Interface entre TSC et une carte Arduino 15/07/2026

Ce programme sert d'interface entre "Train Simulator Classic RailWorks de DTG", et un pupitre de locomotive. Il est
congu pour étre toujours utilisé avec un pupitre dédié, et donc avec la méme locomotive.

Le jeu TSC met a disposition ses données, via une librairie "RailDriver64.dll".

J'ai réalisé ce programme "InterfaceTSCArduinolLF.exe" qui assure I'échange des données dans les deux sens de
communication sur la liaison série avec un Arduino.

Le 13/07/2026 : Version 5.0. Exécutable et sources C# 64 bits disponibles.

Il envoie toutes les données de TSC (Position des interrupteurs, valeur des manometres et galvanometres, états de
fonctionnement, info du KVB,,,) a une carte Arduino.

Il envoie aussi les données de la carte Arduino branché sur le pupitre (Position des interrupteurs, valeurs analogique,
info du KVB,,,) vers TSC.

Bl Interface TSC vers carte Arduino - JLF - o x

Programme d'interface TSC vers Arduino Version du : [ 13/07/2026

Liste des ports séie trouvas avee un nom dArdino
[COM13 - Arduino Due Programming Port (COM13)

Le port série répondant ala requéte TSC
[ i i W i COWE |

[3ch.aprésv. | [ 38400005
eking o

Liste des variab

Ce programme est disponible sur ce site : https://www.la-tour.info/uts/uts pagel5.html#conduite

1 / Introduction

Sur ce site, je présente un systéme global sur une carte Arduino DUE, pour gérer un véritable pupitre de locomotive.

Il fonctionne avec "Train Simulator Classic RailWorks de DTG", et son interface "TSClassic Raildriver and Joystick
Interface 3.3.0.9".

J'ai longtemps utilisé le programme "TS Classic Raildriver and Joystick Interface V3.3.0.9" pour recevoir les
informations du simulateur TSC tournant sous Windows.

Mais ce programme ne permet pas |'envoi de commande depuis le pupitre, vers le jeu. On est obligé de passer par
une émulation de clavier, pour envoyer le code des touches correspondant aux commandes activées. Avec une



BB7200, on ne peut pas envoyer directement une valeur analogique, comme le régulateur de traction, ce qui n'est
pas pratique.

Avec la BB7200 de SimExpress, on ne peut pas activer les interrupteurs SAL (Alerte) et Surcharge.

On ne peut pas envoyer au simulateur TSC, l'activation des boutons [MV] et [FC] du KVB et la valeur des roues
codeuses.

Pour échanger les données, dans les deux sens de communication, j'ai réalisé ce programme d'interface
"InterfaceTSCArduinolJLF" en CH.

Le programme sur Windows, TSC permet un échange de données, via une librairie "RailDriver64.dll".

J'ai utilisé en partie le code posté ici : RailSim-Remote Serveur web https://github.com/YoRyan/railsim-remote.

J'ai remplacé I'échange via un serveur web, par une liaison série.

Mon programme récupere les données de TSC, et les envoie a ma carte Arduino sous le méme format que "Train
Simulator Classic" avec l'interface "TSClassic Raildriver and Joystick Interface V3.3.0.9".

Ce format de trame est le suivant : < Type de données : Nom de la donnée : Valeur de la donnée >
Je n'utilise pas le champ "Type de données", qui reste vide.

Le tout au format texte, lisible. Exemples : <:VITESSE:0.441> <:FREIN_CG:0.83> <:PHARES:1.0>

Je commence le numéro de version a V5, pour facilement repérer que les versions V5, compatibles entre-elle (Poste
de conduite, KVB, Interface).

Il existe maintenant deux solutions, pour équiper un pupitre :

e Fonctionne ensemble : La carte principale du poste de conduite Arduino DUE en V5
(PDC_Arduino JLF _BB7200 _SE DLL), le KVB en V5, et le nouveau programme d'interface
"InterfaceTSCArduinoJLF.exe" en V5.

* Fonctionne ensemble : La carte principale du poste de conduite Arduino DUE en V4
(PDC_Arduino_JLF_BB7200 _SE), le KVB en V2 ou V5, le programme d'interface "TSClassic Raildriver and
Joystick Interface 3.3.0.9", ou mon interface pour OpenRails "InterfaceORArduinolLF.exe".

Ce nouveau programme "InterfaceTSCArduinoJLF.exe" est compatible avec le montage "Poste de conduite -
Réalisation JLF" en version V5.0 pour la BB7200, et la version V5.0 du KVB.



Aspect du programme "InterfaceTSCArduinoJLF" :

85 Interface TSC vers carte Arduino - JLF - o X
Programme d'interface TSC vers Arduino Version du : [ 18/07/2025
Liste des ports série trouves avec un nom d'Arduino Liste des variables de Rail Diverb4.dl et Interface TSCArduinoJLF_variables bt
COM13 - Arduino Due Programming Port (COM13) Reguiator : 0 "~
cle_BL_control : 1
linter_DJ_control : 1
linter_lum_pup_cortral : 1
LS_GR_control : 1
LS_DJ eontrol : 1
LS_SAB_centrol : 0
LS_PAT corirol : 0
LS_FEP_contrel - 0
LS_FAM_control : 1
Le port série répondant & la requéte TSC LS _pictos_sonirol - 0
LS_pictos2_control : 1
Arduino aves TSC déteciée en : COM13 | oo coning,_coninl < 0333

lpanto_cortinu_cerirol ; 1
lpanto_mono._cortrol

(— e
.

Liste des variables envoyées & Irduing

<:KVB_BP_VAL lumiere_control: 1> e leoptnd

| ON ¢
lumiere._cortrol + 0
B_LS"SF_control - 0
| Autcfest_KVE_cortrol : 0
KVB_yisu_corrl : 0
KVB_BP_SF cortrol : 0
KVB_BP tesi_control = 0
_control * 0
KVB_LS_FU_cortrol : 0
inter_vertios_cortrol 0
inter_compressecr,_drect_cortral © 0
inter_compresseur_auta_cortrol : 1
imarip_cortrol - 0
laction_control : 0,660

[visi_{rac_conirol : 0
jinverseur_cortrol - 0

inter_projecteurs_cortrol : 1
iter fanal G_cortrol © 1
inter_fanal_D_cortrol - 1
NumCab_corirol = 2000
FAM_cortrol : 0
aigu_met_1_control : D
laigu_exc_1_cortrol : 4899

inter_chatffage _control - 1 _ v

J'ai réalisé mon programme d'interface, pour apporter le moins possible de modification dans mon code de ma carte
Arduino : https://www.la-tour.info/uts/uts pagel5.html#tconduite avec TSC.

Il faudra utiliser la version V5.0 du poste de conduite et le programme Arduino "PDC_Arduino_JLF_BB7200_SE_DLL".

Pour info, le premier programme d'interface utilisé "TSClassic Raildriver and Joystick Interface 3.3.0.9" pour "Train
Simulator Classic RailWorks de DTG" : https://forums.dovetailgames.com/threads/ts-classic-raildriver-and-joystick-
interface.72488/

Informations :

Le forum RMF : https://www.rmf-magazine.com/phpBB/viewforum.php?f=21

Le forum RAILSIM : https://www.railsim-fr.com/forum/index.php?/forum/1-train-simulator-202x-ts-classic/




2 / Le fichier de configuration.

La fenétre Windows du programme ne sert qu'a afficher des données. Le paramétrage de I'application se fait dans le
fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_config.txt".

Quand le programme se lance, il va lire le fichier de configuration "InterfaceTSCArduinolLF_config.txt".
Ce fichier est placé dans le méme répertoire que le programme.

Un fichier déja renseigné est fourni en exemple, avec le programme.

Contenu du fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_config.txt" :

Les lignes de commentaires commencent par une '*'. Exemple :
* Fichier InterfaceTSCrduinoJLF_config.txt Le 13/07/2026
* Fichier de configuration pour le programme : Interface Open Rails vers carte Arduino - JLF.exe

*

Il faut obligatoirement donner le chemin complet pour accéder au fichier "RailDriver64.dIl" du jeu TSC.
repertoire_dll = E:\Train Simulator Classic\plugins

On peut imposer un port série, ou laisser le programme trouver tout seul la carte Arduino.

Si I'on a configuré la carte Arduino, pour lorsque |'on lui envoie "<:JLF?:0>", elle réponde "<JLF!>", le programme la
détectera tout seul.

Pour que le programme trouve la carte Arduino automatiquement, utiliser le mot "auto".

Dans les autres cas, pour définir un port série fixe, le nommer en clair. Exemples :
port = auto
port = COM45

Il faut donner la vitesse du port série vers I'Arduino. C'est le débit en baud de la liaison avec la carte Arduino Open
Rails. Les vitesses possibles normalisées sont = 2400, 4800, 9600, 14400, 19200, 38400, 57600, 115200, 230400 ou
460800 bps.

La vitesse de 38400 bps est un tres bon compromis, entre la vitesse d'envoi d'une trame sur la liaison série (7 msec
en moyenne), et le temps que met I'Arduino a traiter cette trame (9 msec en moyenne pour un servomoteur).

Pour définir la vitesse, exemple :
vitesse = 38400

Les valeurs numériques disponibles, sont sous la forme : 0,52617883682250977.

On note parfois 17 chiffres aprés la virgule. Si la valeur bouge un tout petit peu (0,00001%), ¢ca ne sert a rien de
I'envoyer a la carte Arduino.

Le programme fait alors deux choses. Il limite I'envoi de la valeur a n chiffres apres la virgule, et il n'enverra cette
valeur que lorsque ce nombre tronqué sera modifié.

Ca limite ainsi le nombre de trames envoyées sur la ligne série.

On peut choisir d'envoyer de 2 a 8 chiffres aprés la virgule.

Si I'on choisi 2 chiffres aprés la virgule, on enverra "0,51" ce qui donne une précision de 1 %, (0,00 a 0,99).
Si I'on choisi 3 chiffres apres la virgule, on enverra "0,514" ce qui donne une précision de 0,1 %.

Si I'on choisi 4 chiffres apres la virgule, on enverra "0,5148" ce qui donne une précision de 0,01 %.
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Par défaut utiliser '3', ce qui donne une précision suffisante pour les instruments du pupitre, comme un compteur de
vitesse 0 a 160 km/h.

Pour définir la précision, exemple :

precision = 3

Avec mon programme, on peut définir un intervalle de rafraichissement compris entre 50 et 5000 msec. J'ai testé a
50 msec et ¢a fonctionne trés bien. Cet intervalle ne pose pas de probleme a un Arduino DUE, qui traite les données
au fil de I'eau trés rapidement. Aucune saturation n'est possible.

Ce délai de 50 msec, a I'avantage de rendre le mouvement des servomoteurs plus fluide, et donc des manomeétres.

Essayer 100 msec puis 50 msec. Pour définir ce délai, exemple :

timer = 50

Ce programme prend 2 % du cpu, pour un timer a 50 milli secondes.
Le cpu utilisée par mon programme d'interface, sert a |'affichage des variables sur la fenétre Windows.

Si I'affichage des variables est utile pour la mise au point, une fois en fonctionnement nominal, on peut réduire le
taux de cpu utilisé par mon programme a 0,2 %.

Je n'ai pas trouvé la fonctionnalité, Visual Studio, pour éviter d'afficher ces variables quand la fenétre n'est pas
visible.

Ce paramétrage est surtout sensible quand le timer est faible (50 ou 100 msec).

Mettre "oui" par défaut. Le programme d'affichera plus les variables au bout de 1 mn, pour réduire le taux de cpu
utilisé.

Pour activer cette fonction, mettre "oui", sinon mettre "non". Par défaut mettre "oui". Exemple :

optimisation = oui

Bien respecter la mise en forme, avec un espace avant et apres le signe égal.
Utiliser les majuscules pour "COM", et les minuscules pour le reste.

En cas d'erreur, les cases seront en jaune sur la fenétre du programme.



3 / Démarrage du programme

Penser a vérifier les mises a jour sur le site : https://www.la-tour.info/uts/uts pagel5.html

Mettre dans le méme répertoire, les trois fichiers :
InterfaceTSCArduinolJLF.exe (64 bits)
InterfaceTSCArduinolLF_config.txt (Renseigné)

InterfaceTSCArduinolLF_variables.txt (Renseigné ou vide)

Lancer "InterfaceTSCArduinoJLF.exe".

Les fenétres d'erreur possible :

Interface TSC Arduino JLF

Pas trouvé le fichier : RailDrivers4.dil
Interface TSC Arduina JLF Interface TSC Arduine JLF Interface TSC Arduino JLF
Verifier “repertoire_dilI” dans le fichier :
Pas trouvé le fichier : InterfaceTSCArduinaJLF_config bt InterfaceTSCArduinoJLF_config.bt Pas trouvé I fichier : InterfaceTSCArduinoILF variables bt Le programme est déja lancé

Il n'y pas de boutons ni de menu. La configuration se fait dans le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_config.txt".

Si le fichier "InterfaceTSCArduinolLF_config.txt" comporte des erreurs, les cases passent en couleur jaune.

ol Interface TSC vers carte Arduino - JLF — O >
' .
Programme d'interface TSC vers Arduino Version du : [ 13/07/2026
Liste des ports série trouvés avec un nom d'Arduino Liste des variables de RailDrivert4 dll et Interface TSCArduinoJLF_variables tx
Initialisation Initialisation

Fichier ; E:\Train Simulator Classic \pluginsRail Drivert4.dll bien trouve.
Fichier Interface TSCArduino LF_variables tx trouvé

0 Noms de variables de declare.

Le port série répondant & la requéte TSC

Initialisation | _
| [3ch.apresv.| [ 38400bps |
Liste des variables envoyées & I'Arduing

Inttialisation

Si les parametres du fichier de configuration ne sont pas lisibles, ou hors limites, le programme affiche des rectangles
jaunes. Dans ce cas, le programme utilisera les parametres par défaut.

Si I'on a configuré un port série fixe imposé, il apparait seul dans la liste des ports existants.
Si I'on a choisi "auto", le programme affiche les ports existants, marqués "Arduino".
La couleur du gros rectangle rouge, indique si le programme a détecté au moins un port "Arduino".

La couleur du petit rectangle rouge, indique si le programme a détecté au moins un port "Arduino” pour Open Rails.



! Interface TSC vers carte Arduino - JLF

Programme d'interface TSC vers Arduino

Liste des ports série trouvés avec un nom d'Arduino

Initialisation

Le port série répondant a la requéte TSC

Intialisation

| |3ch.apré5\r. || 38400 bps |

Liste des variables envoyées a |'Arduino

Initialisation

Avec le port COMO1 imposé :

Versiondu : | 13/07/2026

Liste des variables de RailDrivertd dll et Inteface TSCArduinoJLF_variables ta

Initialisation

Fichier : E:\Train Simulator Classicplugins'\Rail Driver64.dll bien trouve.
Fichier Interface TSCArduinoJLF_variables tst trouvé

0 MNoms de variables de déclaré.

ol Interface TSC vers carte Arduino - JLF

Liste des ports sénie trouvés avec un nom d'Arduing

Programme d'interface TSC vers Arduino

Le port série répondant & la requéte TSC

Inttialisation

| |30h.apré5\r. || 38400 bps |

Liste des varables envoyées & ['Arduino

Initialisation

Avec le port en mode "auto" :

Versiondu : | 13/07/2026

Liste des variables de RailDrivertd.dll et Interface TSCArduinoJLF_variables tx

Initialisation

Fichier : E:\Train Simulator Classic\plugins'Rail Driver64.dll bien trouwve.
Fichier Interface TSCArduino LF_variables tx trouvé

0 Noms de variables de déclaré.

sl Interface TSC vers carte Arduine - JLF

Programme d'interface TSC vers Arduino

Liste des ports sére trouvés avec un nom d'Arduing

COM13 - Arduino Due Programming Port (COM13)

Le port série répondant a la requéte TSC

Arduino avec TSC détectée en : COM13

||3ch.apré5\r.|| 38400 bps |

Liste des variables envaoyées a |'Arduino

Initialisation

Version du : | 13/07/2026

Liste des varables de RailDrivertd. dl et Inteface TSCArduino)LF_variables txt
Initialisation

Fichier : E:%Train Simulator Classic*pluginsRailDriver4 dll bien trouvé.
Fichier Inteface TSCArduinoJLF_variables tat trouve

0 Noms de variables de déclaré.




Les connexions se font en deux temps, d'abord avec I'Arduino au bout de 5 secondes, puis aprées avec TSC au bout de
5 secondes.

Dans un premier temps, le programme cherche un port série avec une carte Arduino, toutes les 5 secondes.
En mode port automatique, le programme envoie "< :JLF?:0>", et retient la carte qui répond "<JLF!>".

En mode port fixe imposé (COMxx), si le programme peut ouvrir le port, celui-ci passe directement au vert.

Quand les deux rectangles sont verts, la connexion a la carte Arduino est établie.

Si le port Arduino est occupé, par exemple par I'IDE Arduino, la connexion restera rouge.

Une fois que la connexion a I'Arduino est établie, le programme va chercher les données sur TSC.

Le programme va chercher a contacter TSC, toutes les 5 secondes. Une fois le contact établi, le programme ira
chercher les données toutes les xxx msec.

o5 Interface TSC vers carte Arduino - JLF - O *
' .
Programme d'interface TSC vers Arduino Version du : [ 13/07/2026
Liste des ports série trouvés avec un nom d'Arduino Liste des variables de RailDrivert4 dll et Interface TSCArduinoJLF_variables tx
=0OM13 - Arduino Due Programming Port (COM13) 0 variables déclarées dans le fichier

0 variables retenues.

Le port série répondant & la requéte TSC
Arduino avec TSC détectée en : COM13 |

| [3ch.apresv.| | 38400bps |

Liste des variables envoyées & 'Arduing

Inttialisation

Dés que la page web répond, il affiche la liste des variables recues.

On affiche dans le titre, le nombre de variables lues et le nombre de variables retenues une fois les doublons
supprimés. Le maximum est de 300 variables lues et 300 variables retenues.

On note :
[3 ch apres v.] = Envoi de la valeur avec 3 chiffres apres la virgule.
[ 38400 bps ] = Vitesse de la liaison série vers I'Arduino.

[ 50ms ]=0nvachercherla page web toutes les 50 milli secondes.

Dans le fichier de configuration, il faut spécifier "optimisation = oui" par défaut. Au bout d'une minute, on ne
rafraichira plus les listes de variables a I'écran. Ca économise du cpu. On passe de 2 % a 0,2 % de cpu.

Dans ce cas sur I'écran, il sera indiqué "*** OPTIMISATION - LISTE FIGEE ***" a |a fin des listes des variables.



A chaque acces a TSC, toutes les xxx msec, le programme affiche la liste de toutes les variables avec leurs valeurs (A
droite).

Par contre les noms dans cette liste n'évolueront pas. On gardera a droite, toujours ces mémes noms de variables.

Le programme compare avec les anciennes valeurs, et en cas d'évolution les enverra a la carte Arduino.
La liste des variables envoyées (A gauche), apparait quand les données évoluent et sont envoyées.

Les données envoyées restent visibles, jusqu'a ce que le rafraichissement de TSC donne de nouvelles valeurs.

Si I'on a configuré 3 chiffres apres la virgule, la variable sera envoyée, si elle passe par exemple de 0,123 a 0,124.

Eviter d'utiliser plus de 4 chiffres aprés la virgule, car certaines variables sont instables, et si elles changent souvent
de valeurs, elles seront transmises a chaque fois a I'Arduino, alors que I'Arduino ne sera pas capable de déplacer une
aiguille du cadran pour 0,01% de changement.

En pratique utiliser 3 chiffres aprés la virgule, pour avoir suffisamment de précision (0,1 %). On peut afficher 378,
379, 380 km/h sans soucis.

On ne met pas a I'échelle la valeur envoyée, car de toute fagon elle sera mise a I'échelle sur I'Arduino, par un calcul
en flottant.

Du coté de I'Arduino, le calcul en flottant, n'est fait que sur une variable recue, donc une fois toutes les 50 msec au
maximum.

Mettre le timer a 50 msec, fonctionne bien chez moi. J'utilise un Arduino DUE, 32 Bits a 84 Mhz.

Mettre optimisation = oui.

Il faut maintenant configurer manuellement un fichier avec toutes les variables demandées, propre a un type de
locomotive.



4 / La configuration de la liste des variables échangées

Par soucis d'optimisation, il ne faut pas faire envoyer par mon programme, toutes les données disponibles depuis
TSC.

Il'y a des variables comme "H_secondes_control", qu'il faut éviter d'envoyer toutes les secondes.

Le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_variables.txt" doit étre renseigné a la main. C'est la liste des variables
demandées a TSC.

Pour avoir la liste de toutes les variables disponible, le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_simu_out.txt" est
automatiquement renseigné par le programme. Il liste toutes les variables disponibles dans TSC.

Pour réaliser cette liste dans le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_simu_out.txt", il faut dans cet ordre précis :

e Démarrer dans TSC, la locomotive correspondant au pupitre.

¢ Avoir une carte Arduino qui réponde a mon programme, ou un port COMxx fixe.
e Lancer mon programme "InterfaceTSCArduinoJLF.exe".

* Rendre visible et actif TSC.

Mon programme a alors renseigné le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_simu_out.txt". Cette action ne se fait qu'une
seule fois, en phase de démarrage. Le fichier est écrasé a chaque fois.

Exemple de contenu du fichier de sortie "InterfaceTSCArduinoJLF_simu_out.txt" :
InterfaceTSCArduinoJLF_donnees BB7391_EnVoyage.

Pour que ce fichier soit renseigné, il faut que 1l'on soit dans une cabine de locomotive,
avant de lancer ce programme.

Variable : Valeur minimum : Valeur maximum

0_VI_units_control : 0 : 1

2tons_control : -0,25 : 0,25
AbsoluteSpeed_control : 0 : 100
acquit_auto_control : 0 : 1
aigu_exc_1_control : -1000 : 2000

volet_ADC_control : 0 : 1
volet_cond_control : 0 : 1
Wheelslip : 1 : 10

Wipers : 0 : 1
Z_alerte_control : 0 : 1
Z_SUR_control : 0 : 1

On a la liste de toutes les variables que TSC peut échanger.
Sur la méme ligne, on a le nom de variable, la valeur minimum et la valeur maximum.

Si le minimum est '0' et le maximum '1', certaines variables retournent '0' ou '1', mais d'autres variables peuvent
retourner une valeur en flottant de 0.000 a 1.000.

On va renseigner a la main le fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_variables.txt".

Pour recevoir une variable comme "AbsoluteSpeed control", on écrit ce nom de variable dans le fichier
"InterfaceTSCArduinoJLF_variables.txt".
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Remarques :
Il ne faut mettre dans ce fichier, que les variables que I'on veut recevoir sur I'Arduino.
Le retour d'information est nécessaire pour les interrupteurs.

Le retour d'information n'est pas souhaitable pour les boutons poussoir momentanés. Ca ne sert a rien, car ils ont
un état stable par défaut. Ca réduit le trafic inutile sur la liaison série.

Par exemple, pour allumer le bouton poussoir [VAL] du KVB sur le pupitre, on y met dans ce fichier la variable :
KVB_BP_VAL lumiere_control.

Quand on appuie ce bouton poussoir (Momentanément), on envoie le nom de la variable
"<:KVB_BP_VAL ON_control:1>" du pupitre vers TSC.

Dans ce cas, ce nom de variable n'a pas besoin d'étre dans ce fichier, car I'état du simulateur correspondra toujours a
I'état du pupitre.

Il ne faut pas mettre : KVB_BP_VAL_ON_control (C'est I'état momentané du bouton poussoir !).

Dans ce fichier seul le premier champ de chaque ligne est utilisé. On peut écrire "aiguille_UL _C_control" ou
"aiguille_UL_C _control : 0:16."

Une ligne qui commence par * sera ignoré.

Exemple de contenu du fichier "InterfaceTSCArduinoJLF_variables.txt" :

* InterfaceTSCArduinoJLF_donnees
* Variables

* BB 7200 de SimExpress
AbsoluteSpeed_control

aigu_exc_1 control
aigu_mot_1_control
aigu_VI_control : 0: 160
aiguille_UL_C control:0:16
aiguille_UL_M_control : 0: 25
Ammeter : -1000 : 2100

o5 Interface TSC vers carte Arduino - JLF = O X
= .
Programme d'interface TSC vers Arduino Version du : [ 13/07/2026
Liste des ports série trouvés avec un nom d'Arduino Liste des variables de Raillrivert4 dll et Interface TSCArduino JLF_variables b«
COM13 - Arduino Due Programming Port (COM13) Ammeter - 0

aiguille_UL_M_control : O
aiguille_UL_C_cortral : 0
aigu_mot_1_control : 0
aigu_exc_1_control : 450.0
aigu_Vl_cortral : 0
AbsoluteSpeed_control : 0.007

7 variables déclarées dans le fichier
7 wariables retenues.

Le port série répondant & la requéte TSC
Arduino avec TSC detectée en : COM13 |

| [3ch.apresv.| | 38400bps |

Liste des varables envoyées & 'Arduino

<:Ammeter: 0=
<:aiguille_UL_M_contral:0>
<aiguille_UL_C_contral:0>
<:aigu_mot_1_control: 0
<:aigu_exc_1_control:450.0
<:aigu_VI_control:0=

<:Absolute Speed_control:0.007>
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Au bout d'une minute, l'affichage n'est plus rafraichi, pour économiser du cpu. C'est indispensable une fois la

configuration établie.

ol Interface TSC vers carte Arduino - JLF

Liste des ports sénie trouvés avec un nom d'Arduing

COM13 - Arduino Due Programming Port (COM13)|

Programme d'interface TSC vers Arduino

Le port série répondant & la requéte TSC

Arduine avec TSC détectée en : COM13

| |30h.apré5\r. || 38400 bps |

Liste des varables envoyées & ['Arduino

<aigu_exc_1_control:450.0>
“** OPTIMISATION - LISTE FIGEE ***

Versiondu : | 13/07/2026

Liste des variables de RailDrivertd.dll et Interface TSCArduinoJLF_variables tx

Ammeter : 0

aiguille_UL_M_contral : O

aiguille_UL_C_contral : 0

aigu_mot_1_control : 0

aigu_exc_1_control : 450.0

aigu_VI_cortrol : 0

AbsoluteSpeed_cortrol @ 0.007

7 wariables declarées dans le fichier

7 wariables retenues.”** OPTIMISATION - LISTE FIGEE ***
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4 / Les données envoyées a la carte Arduino

Les données sont envoyées a la carte Arduino, suivant le format : <champi1:champ2:champ3>

< = Caractere de début d'envoi de variable.
champl = Type de champ, LEV = LEVIER, INT = INTERRUPTEUR. Ici cela ne sert pas et ce champ reste vide.
= Délimiteur de champ
champ2 = Nom de la variable = BELL_1, MANOMETRE_9, SPEED...
= Délimiteur de champ
champ3 = Valeur, pour le moment je n'ai que trouvé que des valeurs numériques = 0.1, 1.0, 0.184788741.
> = Caractere de fin d'envoi de variable.

Exemple d'envoi : <:EQ_RES 9:0.441><:BRAKE_PIPE_9:0.441><:TRAIN_BRAKE_1:0.200>
La valeur numérique est comprise entre 0.000 et 1.000.

Vous pouvez modifier le code source du programme, pour changer cette méthode de traitement des données.

Si une ou plusieurs données ont changé de valeur, depuis le dernier accés a la page web, elles sont envoyées a
I'Arduino.

Exemples d'envoi de trame :
Pour envoyer <:ORTS_CIRCUIT_BREAKER_DRIVER_CLOSING_AUTHORIZATION:0.0>, 60 caracteres a 38400 bps, ¢a
prend 16 msec.
Pour envoyer <:SPEEDOMETER_160:0.123>, 24 caracteres, ¢a prend 6,2 msec.
Pour envoyer <:BELLL_1:0.0>, 14 caractéres, ¢a prend 3,6 msec.

J'utilise une carte Arduino DUE, pour gérer un poste de conduite : https://www.la-tour.info/uts/uts _pagel15.html#conduite

Aprés |'arrivée d'une trame de commande, la carte Arduino DUE met 1 msec pour traiter une valeur qui a changé.
Cela prend 1 msec, c'est surtout le temps d'envoyer l'information aux cartes de sorties sur le bus 12C.

Mais il faut attendre la fin du cycle PWM, pour mettre effectivement ces sorties a jour. La carte Servomoteur +
Sorties PWM tourne a 62 Hz et les deux cartes de sortie tout ou rien a 1 KHz.

Ca prend donc 16 msec supplémentaires pour les manometres et galvanometres, et 1 msec pour les voyants.

Globalement, le montage (Arduino + carte 12C PWM) mettra :
2 msec pour changer I'état d'un sortie tout ou rien.
17 msec pour changer I'état d'un sortie PWM ou Servomoteur.

Si I'on change simultanément I'état de 5 servomoteurs ou sorties PWM, ¢a ne prendra que 5 + 16 msec, soit 21 msec.

Finalement la vitesse de la liaison a 38400 bps est optimale. Avec un temps moyen d'envoi d'une commande a 6
msec, la carte Arduino peut gérer la file de commandes qui arrive, puisque cela prend 1 msec de cpu par commande
regue.

Globalement, le programme sur ordinateur n'envoie qu'une ou deux variables a la fois. C'est donc assez rapide, et
cela ne pose pas de soucis a réduire le timer a 100 msec, voir 50 msec sur I'ordinateur.
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Au démarrage, quand le programme envoi toutes les variables (43 Pour une BB22000) ca représente 1200
caractéres, soit 310 msec. Le code de la carte Arduino DUE est adapté a ce pic de flux.

Et sur 'ordinateur, si la tache d'envoi n'a pas fini son travail en 50 msec, elle continue d'envoyer ses données.
L'ordinateur la réactivera dans 50 msec.

TSC envoie souvent des valeurs qui changent trés fréquemment sans étre significatif (Avec 8 chiffres aprés la virgule).
Il faut filtrer cela pour éviter la saturation de la ligne série.

Pour éviter d'envoyer trop souvent des données ou des donnes trop longues sur la ligne série, j'ai ajouté des
traitements dans le code "InterfaceTSCArduinoJLF".
Simplification de I'envoi des valeurs '0' et '1'.

<:disjoncteur:0.000> est envoyé avec le texte : <:disjoncteur:0>
<:disjoncteur:1.000> est envoyé avec le texte : <:disjoncteur:1>

Evite les nombreux chiffres non significatifs, apres la virgule pour le KVB. Le KVB n'échange que des entiers.
<:KVB*****%.0,001258> est envoyé avec le texte : <: KVB******.0>
<:KVB*****%.0.998745> est envoyé avec le texte : <: KVB******.1>

La vitesse est trop souvent envoyée, car la partie décimale change tout le temps.
Pour <:AbsoluteSpeed_control:0.001>, on ne laisse que 1 chiffre apres la virgule, car elle n'est pas stable.

Réduit d'office le nombre de chiffre apres la virgule, pour les valeurs importantes (>1000, >100 et > 10).
<:courant:1000.0002>> est envoyé avec le texte : <:courant:1000>
<:courant:100.0002>> est envoyé avec le texte : <:courant:100.0>
<:courant:10.0002>> est envoyé avec le texte : <:courant:10.00>
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5 / Le programme source

Le programme est écrit en C#. Maitrisant mieux le C++, je n'ai pas trop utilisé les classes d'objets.

Je I'ai écrit dans I'environnement gratuit, C# Visual Studio 2026 de Microsoft, version "Community".
https://visualstudio.microsoft.com/fr/downloads

La solution compléte se trouve dans le fichier : "InterfaceTSCArduinolLF.zip".

Pour lancer Visual Studio, cliquer sur "InterfaceTSCArduinolLF.csproj".

Le programme principal est : "Program.cs".

La routine principale est : "Form1.cs".

La fenétre est décrite dans les fichiers : "Form1.Designer.cs" et "Form1.resx".

Le fichier de configuration lu au lancement du programme est : "bin/InterfaceTSCrduinoJLF_config.txt".

Pour animer la fenétre, j'utilise les images : rectangle_74x20_rouge.png, rectangle_74x20_vert.png,
rectangle_74x125 rouge.png et rectangle_74x125 vert.png.

Le code source de "Form1.cs" est découpé en plusieurs parties.

1 /timerl_Tick(object sender, EventArgs e)
Tous les ticks du timer on passe ici.
Si la connexion avec I'Arduino n'est pas réalisée, on fait appel a "DemandeDeConnexion_Arduino()".

En mode établi, on ne teste plus la liaison avec la carte Arduino. Ce n'est que lorsqu'une donnée change et qu'on
doit I'envoyer, que I'on teste la liaison.

2 / DemandeDeConnexion_Arduino()

Effectue une demande de connexion a la carte Arduino.

3 / DemandeDeConnexion_TSCI()
Va lire la librairie TSC.

4 / DemandeDeLecture_FichierConfiguration()

Lit une seul fois le fichier de configuration, au lancement du programme.

Les variables principales :

port_serie_or_trouve_flag =
0: On n'a pas trouvé de port série marqué "Arduino".
1: On atrouvé des port série marqué "Arduino" avec ou sans Open Rail (En mode automatique).

2 : On a trouvé la carte Arduino (En mode COMA45), ou la carte Arduino Open Rails (En mode automatique).
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probleme_ecriture_port_flag =
0: Ok.

1: Dans la routine d'acces a la page web, impossible d'envoyer les données sur le port série Arduino.

probleme_lecture_web_flag =
0O : Ok.

1 : Dans la routine d'acces a la page web, impossible d'accéder a la page web, ou page web inexploitable.

En cas de probleme, le timer principal repasse de xxx msec a 5 secondes.
On recherche une carte Arduino toutes les 5 secondes.
Puis on tentera d'accéder a la page web toutes les 5 secondes.

Dans le programme, timer = const int timer_trouve_port_TSC_Arduino = 5000;
Il faut d'abord avoir une liaison établie avec la carte Arduino, pour que le programme fasse un acces a la page web.
Le nombre de variables pouvant étre regues et pouvant étre envoyées est fixé ici :

const int nb_max_variable = 300; Nombre de variables maximum.

const int variable_envoi_nb_max = 300; Nombre de variable, envoyées.

Pour changer la méthode d'en capsulage des données, il faut modifier ces lignes de code :

if (variable_envoi_valeur[cpt4].Length > variable_precision) // On limite a x chiffres aprés la virgule.

{ texte_variable_a_envoyer = "< :" + variable_envoi_nom[cpt4] + variable_envoi_valeur([cpt4].Substring (0, variable_precision)
+ ">}

else

{ texte_variable_a_envoyer = "< :" + variable_envoi_nom[cpt4] + variable_envoi_valeur[cpt4] + ">"; }
variable_envoi_a_envoyer[cptd] = 0;

texte_liste_variables_a_envoyer_a_afficher += texte_variable_a_envoyer + "\r\n"; // Affiche de la liste des variables

envoyées, sur la fenétre Windows,
// texte_variable_a_envoyer = < :EQ RES_9.5: 0.441>< :BRAKE_PIPE_9.5: 0.441>< :TRAIN_BRAKE 1.0: 0.200>

try { serialPort.Write (texte_variable_a_envoyer); }

En fonctionnement établi, si un probléme se pose, le programme tentera tout seul de rétablir la situation toutes les
5 secondes.
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6 / Exemple de données envoyées a I'Arduino

Avec une BB22000 :

:ORTS_TCS1_1:0.0>
:ORTS_CABLIGHT_1:0.0>
:ORTS_CIRCUIT_BREAKER_DRIVER_CLOSING_AUTHORIZATION_1:0.0>
:ORTS_CIRCUIT_BREAKER_DRIVER_CLOSING_ORDER 1:0.0>
:FRONT_HLIGHT_2:0.0>
:ORTS_TCS4_1:0.0>
:EQ_RES_9:0.526>
:MAIN_RES_10:0.689>
:BRAKE_PIPE_9:0.526>
:BRAKE_CYL_5:0.216>
:BELL_1:0.0>

: SPEEDOMETER_160:0.0>
:SPEEDOMETER_196:0.0>
:SPEEDOMETER_296:0.0>
:SPEEDOMETER_999999:0.0>
:CAB_RADIO_1:0.0>
:ORTS_CIRCUIT_BREAKER_OPEN_1:1.0>
:PANTOGRAPH2_1:0.0>
:AMMETER_2500:0.0>
:AMMETER_2700:0.0>
:AMMETER_1200:0.478>
:LOAD_METER_900:0.560>
:PANTOGRAPH_1:1.0>
:CP_HANDLE _1:0.0>
:TRAIN_BRAKE_1:0.200>
:HORN_1:0.0>
:EMERGENCY_BRAKE_1:0.0>
:SANDERS_1:0.0>
:WHEELSLIP_1:0.0>
:ENGINE_BRAKE 1:0.25>
:RESET_1:0.0>
:DIRECTION_2:0.5>
:ASPECT_DISPLAY_1:1.0>
:ORTS_TCS38_1:0.0>
:ORTS_TCS39_1:0.0>
:ORTS_TCS33_1:0.0>
:PANTO_DISPLAY_ _1:1.0>
:ORTS_TCS6_1:0.0>
:ORTS_TCS3_1:0.0>
:PENALTY_APP_1:0.0>
:CPH_DISPLAY_ _0:0.0>
:SPEEDLIM DISPLAY_220:0.545>

ANANANANAANANNANANANANANANANANANANANANNANANNANANANNANANANANNNNANNNANNANNANANANNA

Avec 3 chiffres apres la virgule, et le nom de variable composé avec I'ajout de la valeur maximum.
Les champs sont délimités par le caractére ":'.

Le premier champ est le type de variable, interrupteur, gauge,,, mais ce n'est pas utilisé ici.
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7 / Le code de réception sur une carte Arduino DUE

Le code complet se trouve ici : https://www.la-tour.info/uts/uts pagel5.html#conduite

Le code de réception des trames est robuste. Il sait traiter de trames erronées, sans planter.

// Variables globales pour les sous-programmes : 'Data_Recues_du_PC_TSCRJI.ino' et
'Data_Envoyees_vers_PC_TSCRJI'.

byte buffer_ rx_cpt; // Compteur de n°® du caractére courant.

byte buffer_rx_buf; // Compteur de n° du buffer courant.

char car_lu; // Caractére lu.

char buffer_rx[3][80]; // 3 Buffers de réception des caractéres regus.

int buffer_rx_valeur; // Conversion du dernier champ : Ascii-> Entier.

float buffer_ rx_fvaleur; // Conversion du dernier champ : Ascii-> Flottant.

boolean debut_rx; // Flag de début de réception, true = indicateur de début de trame regu.
boolean final_rx; // Flag de fin réception, true = indicateur de fin de trame recgu.

/* Cette version est pour 'TS Classic Raildriver and Joystick Interface' avec 'RailsWorks Classic'.
On regoit sur la liaison série, ce type de trame : <Nom du groupe de données:Nom de la donnée:Valeur>

qu'il faut répartir en 3 chaines de caracteres (80 max)

- buffer _rx[0] = Nom du groupe de données (Texte).
— buffer_rx[1l] = Nom de la donnée (Texte).
- Dbuffer_rx[2] = Valeur au format texte (Nombre entier ou avec virgule).

A chaque passage, on dépile tous les caractéres regus entre temps.

On ne fournira une action a réaliser, que lorsque l'on aura regu une commande complete.

Indicateurs recgus : Début de trame = '<' Séparation de champs début de trame = ':' Fin de trame = '>'
*/
while(( x = Serial.available()) > 0) {
char car_lu = Serial.read(); // La fonction 'Serial.read()' retourne un entier !

'car_lu' est déclaré en char.

if (car_lu == '<') { // On a recu l'indicateur de début de trame '<'.
debut_rx = true; // D'office, on initialise tout.
final_rx = false; // indicateur de début de trame recue = true, de fin

de trame = false.

buffer_rx_buf = 0; // Initialise compteur de champ et de caractéres.
buffer_rx_cpt = 0; //
buffer_rx[0][0] = "\0'; // Initialise les chaines de caractéres.
buffer_rx[1][0] = '\0'; //
buffer_rx[2][0] = '\0'; //
}
else if(car_lu == '>'") { // On a recu l'indicateur de fin de trame '>'.
if ((debut_rx == true) && (buffer_rx buf == 2)) { //
buffer_rx[buffer_ rx buf] [buffer_rx cpt] = '\0'; // On écrit le caractére 'Null' pour finir la chaine

de caracteres.

final_rx = true; // On a bien regu les trois champs, on valide la
réception de fin de trame.

break; // On sort de la boucle pour traiter cette trame
complete, avant de traiter au prochailn passage les autres caractéres.

}

else { debut_rx = false; } // On a recu l'indicateur de fin de trame, sans
recevolr celui de début de trame et les 3 champs. On laisse tomber.

}

else if(car_lu == ':") { // On a regu l'indicateur de changement de champ de
données ':'.

if (debut_rx == true) {
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buffer_rx[buffer_rx_buf] [buffer_rx cpt] = '\0'; // On écrit le caractére 'Null' pour finir la chaine
de caracteéeres.

buffer_ rx_buf++;

buffer_rx_cpt = 0;

if (buffer_rx_buf >= 3) { debut_rx = false; } // On vient de lire un troisiéme indicateur de
changement de champ ':', il y a une erreur !
} // On laisse tomber.
}
else if (debut_rx == true) { // On a déja recgu l'indicateur de début de trame!
buffer_rx[buffer_ rx_buf] [buffer _rx _cpt] = car_lu; // On a regu un caractére qui n'est pas un

indicateur, on le stocke.
buffer_rx_cpt++;

if (buffer_rx_cpt > 78) { debut_rx = false; } // On vient de lire 78 caractéres sans indicateur de
fin de trame ! On laisse tomber car le buffer est dimensionné a 80 caractéres.

} // On n'a pas encore recgu l'indicateur de fin de
trame. Donc, on Jjette le caractere recgu.

}

// On a vidé le buffer de réception, ou l'on a regu une trame compléte.

//

if ((debut_rx == true) && (final_rx==true)) {
debut_rx = false; final_rx = false;

/* On a regu une trame de commande.

- buffer rx[0] = Nom du groupe de données (Texte).
- buffer_rx[l] = Nom de la donnée (Texte).
- Dbuffer_rx[2] = Valeur au format texte (Nombre entier ou avec virgule).

Suivant 1l'utilisation, on convertira cette derniére chaine de caractére, en entier ou en flottant.

buffer_rx_valeur = atoi(buffer_rx[2]); // Conversion du dernier champ : Ascii-> Entier. Pas de contrdle !
Si Nok valeur = 0!

buffer_rx_fvaleur = atof (buffer_rx[2]); // Conversion du dernier champ : Ascii-> Flottant. Pas de contrdle !
Si Nok valeur = 0!

*/

// Et aprés on traite les trames recgues

if (!strcmp(buffer_rx[1l],"RE_control™)) {. . . . . }

else if (!strcmp(buffer_rx[1],"CP_control")) {. . . . . }

// On récupére la valeur : buffer_rx_fvaleur = atof (buffer_rx[2]); // Conversion du dernier champ : Ascii->
Flottant.

Pour plus d'information, voir le code Arduino pour la BB7200 _JLF_DLL V5 sur mon site.
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1 / Si I'on veut modifier le programme source

Le programme est écrit en C#. Je I'ai écrit dans I'environnement gratuit, C# Visual Studio 2026 de Microsoft, version
"Community". https://visualstudio.microsoft.com/fr/downloads

Mode d'utilisation de Visual Studio : Community
Type de programme : Développement .NET Desktop

Environnement : .NET Framework 4.8 (Et ultérieur)

A partir de ce lien, choisir la version "Community" :

Téléchargements

Membres du
Visual Studio 2026 | = programme Insider

L'IDE le plus complet pour les développeurs .NET et C++ sur Windows pour la Le build Visual S!ur:ho 2026 Insidfers est
g1
génération de jeux, de services, d'applications mobiles, de bureau, web, cloud. arnve -

Télécharger En savoir plus =

Community Professional Enterprise

IDE puissant, gratuit pour les étudiants, Environnement de développement solution évolutive de bout en bout pour
les contributeurs open source et les intégré professionnel le mieux adapte aux les équipes de toute taille
personnes petites équipes

Te rgement gratuit Essai gratuit Essai gratuit

Notes de version = Comparaison des éditions = Installation hors connexion - Termes du contrat de licence =

Choisir la version "Développement .NET Desktop" :

Installation dee — Visual Studio Community 2026 — mars 2026 Mise 4 jour des fonctionnalités (18.40) x
| Charges de travail  Composants individuels ~ Modules linguistiques  Emplacements d'installation
@ Besoin d'aide sur ca quiil faut installer 7 Plus d'infos X Détails de l'installation

» Editeur de base de Visual Studio
Web et cloud (4)

- Développement .NET Desktop

@ Développement web et ASPNET A Développement Azure et 1A - Inclus
2 des applications web en tlisant ASPNET Core stls e développement

¥ Outils de développement d'applications d|

ASPINET, HTML/JavaScript ainsi que des conteneurs pren.. 5 agenis 1A) et créati.. S BT et N i
v ChetVis
~ Facuitat
Développement Python Développement Nodeijs Outils dede'weloppemem pour NET
Modification, débogage, développement interactif et Générez des applications réseau scalables via Nodejs, un Outils de développement NET Framewor.
contréle de code source pour Python. runtime JavaScript piloté par des événements asynchron... Entity Framework 6 Tools
Outils de profilage .NET
B4 intelliCode
. Débogueur juste-3-
Bureau et mobile () gueur
MLNET Model Builder
M GitHu t
EE Développement .NET Multi-Platform App Ul Bl peveloppement NET Desktop 4 GitHub Copilot o
Cries des applications Anclroid 105, Windows t Mac & o] Crées s WPF,des Windws Foreas ot des applications de Vagplication GitHub Co.
partir d'une base de code Unique en utilisant G2 avec N, console 3 I'aide de C#, de Visual Basic, ainsi que de F# av.. Blend for Visual Studio

Prise en charge du langage F# pour poste.
Outils de developpement NET Framewor.

Pack de ciblage .NET Portable Library
|'+ ~| Développement Desktop en €++ Développement dapplications WinUt W Cov At F st

2 des applications C+~ mademes pour Windows & Créez des applications pour a plateforme Windows & SOL Server Express 2025 LocalDB
I1aid des cutils de vatre chaix, notamment MSVE, Clang.. I'aide de WinUl avec C%, ou éventuellement G+,
WSIX Packaging Tools
Diagnastics JavaSeript
Live Share
) Da mobile én C++ (hors maif Outits de développement NET Framewark.

Emplacement

Supprimer les compasants non pris en charge
Ci\Program Files\Microsoft Visual Studio\18\Community Changer.

En continuant, vaus acceptez a licence de 'édition du produt sélectionn rmettans également de télécharger d'autres logiciels, Ce Espace total nécessaire 699 Go
logiciel est concédé sous une ficence distincte, comme indiqué dans le ‘ou dans la licence qui I'accompagne. En continuant, vous i
acceptez également ces licences, Installer pendant e téléchargement ~

Le programme prend 7 Go sur disque.

Il faudra un compte Microsoft, pour utiliser ce logiciel. C'est gratuit.
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Une fois Visual Studio installé, cliquer sur le fichier livré, "InterfaceTSCRArduinolJLF.csproj" :

00 Fater Iotan AMowe G3 Pt Goww Daor ku Ows [

Copilot Chat

Si vous vous voulez simplement recompiler le code, choisir le mode "Release".

Sur le bandeau, c'est affiché [Release v] ou [Debug v]. Choisir [Releasé v].

Pour créer le programme, Menu : Générer > Générer la solution.

Dans le répertoire "InterfaceTSCArduinoJLF\bin\Release", on trouve |'exécutable "InterfaceTSCArduinoJLF.exe" mis a
jour.

Si vous modifier le programme, passer en mode "Debug". Il sera préférable de compiler la version finale en mode

"Release".
Program.cs Programme principal, appelé au démarrage.
Form1l.cs Sous programme principal qui fait tout.

Form1.cs [Design] Elaboration de la fenétre d'affichage.

Resources.resx Autres fichiers utilisés. Contient les rectangles rouges et verts utilisés dans la fenétre.
J'accéde a librairie "RailDriver64.dll", ce qui oblige a compiler mon programme en 64 bits.

Il faut générer le .exe en 64 bits, pour pouvoir lire la librairie 64 bits.

Configuration obligatoire : Projet > Propriétés InterfaceTSCArduino > Build > Plateforme cible = x64.

Si vous voulez une version 32/64 bits, il faut modifier la configuration du projet, et utiliser la librairie 32 bits.

A+
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