Raspberry Pl PICO

Nous allons utiliser la Raspberry PI PICO (appeler PICO par la suite) pour faire notre projet, avec ce

document nous allons voir les bases pour I'utiliser.

1. Nous utiliserons un IDE (Integrated Developpement Environment ou environnement de
développement intégrer (I'endroit ol on mettra notre code)), Thonny téléchargeable sur

https://thonny.org/

Chaoisir votre distribution, (Linux dispo dans une autre version) ex : Windows

Download version 3.3.13 for
Windows « Mac « Linux

For the curious: g.o.0bz

a. Premiere chose a faire I'installer sur votre PC il y a une version Mac, Linux et Windows
b. Deuxieme lancer Thonny et le paramétrer pour faire fonctionner la PICO

Frangais ou a votre convenance

Et bien mettre standard

Language: Francais ™

Initial settings: | EElEUE B

Let's go!

c. Se familiariser avec les mots clés (voir annexe)

Cette fenétre devrait apparaitre :
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Fichier Edition Affichage Exécuter Outils  Aide

*ruy OB o

<untitled> 5 Variables 3
Nom Valeur
Console 3¢
>»>
Python 3.7.9

On va ensuite sélectionner 'interpréteur :

T Thonny - <untitleds @ 1:1 -
Fichier Edition Affichage Exécuter Outils Aide

*uH 0

Sélectionner l'interpréteur...

Execbter e script courant £
Déboguer e seript caurant (plus joli) ChleF5
<untitled> 3¢ Déboguer le script courant (plus rapide) ShiftF5 3
Déboguer le script courant (birdseye) Ctle Shift=B
Noeud suivant [
Entrer dans e nesud 7
Sotir du noeud
Reprendre F
Exécuter jusqu'au curseur Chil-Fa
Nosud précédent Chil-B
Exécuter le seript courant dans un terminal  Carle T
Ancrerles fenétres de Mutilisateur
Mode Pygame Zero
Arréter/redémarrer linterpréteur ChileF2
Console 3 Interrompre I'exécution culeC
Envoyer le symbole EOF / Redémarrer Curl-D
29> Déconnecter

Valeur

Python 3.79



https://thonny.org/
https://thonny.org/

T Optionsce Thonny * On met l'interpretteur MicroPython (Raspbery Pl Pico), on

Géné | Interprét | Edite | Théme et pe | Exécuter et déby | Termii | Conse | Assist:

peut laisser le port en automatique, on valide avec OK.

Quel interpréteur ou appareil Thonny doit-il utiliser pour exécuter votre code 7
| MicroPython Pi Pico) [+

Détails
Connectez votre appareil 4 I'ordinateur et sélectionnez le port correspond:
(recherche du nom de votre appareil, « USB Serial » ou « UART »).
Sivous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB corre
Port
| < Essayer de détecter le port automatiquement > |V|

Installer ou mettre a jour le firmware

Si ultérieurement, il y a des problémes et que le port n’est
pas détecté automatiquement, il faudra revenir ici pour le
sélectionner.

Un message dans la console indique que le composant n’est
pas trouvé (device), c’est normal, il faut relancer Thonny.
Ensuite, on peut brancher et débrancher la Pl PICO quand
on le souhaite, pour faire les branchements des composants

o ] [sme]

par exemple.

Les différents codes qui seront utilisés par la suite sont disponibles en ligne. A vous de les télécharger

si vous le souhaitez, sinon il est possibl

e de les réécrire, a vous de choisir (préconisation : réécrire les

choses importantes C-a-d faire du copier/coller de son propre code).

2. Voici les différentes PIN de notre PICO :

=
m
o
=
[}
i
N
&

[uarro T [ izcosoa | spioRx | Gro I8
[Onwrorx] zcosct ] srocsn b et B
T

(121 s0A [ spiosck ez B

SR O T 5
[uarmamic] 2coson | spiorx I cpa I3
[ORRTT R ] zcosor | srocsn | cre
T
(1201504 | spiosck | cee I

SR B I

[uarmi T | 12c0s0A | sPiirx I Gre Y
[UART R ] 1200 scL ] sPiicon | cPo R
(oo B8

(121 50A | Pl sck | G0 RU

MEEE TR T 15

[UaRTo T | 12C0s0A | SPiiRx 1 Gz R
[UARTORX] 1200 501 | spii con | GP13_ kU
(o0

(121 s0A | spiisck | cpie. RU
EEEN =T IEEEE 2

ATOMS

L 40 . Power
39 e W Ground
* % Bl UART/ UART (default)
(X 37
- Il GPIO, PIO, and PWM
= W a0
X 34 s/ SPI (default)
X 3 B 12C / 12C (default)
L 32
ol R
(X 30
LK 29
28
(X 27
Ll 26
2
(X 2
o
sEBUG o
s @ LR 2




3. Faire clignoter la LED (GP25) présente sur la PICO.

Pour cela on doit écrire le code suivant :

1 import machine
import utime

SN

4 led = machine.Pin(25, machine.Pin.0OUT)
6 while True :

8 led.value(1)

9 utime.sleep(2)

10 led.value(0)

11 utime.sleep(2)

12

Et on la renomme led.PY :
On n’oublie pas de valider avec OK.

Raspberry Pi Pico =

MNem Taille (octets)

Ensuite on I'enregistre sur la PICO :

Fichier = Edition Affichage Exécuter Outils ﬁi Where to save to?
Nouveau Ctrl+N
Quwvrir.. Ctrl+0

Fichiers récents

Fermer Ctrl+W .

Tout fermer CtrbeShifte\ Cet ordinateur
Enregistrer Ctrl+5

Sauvegarder Tous les fichiers Ctrl+Alt+5

Enregistrer sous... Ctrl+5hift+

Enregistrer une copie...
Move / rename...

Raspberry Pi Pico

Imprirner... Ctrl+P

Quitter Alt+F4

Il n’y a plus qu’a appuyer sur la fleche verte pour faire
fonctionner le programme. Pour le stopper on utilise

le carré rouge

>

o

Il est possible qu’une fenétre d’erreur apparaisse, si c’est le cas il faut simplement appuyer sur installer
et attendre que la barre de chargement se termine pour finir appuyer sur fermer.

T Install MicroPython firmware for Raspberry Pi Pico

Here you can install or update MicroPython firmware on Raspberry Pi Pico.

1. Plug in your Pico while holding the BOOTSEL button.
2. Wait until device information appears.
3. Click 'Install’.

When the process finishes, your Pico will be running the latest version of
MicroPython. Close the dialog and start programming!

Version a installer: v1.18 (2022-01-17)
Emplacement du : EN\
Modéle de I'appareil cible: Raspberry Pi RP2

Installer

Annuler

Tn

Here you can install or update MicroPython firmware on Raspberry Pi Pico.

1. Plug in your Pico while holding the BOOTSEL button.
2. Wait until device information appears.
3. Click 'Install'.

When the process finishes, your Pico will be running the latest version of
MicroPython. Close the dialog and start programming!

E——)

Version a installer: v1.18 (2022-01-17)
Emplacement du : E\

Modele de I'appareil cible: Raspberry Pi RP2

Cette étape ne devrait arriver qu’une seule fois, c’est pour « initialiser » la carte et faire en sorte qu’elle

puisse communiquer avec THONNY



Quelques explications :
import machine
import utime

led = machine.Pin(25, machine.Pin.OUT)

while True :

led.value(1)
utime.sleep(2)
led.value(0)
utime.sleep(2)

Derriere les # on peut mettre du commentaire qui ne sera pas regardé par le programme c’est pour
gue nous humain nous comprenions et donnions des informations aux autres humains qui lisent le
code

4. Le micro-rupteur

Branchements :

* e o 0 0 e o . . LN
® e o 0 0 L . . . e o 0 00 L
Programme :

import machine
import utime

1
2
3
4
5 microRupteur = machine.Pin(16, machine.Pin.IN)
6
7
q

while True:
10 utime.sleep ms(200)
11 print(microRupteur.value())
12
13



Objectif voir dans la console ce qui se passe quand on appuis sur le « bouton » 0 ou 1 apparait.
Petit exercice :
Allumer la led quand vous appuyez sur le micro-rupteur. (Réponse a télécharger)

5. Le Servo moteur

Branchements :
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Programme :

import machine
import utime

pwNPR

stop = 1500000
back = leeeeee
g0 = 2000000

servo = machine.PWM(machine.Pin(28))

® W00~ Wu

servo.freq(5e)
11 servo.duty_ns(stop)

13 while True :

14 servo.duty_ns(stop)
15 utime.sleep(1)

16 servo.duty_ns(back)
17 utime.sleep(2)

18 servo.duty_ns(stop)
19 utime.sleep(1)

20 servo.duty_ns(go)
21 utime.sleep(2)

Actuellement il fait des allers-retours avec une pause, il y a la possibilité de changer les valeurs.
Petit exercice :

Avec 2 boutons, si j'appuie sur un bouton je tourne dans un sens, si j'appuie sur I'autre, dans 'autre
sens sinon si j'appuie sur les deux OU sur aucun je m’arréte. Possibilité de s’Tamuser avec « and » et
« or ».



6. Ultrason

Petite subtilité il faut aller télécharger la bibliotheque HCSR04 sur le lien: (aussi dispo dans les
documents fournis)
https://github.com/rsc1975/micropython-hcsr04

Il faut ensuite I'ouvrir avec Thonny Faire « enregistrer sous » et I'enregistrer sur la PICO attention a
bien respecter le nom : hcsr04.py

Ensuite comme on commence a avoir I’habitude

Branchement :
O o::zgz:; n:xdlg Anaquey.
ProgrammE' LA I B B ® 0 0 0 0 e e e e
1 from hcsr@4 import HCSRe4
2 import utime
3
4
5 sensor = HCSR@4(trigger_pin=27, echo_pin=26)
[
7
8
9
18 while True:
11
12 utime.sleep_ms(268)
13 distance = sensor.distance_cm()
14 print(distance)
15

Petit exercice :

Allumer 1,2,3 LEDs en fonction de la distance de détection 100cm, 50cm, 25 cm par exemple


https://github.com/rsc1975/micropython-hcsr04
https://github.com/rsc1975/micropython-hcsr04

Infrarouge
2 étapes:

- Allumer la LED IR voir 3
- Détecter la présence d’infrarouge (méme principe qu’un bouton)

Attention, la diode IR fonctionne avec une tension de 1.5V, 20mA et notre PICO fourni 3.3V il
faut donc rajouter une résistance 3.3-1.5 = 1.8V R=U/I donc R= 1.8/0.02 = 90 ochms on utilisera une
résistance de 100ohms.

En réalité pour la LED IR on n’est pas obligé de la commander, elle peut rester allumer
continuellement.

On vous laisse faire, avec ce qu’on a vu précédemment vous devriez y arriver.



Annexes

Nous avons réellement besoin des conditions (if),

des boucles (while) puisqu’on I'utilise dans tous nos programme éventuellement « for » pour certain
d’entre vous.

Et des fonctions (méme si non obligatoire mais bien plus pratique pour les feignants, il faut étre un
feignant intelligent)

Les conditions :

Le si...sinonsi ... sinon ...
Le principe :  sijai faim
je mange X = -2

sinon si j’ai envie d’un bonbon if x > 0= .
je mange un bonbon print(x, "est positif")
! elif x==
print (x, "est nul")

Sion le traduit avec des nombres et en python:

sinon
je ne fais rien else
print (x, "est négatif")

print ("Fin")

Il est possible de ne mettre que le si, ex :
if a==b :
print(a égale b)
donc tant que ce n’est pas vrai il n’y a rien d’affiché

on peut mettre si et sinon ex :
if a==b :
print(« a égale b »)
else :
print(« a différend de b »)
ou la totale

etc. par contre il faut forcément que la premiére comparaison soit un « si » ou if .

Les opérateurs de comparaison possible sont :

x==y xestégalay

x I=y x est différent de y

x>y xestplus grand quey
X<y xestplus petit que y
x>=y x est plus grand ou égalay
X <=y x est plus petit ou égal ay

Le cours :

https://courspython.com/tests.html



https://courspython.com/tests.html

Pour la suite autant utiliser les cours disponibles sur les liens suivants
Les boucles :
Permettant de répéter une opération sans réécrire X fois le code

https://courspython.com/boucles.html

Les fonctions :

Permettant de faire une action spécifique a plusieurs endroit dans le code et en ne I'écrivant qu’une
fois (c’est du bonus)

Dispo ici :

https://courspython.com/fonctions.html

Toutes les autres bases disponibles ici : (pas forcément utile pour ce qu’on a a faire, ¢a peut toujours
étre utile.

https://courspython.com/bases-python.html



https://courspython.com/boucles.html
https://courspython.com/fonctions.html
https://courspython.com/bases-python.html
https://courspython.com/bases-python.html

