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——40 pins with RP2040 silicon microcontroler

USB Type B
- Power Source
- Programming port
- Flash drive
- USB1.1 Host &
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Here one of the many alternative position for 12C(0) and 12C(1).
Such bus can be created by appending the wanted sda & scl pins.

i2¢_ 0 = I2C( 0, sda=Pin(16), scl=Pin(17) )
i2c_1 = I2C( 1, sda=Pin(18), scl=Pin(19) )

GP23 —PowerSavePricente cepending

GP29 =VSYS/3

—ADC_VREF =

| PWM A[6]
L .-PWM B[5]II

d 3.3V

I8 GP16 § spioRrx [ 12C0SDA [ UARTO TX
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3V Logic

RP2040 - Dual Core
- ARM Cortex MO+ (FPU) @ 133 Mhz
- 264 KB SRAM
- 2Mo External Flash (QSI)
- 128 KB MicroPython Filesystem
(in internal Flash)

LRCLK_PWMO

BCK_PWM1

shop.mchobby.be
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L’environnement de simulation WOKWI.com
https://wokwi.com/projects/new/micropython-pi-pico

mainpy  diagramjson ¥

Simulation

& T | T | ' N
1 rint("Helle, Pi Picol” 3 ? < %
3 primiese B e I GIOIHI]IHIT,IHI]IJIFIHI]IHITIHI]IHITIHI]IHIT:IHI]\

||HHT\!\L]HHT\I\I]L!HT\I\IUH!TH\I\I

REMARQUE: certaines des caractéristiques des composants peuvent étre modifiées dans I'onglet
diagram.json. Par exemple la résistance a par défaut la valeur de 1000ohms. Pour changer la valeur de
la résistance a 220ohms il faut aller dans I'onglet diagram.json et remplacer 1000 par 220.
ATTENTION: pour un meilleur fonctionnement de la simulation, il est conseillé de toujours ajouter une
ligne utime.sleep() a la fin du programme (sauf s’il y en a déja au moins une dans le programme).

Exemple: programme pour faire clignoter une LED

main.py @ diagram.json @ PO®, ~ Simulation

from machine import Pin e o o

1

2 import utime

3 DEL = Pin(1&,Pin.0UT)  #DEL branchée sur la broche 16

4 while True: #TANT QUE VRAI (=boucle infinie)

5 DEL.toggle() #changer 1'état de la DEL

6 utime.slzep(8.5) #attendre 8,5s o

COMPATIBILITE avec le SHIELD GROVE: Le SHIELD GROVE utilise seulement quelques broches de la
carte PICO:
- Entrées/Sortie numériques: D16=broche GP16, D18=broche GP18, D20=broche GP20
- Entrées Analogique : A0 = broche GP26, A1 = broche GP27, A2 = broche GP28
- Liaison I2C: I2C1 : SDA=GP6 et SCL=GP7 ; I12C0 : SDA=GP8 et SCL=GP9
- Liaison série (UART): UARTO: TX=GP0O et RX=GP1 ; UART1: TX=GP4 et RX=GP5
- Sorties PWM: la plupart des sorties de la carte PICO peuvent étre utilisées en PWM. Mais sur la
simulation WOKWI certaines sorties ne fonctionnent pas en PWM (par exemple, uniquement
sur la simulation, les broches 16, 18 et 20 ne fonctionnent pas en PWM)
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L’environnement de développement (IDE) Python THONNY
Utilisation de I'IDE THONNY

@ lancer Thonny.exe

Tm4® Exécuter-> Configurer l'interpréteur"

Fichier Editien Affichage | Exécute
DEHE O Configurer l'interpréteur...
<untitled> () Exécuter le script courant F5
Déboguer le script courant (plus joli] Ctrl+F5
- T Options de Thonny x
Général {nterpréteur. Ed éme et police  Exécuter et déboguer Terminal Console Assistant
.. ’ .
.Choisir I'environnement
Local Python 3 | h
Local Python
Exécutable Python
Cricovpythonexe D w
NB! Thonny only supports Python 3.8 and later
You can activate an existing virtual environment also via the right-click
context menu in the file navagation when selecting a virtual environment folder,
or the "pyveng.cfy’ file inside.
Consele
> Mew virtual environment

Exemple d’un programme PYTHON dans lI'environnement Thonny

T Portable Thonny - <untitled> @ 6:39

- O X
Fichier Edition Affichage Exécuter Outils Aide

NEH O @ =

<untitled> * Assistant

1 from machine import Pin
2 import utime
DEL = Pin(16,Pin.0UT)

4 while True:

5 DEL .toggle()

6 utime.sleep(0.5)
Console
>>>

REMARQUES:
- Linstruction while True: permet de créer une boucle qui s’exécute indéfiniment.

- LU'indentation (c’est a dire le retrait par rapport a la marge) doit étre respectée en python, sinon le
programme ne fonctionne pas.




12D%

Ingenierie &
Developpement Durable

Ingenierie, Innovation & "M
Developpement Durable

Fiches techniques
Raspberry PICO - Python

5/24

Ressource

Connecter la carte PICO avec THONNY
Utilisation de I'IDE THONNY avec la carte Raspberry PICO:

@ brancher la carte sur un port USB et lancer Thonny.exe

Eth,mwW,g@"Exécuter—> Configurer l'interpréteur"

- Il ne reste plus qu’a cliquer sur Exécuter pour que la carte PICO exécute le

programme

T Options de Thonny s
Général Interpréteur Editeur Théme et police  Exécuter et déboguer Terminal Console Assistant

Which kind of interpreter should Thonny use for running your code?

|Micr0Py‘th0n (Raspberry Pi Pico) ~
Deétails
Connectez votre appareil a |'ordinateur et sélectionnez le port correspondant ci-dessous
(recherche du nom de votre appareil, « USB Serial = ou « UART =).
Sivous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct.
Port
Périphérique série USE (COME)
Interrupt working pregram on connect 6 Ch oisir Ie bo n po rt U S
Synchronize device's real time clock
Use local time in real time clock
Restart interpreter before running a script

Install or update MicroPython
Annuler

Fichier Edition Affichage = Exécute
LDEH ©
<untitled> (D Exécuter e script courant F5
Déboguer le script courant (plus joli) Ctrl+F5
1 Déboguer le script courant (plus rapide) Shift-+F5
Th Portable Thonny - <untitled> @ — O =
Fichier Edition Affichage Exécuter Outils Aide
LDeEd O @ =
r
<untitled> + T Opt T X
= Général Interpréteur Editeur Théme et police Exécuter et déboguer Terminal Console Assistant
|
Te Install MicroPython X
Here you can install or update MicroPython for devices having an UF2 bootloader
(this includes most boards meant for beginners). bnt ci-dessous
1. Put your device into bootloader mode: Ect.
- some devices have to be plugged in while holding the BOOTSEL button,
Console = - some require double-tapping the RESET button with proper rythm.
2. Wait for couple of seconds until the target volume appears. -
3. Select desired variant and version.
k 'Install’ and wait for some seconds until done.
tl
n n
oo | Chercher la carte "PICO H
Target volume RP2
[no suitable targets detected]
(|
MicroPython variant | Ico A \/| n n
verson | 5 (3)"Install ou Update
info
Cons <Esta|lor uedate Mlcropéhoa>
Ier
- [~ T " [ ok | [ annuter
&7 "Installer (o]
Sxpvy TOT WOT T ITTTOT MO T IO,
>>>
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La Diode Electro-Luminescente DEL (ou LED) :
La Diode Electro-Luminescente (DEL), ou Light Emitting Diode (LED) doit toujours étre

utilisée en série avec une résistance afin de limiter l'intensité du courant qui la
traverse. L'anode (+) de la DEL (patte la plus longue) se branche sur une sortie
numeérique de la carte Arduino et la cathode (-) (patte la plus courte, coté plat) sur
un GND (ground).

Exemple de montage

» A——— i

. Résistance 2200 . . .

Programme pour faire clignoter la DEL : avec des «délais» (utime.sleep)

3]
wr
(]
"
-
-
"
.
]
(]
[
"
-
"
-
-
-
"
"

wrry Pl Plea ©@2028

'.-...pu

- par 220.)

Faire clignoter la DEL 10 fois avec une boucle FOR:

from machine import Pin

import utime
DEL = Pin(15,Pin.0UT)

DEL.valua(1)
utime.sleep(l)
DEL .valus(@)

1
2
3
4 for i in range(l8): #boucle for :
t
6

[a]

utime.sleep(l)

#DEL branchée sur la broche 16
sera exécutée 18 fois
#allumer la DEL

#attendre 1s

#éteindre la DEL

#attendre 14

Faire clignoter la DEL indéfiniment avec une boucle WHILE:

from machine import Pin
import utime
DEL = Pin(16,Pin.ouUT)

DEL.value(1)
utime.sleep(l)}
DEL.value(@)

1
2
3
4 while True:
5
6

[l

utime.sleep(l)

#DEL branchée sur la broche 16
#TANT QUE VRAI (=boucle infinie)
#allumer la DEL

#attendre 1s

#éteindre la DEL

#attendre 14

" - (La résistance disponible sur WOKWI a par
- - défaut la valeur de 1000o0hms. Pour changer la
- - valeur de la résistance a 220ohms il faut aller

- dans l'onglet diagram.json et remplacer 1000




E s KN Fiches techniques 7/e4
Iz ”’g ZIZD«:’»@ Raspberry PICO - Python Ressource

Developpement Durab‘l‘e Ingenierie, Innovation & "
Developpement Durable

La DEL (suite) : autres programmes
Programme pour faire clignoter la DEL sans «délais»
c) en comptant les «boucles»: d) en utilisant la mesure du temps:

Programme pour commander l'allumage progressif de la DEL:

Il la DEL doit étre branchée sur une sortie ~ (PWM).

La VALEUR utilisée dans analogWrite doit é&tre comprise entre 0 et 65535 (16 bits): par
exemple pour la DEL si on met 0 elle est éteinte, si on met 32768 elle est allumée a

50 % si on met 65535 elle est allumée a 100 % .




12 Dﬁg 212 D?g?} Fiches techniques 8/24

Developpement Durable g‘eg\lee,::)ep’:)eelllr:‘e"r:,tv[a);iglli = Ras berr PICO - P thon Ressource
La DEL (suite) : autres programmes
Programmer une interruption avec IRQ : Eﬂiéfw e s eoo

[ finie
BP

n e Lme S

Exemple d’interruption : 'appui sur le bouton
poussoir interrompt I'allumage de la DEL.

1 from machine import Pin

2 import utime

3 DEL = Pin(16, Pin.OUT) #DEL branchées sur la broche 16

4 Bouton = Pin(17, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN) #BP branché sur la broche 17, forcés 3 ()

5

6 interruption = @

7 def PRIORITE(Bouton): #fonction qui sera appelée en cas d'interruption sur la broche 17
8 global interruption #déclarer que cette variable est globale

9 interruption = 1

@
11 Bouton.irq{trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=PRIORITE) #déclaration d'une interruption au cas ol la broche 17 passe 3 @
12
13 while True: #toujours vral = boucle infinie
14 if interruption==1:
15 DEL.value(@)
16 utime.sleep(2)

7 interruption = 8
18 DEL.valus(1)
19 utime.sleep(@.25)

Il existe 5 modes d’interruption possibles :

- trigger=Pin.IRQ_FALLING | Pin.IRQ_RISING : |'interruption est déclenchée quand la broche
concernée change d’état, c’est a dire passe de LOW a HIGH ou bien de HIGH a LOW. Il s’agit d’un
événement.

- trigger=Pin.IRQ_LOW_LEVEL : |'interruption est déclenchée quand la broche concernée est LOW.
Comme il s’agit d’un état et non d’un événement, l'interruption sera déclenchée tant que la broche est
LOW. Par conséquent, dés qu’elle aura terminé son exécution, elle la recommencera.

- trigger=Pin.IRQ_HIGH_LEVEL : |'interruption est déclenchée quand la broche concernée est HIGH.
Comme il s’agit d'un état et non d’un événement, l'interruption sera déclenchée tant que la broche est
HIGH. Par conséquent, dés qu’elle aura terminé son exécution, elle la recommencera.

- trigger=Pin.IRQ_RISING : |'interruption est déclenchée quand la broche concernée passe de LOW a
HIGH. Il s’agit d’un événement.

- trigger=Pin.IRQ_FALLING : |'interruption est déclenchée quand la broche concernée passe de HIGH a
LOW. Il s'agit d’'un événement.
- handler=fonction() : désigne la fonction qui sera appelée quand arrive l'interruption.
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Le POTENTIOMETRE

from machine import ADC ° ° o

1

2 import utime

3 potentiometre = ADC(8) #le potentiométre est branché sur la broche 26 (A@)

4 while True:

5 valeur = potentiometre.read_ulé() #lire la valeur du potentiomégtre

6 print{valeur) #afficher la valeur (16 bits donc compris entre @ et 65535)
7 utime.sleep(1)

Faire varier l'intensité d’éclairage d’'une DEL (par un signal PWM) avec un
potentiometre

from machine import Pin, ADC, PWM o o o

1

2 import utime

3 potentiometre = ADC(@) #le potentiométre est branché sur la broche 26 (A8)

4 DEL = PWM({Pin{17)}) #la DEL est branchée sur la broche 17

5 DEL.freq(588) #fréguence du signal PWM 588Hz

6 while True:

7 valeur = potentiometre.read_ul6() #lire la wvaleur du potentiom&tre

3 print{valeur) #afficher la wvaleur (16 bits donc compris entre @ et &5535%) §—
9 DEL.duty ul6{valeur) #allumer la DEL plus ou moins fort selon la valeur

18 utime.sleep(l) #attendre 1s
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Le BOUTON POUSSOIR (Pushbutton) :

1 from machine import Pin

2 import utime o ° o

3 Bouton = Pin(17, Pin.IN) #BP branché sur la broche 17

4 compteur=6

5 while True: #toujours vrai = boucle infinie

6 if Bouton.value()==1: #TEST: si appui sur BP

7 compteur+=1 #incrémenter compteur —

8 print{compteur)  #afficher compteur i
9 utime.sleep(B.25) #attendre 258ms

Raspbarry Pl Pico ©2020

La connexion au GND du BP en passant par la résistance force la broche 17 a 0 quand
on n’appuie pas sur le BP (sinon le programme ne fonctionne pas correctement).

On peut se passer de la connexion au GND : l'instruction PULL_DOWN permet de
forcer la broche a 0. Le méme programme sans cette connexion :

1 from machine import Pin

2 import utime e o o

3 Bouton = Pin(17, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN) #BP branché sur la broche 17

4 compteur=0

5 while True: #toujours vrai = boucle infinie :,!

6 if Bouton.value()==1: #TEST: si appui sur BP . v I
7 compteur+=1 #incrémenter compteur —_ . . - '.'

8 print{compteur) #afficher compteur " : - S
9 utime.sleep(8.25) #attendre 25ems = =

.nupn-n-,- Pl Pica ©2020

éteindre ou allumer une DEL avec un BP

1 from machine import Pin

2 DEL = Pin(16, Pin.OUT) #DEL branchée sur la broche 186

3 Bouton = Pin{17, Pin.IM, Pin.PULL_DOWN) #BP branché sur la broche 17

4 while True: #toujours vrai = boucle infinie

5 if Bouton.value()==1: #TEST: si appui sur BP

6 DEL.value(1) n . _]
7 else: 7 .

8 DEL.value(@) 1.
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L'INTERRUPTEUR a glissiéere (slide switch)

1 from machine import Pin ° o o ]

2 DEL = Pin(16,Pin.0UT) #la DEL est branchée sur la broche 16 - —

3 Interrupteur = Pin(18,Pin.IN) #1'interrupteur est branché sur la broche 18

4 while True: I

5 valeur = Interrupteur.value() #LIRE la waleur de 1'interrupteur

6 if valeur == 1: #TEST : si 1'interrupteur est fermé

7 DEL.value(1)  #allumer la DEL -

8 else:

9 DEL.value(®)  #&teindre la DEL
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Le capteur a Ultrasons HC-SR04

.Inlphrrr FPi Plow

Exemple de programme : détecter un obstacle, calculer et afficher sa distance:
1 from machine import Pin

2 import utime

3

4 trig = Pin(17,Pin.0UT) #capteur & ultrasons branché entre 17 (trigger) et 16 (echo)

5 echo = Pin{16, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN)

6

7 while True: #boucle infinie

8 trig.value(l) #émettre un ultrason

9 utime.sleep_us(2) #attendre 2 microsecondes
18 trig.value(@) #arréter d'émettre
11 duree = machine.time_pulse us{echo,1) #mesurer la durée mise par le signal pour revenir (écho)
12 distance_en_mm = duree * 8.34 / 2 #calculer la distance parcourue (/2 pour 1l'aller-retour)
13 print{distance_en_mm} #afficher la valeur calculée

Le méme programme avec une FONCTION pour récupérer la distance:

1 from machine import Pin

2 import utime

3

4 trigl = Pin{17,Pin.0oUT)

5 echol = Pin(16, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN)

6

7 def detection ultra sons(trig,echo): #fonction qui calcule la distance de 1'obstacle
g trig.value(1l)

2 utime.sleep _us(2)

18 trig.value(@)

11 duree = machine.time_pulse_us{echo,1)

12 distance en_mm = dures * 8.34 / 2

13 return{distance_en_mm)

14

15 while True: #houcle infinie

16 distance en_cm = detection ultra sons(trigl,echol) / 18 #appel & la fonction pour calculer la distance

17 print(distance en_cm) #affichage de la valeur calculée
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Le capteur de mouvement PIR

1 from machine import Pin

2 import utime ° o o

3 PIR = Pin(18,Pin.IN)

4  DEL = Pin(16,Pin.oUT)

5 while True: .‘.

6 if PIR.value() == 1: -

7 DEL.value(1)

8 utime.sleep(1) I =

@ [

9 else: 5.

10 DEL.value(®)

11 utime.sleep(1) | +D —

w
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Le capteur INFRA-ROUGE + télécommande
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Le BUZZER :

Succession de notes :

CU I P T R T W QY

= e
| T ST v I ¥ T v

from machine import Pin, PLM

import utime

Buzzer = PWM(Pin{27)) #Buzzer branché sur la
while True:

Buzzer.freq(44a) #jouer la note LA
Buzzer.duty_uls(2888) #régler le volume
utime.sleep(l)

Buzzer.freq(ladsa) #jouer la note DO
Buzzer.duty uls(le8g) #régler le volume
utime.sleep(1)

utime.sleep(1)

Succession de bips plus ou moins aigus :

1 from machine import Pin, PWM
2 import utime

3 Buzzer = PWM(Pin(27))

4 obstacle = 86

5 while True:

6 if obstacle < 100:

7 Buzzer.freq(880)

8 Buzzer.duty_ul6(2660)
9 utime.sleep(©.5)

1e elif obstacle < 20@@:

11 Buzzer.freq(440)

12 Buzzer.duty_ul6(1668)
13 utime.sleep(1)

14 else:

15 Buzzer.duty_ul6(9)

notation notation ,
- - Frequence
francaise | anglaise
do4 c4 262
do#4 cs4 277
ré4 d4 294
ré#4 ds4 311
mi4 e4 330
fa4 f4 349
fa#4 fs4 370
sol4 g4 392
sol#4 gs4 415
la4 a4 440
la#t4 as4 466
si4 b4 494
broche 27

Buzzer.duty uls(a) #volume 2 8: plus de son
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La DEL RVB

LOO T o B B o RV ) I SO VI S

PR R R R R R
NOuwh WwWN RO

from ws281

import uti

BLACK = (@
RED = (255
YELLOW = (
GREEN = (@
CYAN = (B,
BLUE = (@,
PURPLE = (
WHITE = (2
COLORS = (

led = WS2812(18,1)#WS52812(pin_num,led_count)

2 import W52812
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from machine import Pin
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lor in COLORS:
d.pixels_fill({color)
d.pixels_show()

ime.sleep(@.2)

rt utime

= Pin(16, Pin.OUT)

n = Pin(18, Pin.OUT)
= Pin(20, Pin.OUT)

e True:
red.value(1)
green.value(1l)
blue.value(1)
utime.sleep(1)

red.value(@)
green.value(@e)
blue.value(@)
utime.sleep(1)
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Le MOTEUR (ventilateur)

Exemples de programmes :
le moteur tourne quand
on appuie sur le bouton

LU oo R o T B - W % ]

from machine import Pin
bouton = Pin(16,Pin.IN)
ventilateur = Pin(18,Pin.0UT)
while True:
valeur = bouton.value()
if valeur == 1:
ventilateur.value(1)
else:
ventilateur.value (@)

Le moteur change d’état
a chaque appui sur le bouton

W 00 =] I wun Pl b2

from machine import Pin
import utime
bouton = Pin(16,Pin.IN)
ventilateur = Pin(18,Pin.0UT)
while True:
valeur = bouton.value()
if valeur == 1:
ventilateur.toggle()
utime.sleep_mE(lﬂﬂﬂ
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Le RELAIS miniature:

1 from machine impeort Pin ° o o

2 import utime

3 bouton = Pin{16,Pin.IN) #bouton branché sur broche 16 111 —’ *
4 relais = Pin(26,Pin.0UT)#relais branché sur broche 2@ .
5 while True:

6 valeur = bouton.value()#lire la valeur du bouton

7 if valeur == 1: #condition: si valeur égale 1 —

8 relais.toggle() #changer 1'état du relais

9 utime.sleep(1) I#attendr'e 1s
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Le SERVO-MOTEUR :

Un servomoteur est un moteur électrique utilisé pour obtenir un déplacement angulaire (donc une
position) spécifique.
Un servomoteur se connecte avec 3 fils :

Noir : masse (GND)

Rouge : Vcc

Jaune : signal de commande

Le signal de commande d'un servomoteur est un signal PWM (Pulse

-

ms

Width Modulation, modulation de largeur d'impulsions, MLI en francais). ] -‘ -— ) 0°
Si le signal a une fréquence de 50Hz le niveau haut doit durer entre - o
environ 1ms et 2ms: o 1
- Le niveau haut dure 1ms : on obtient 0° de déplacement —| —l ) 90°
angulaire. S e
- Le niveau haut dure 1,5ms : on obtient 90° de déplacement
angulaire. \_/180°
- Le niveau haut dure 2ms : on obtient 180° de déplacement
angulaire. 20 ms

ATTENTION: sur WOKWI (simulateur PICO) les broches 16, 18 et 20 ne fonctionnent pas en PWM. Par
contre sur le shield Grove on utilise les broches 16, 18 ou 20 pour le signal PWM.

Exemples de programmes pour commander un servo-moteur:

Positionner le servomoteur en utilisant duty_u16 (largeur d'impulsion sur 16 bits):

servomoteur.duty_ul6(1638) #positionner le servomoteur & @°
utime.sleep(1)

servomoteur.duty_ul6(4758) #positionner le servomoteur & 98°
utime.sleep(1)

servomoteur.duty_ul6(7864) #positionner le servomoteur & 188°
utime.sleep(1)

from machine import Pin, PlWM ° ° o

servomotaur = PWM(Pin(17))

1

2 import utime

3

4 servomoteur.freq(se)
5 while True:

6

8

g
1@
11

Positionner le servomoteur en utilisant duty_ns (largeur d'impulsion en nanosecondes):

1 from machine import Pin, PLM

2 import utime

3 servomoteur = PWM({Pin{17)) #le servomoteur est branché sur la broche 17

4 servomoteur.freq(s8) #fréquence du signal PWM: 5BHz

5 while True:

6 servomoteur.duty ns(5@@ead) #positionner le servomoteur 3 @°, largeur impulsion &,5ms

7 utime.sleep(1)

3 servomoteur.duty ns({1458888) #positionner le servomoteur & 98°, largeur impulsion 1,45ms
9 utime.sleep(l)

18 servomoteur.duty ns{24@8888) #positionner le servomoteur & 1887, largeur impulsion 2,5ms
11 utime.51eep(1ﬂ
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Le SERVO-MOTEUR (suite) :
Autre montage, commander la position d’'un servomoteur a I'aide d’un potentiomeétre:

En utilisant duty_u16 (largeur d'impulsion sur 16 bits):

1 from machine import Pin, ADC, PWM

2 import utime

3 potentiometre = ADC(B) #le potentiom&tre est branché sur la broche 26 (AB)

4 servomoteur = PWM{Pin(8)) #le servomoteur est branché sur la broche @

5 servomoteur.freq({5@) #fréquence 58Hz

6 while True:

7 valeur = potentiometre.read_ulb() #lire la valeur du potentiométre

8 print({valeur) #afficher la wvaleur (16 bits donc compris entre @ et 65535)

9 angle = int(valeur * 188 / B5535) #convertir en angle
18 print{angle) #afficher 1'angle (compris entre @ et 188°7)
11 largeur =int((angle * (7864 - 1638) / 188) + 1838) #calculer la largeur d'impulsion
12 print(largeur) #afficher la largeur d'impulsion comprise entre 586us (8°) et 2480us (188°)
13 servomoteur.duty ulée(largeur) #positionner le servomoteur
14 utime.sleep(l) #attendre 1s

En utilisant duty_ns (largeur d’impulsion en nanosecondes)

1 from machine import Pin, ADC, PWM

2 import utime

3 potentiometre = ADC{8) #le potentiomé&tre est branché sur la broche 26 (A&)

4 servomoteur = PWM(Pin(@)) #le servomoteur est branché sur la broche @

5 servomoteur.freq(s8) #fréquence SBHz

6 while True:

7 valeur = potentiometre.read ul6() #lire la valeur du potentiométre

8 print(valeur)  #afficher la valeur (16 bits donc compris entre @ et B5535)

2 angle = int(valeur * 188 / B65535) #convertir en angle

18 print(angle) #afficher 1'angle (compris entre 8 et 1887)

11 largeur =int((angle * (2486 - 58a@) / 188) + 588) #calculer la largeur d'impulsion en ns

12 print(largeur) #afficher la largeur d'impulsion comprise entre 588us (8°) et 24B8us (188°)
13 servomoteur.duty_ns{largeur*188e) #positionner le servomoteur

14 utime.sleep(1l) #Hattendre 1s
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Le SERVO-MOTEUR a rotation continue :

Un servomoteur a rotation continue est un moteur électrique utilisé pour obtenir un déplacement.

Le servomoteur a rotation continue se connecte avec 3 fils :
Noir : masse (GND)

Rouge : Vcc

: signal de commande 1.ms
Le signal de commande d'un servomoteur est un signal PWM ] ]
(Pulse Width Modulation, modulation de largeur d'impulsions, MLI en
francais) de fréquence 50Hz et dont le niveau haut doit durer entre =
1ms et 2ms. —| —l
Le niveau haut dure 1ms : le moteur tourne a la vitesse maximale 2ms

dans le sens anti-horaire.
Le niveau haut dure 1,5ms : le moteur est a l'arrét.

Le niveau haut dure 2ms : le moteur tourne a la vitesse maximale
dans le sens horaire.

20 ms

ATTENTION: sur WOKWI (simulateur PICO) il n'y a pas de servo-moteur a rotation continue. Sur le
shield Grove on peut utiliser les broches 16, 18 ou 20 pour le signal PWM.

duty_ns(1500000):
duty_ns(1000000):
duty_ns(2000000):

1

W

W00~ v s

from machine import Pin, PWM
import utime
MotG = PWM{Pin{1)) #moteur gauche branché sur broche 1
MotG. freq(50)
MotD = PWM(Pin{@)) #moteur droit branché sur broche @
MotD. freq(50)
def avancer(): #fonction pour avancer (motD et motG montés en opposition)
MotD.duty ns(2000000)
MotG.duty ns(1000000)
def reculer(): #fonction pour reculer
MotD.duty_ns(1000000)
MotG.duty_ns(2000000)
def droite(): #fonction pour tourner a droite
MotD.duty ns(2000000)
MotG.duty ns(2000000)
def gauche(): #fonction pour tourner a gauche
MotD.duty ns(1000000)
MotG.duty ns(1000000)
def stop(): #fonction pour arréter les moteurs
MotD.duty ns(1500000)
MotG.duty ns(1500000)
stop()
while True :
avancer{)
utime.sleep(1)
reculer()
utime.sleep(1)
droite()
utime.sleep(1)
gauche()
utime.sleep(1)

niveau haut 1,5ms : le moteur est a l'arrét

niveau haut 1ms:le moteur est a vitesse maximale dans le sens anti-horaire

niveau haut 2ms: le moteur est a vitesse maximale dans le sens horaire
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LIAISON BLUETOOTH AVEC LE MODULE HC-05

La carte PICO-H ne comporte pas de moyen de communication WIFI ou Bluetooth.
Un module Bluetooth HC-05 connecté sur une carte PICO permet d’établir une
communication Bluetooth entre la carte et un autre appareil.

(Ne peut pas étre testé avec le simulateur WOKWI)
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from machine import Pin, UART
import utime
uart = UART(@,0688) #&tablir la liaison série avec le module HC-85 branché en @ (RX) et 1 (TX)
while True:
reception = @
if vart.any(): #vérifier si une information est disponible sur le port série
reception = uart.readline() #lire 1'information disponible

C - ST, T S FY R AR

o oa

vart.write{'1"') #écrire une information sur le port série
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LIAISON BLUETOOTH HC-05 - SMARTPHONE
Communication bluetooth avec un smartphone

Le module HC-05 doit étre appairé avec le smartphone.

Le code PIN par défaut est : 1234.

Exemples de programme développé avec I'IDE AppInventor2:
- Déclarer le Bluetooth et se connecter / déconnecter :

p—

I Sélectionner le module & connecter E scre'en-l

Texte pour Label1

déconnecter

| Sélectionneur_de_listel
AlLabel
= Bouton]
*
2! Horlogel

@ Client_Bluetooth

Composants non-visible
&

Hul\_ugel Client_Bluetooth1

L IENGE Selectionneur_de_liste1 - BEVED R
faire \lnettre Selectionneur_de_liste1 - W Elements -~ ] Client_Bluetooth1 - ermesetnums D |

HIENG N Selectionneur_de_liste1 = BTG

(= G Selectionneur_de_liste1 - W Active -~ JE] ENv= LIl Client_Bluetooth1 = IR e

adresse Seélecfionneur_ds_liste1 - |

-

quand .Chronométre
0@ W Client_Bluetootn - B
alors  metire (Label1 - W Couleur texte - '
JEWE - al = y

quand -Clic
faire \_appeler Client_Bluetooth1 = WL LT 8

SO0 GGl Label1 - W Couleur texte ~ ]

exie ~ ]

quand Initialise
fare  appeler [EEEZMIES -AskForPermission

- el G LET S BLUETOOTH_CONNECT M

quand PermissionGranted

_permissionName
faire | (o] si "4 permissionName - M = - JMEN BLUETOOTH_CONNECT ki
alors apbeler _AskForPermission
permissionName Bl BLUETOOTH_SCAN

=
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LIAISON BLUETOOTH HC-05 - SMARTPHONE (suite)
Envoyer un octet

quand Clic

(=TS S Client Bluetooth1 » RS TEgleln it

. nombre
| -

quand Clic

(=TS S Client Bluetooth1 » RS TEgleln it
nombre

| -

Recevoir un octet

quand [ =IE® .Chronométre
faire | (<] initialise local 255 ) a |« [0

(= NTE T W Client Bluetooth1 - M Est connecte -
alors  mettre _ al
| | =i=2 reception = [ . appeler . _RecevoirOctetSignéNuméro
(o) si obtenr Rl EX3 O
alors £1enre EVisie - R viai -

=700 WSl Label1 ~ [ Couleur texte ~
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