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Raspberry PICO - MicroPython Ressource

La carte Raspberry PICO ou PICO W

Remarques pour |'alimentation:
-1¢" cas : alimentation via USB : pour connecter les

composants externes on peut utiliser VBUS (broche 40)
Raspberry ou 3.3V (broche 36).
PICO - 2éme cas : alimentation externe via VSYS : pour
- connecter les composants externes il faut utiliser 3.3V
(broche 36). (il n'y a rien sur VBUS).

USB Type B

- Power Source

- Programming port

VBUS powered HElash dive (applicable depending
P (Connected to USB)—G P24 i U?Bé[i]é::om £ GP23 —PowerSave,, power consumption) D < -8
é“‘"cg’:g[“"“ —GP25 \ GP29 —ADC3)= VSYS /3 3V Logic
PWM A[0] _ 1-\ ' = I RP2040 - Dual Core
9: JEN = - h
PWM B[0] - -f;'pl e _gg:nléogt::hdmm (FPU) @ 133 Mhz
. 5 8 - 2Mo Exte_rnal Flash (QSI)

PWM A[1] i e F
PWM B[1]
MISO : !
PWM B[2] 315 CSn IS e Analog —PWM A[6]—LRCLK_PWMO
SD_CLK- & [ GND il | i inputs -
PWM A[3] SCK— & SDA—GP6—_ PWM B[5]—BCK _PWM1
PWM B[3]—_MOSI— & SCL—GP7— - == A[5]I DIN  [~wwhe
PWM A[4]H Mlso:@t\tepa— ; 125
PWM B[4]—. CSn—8 SCL—GP9— _ SD_DAT3/CD
PWM A[5] SCK——GP10— SD _DAT2

PWM B[5]—_MOSI————GP11— 1
PWM A[6]; GP12—

? o H -

PWM B[6] GP13— —GP18 SDA & —PWM A[1]—SD_CMD
[ GND S ;

PWM A[7] GP1l4—_ SCL g —PWM B[0]

PWM B[7] GP15— & M_—GP16 SDA & [:PWM A[0]

12C alternate position

¥
Remarques concernant les sorties PWM:
-1l y a 16 sorties PWM associées par paire (A,B), numérotées de 0 a 7.
- Certaines des sorties PWM sont disponibles a 2 endroits sur la carte: par
exemple la PWM A[O] est disponible sur la broche 0 (GP0O) ou la broche 21 (GP16)

12C0 12C1 A0 Al A2

SHIELD GROVE: - Liaisons 12C:

- Entrées Analogique : [2C1 : SDA = GP6 et

A0 = GP26, A1 = GP27, A2 = SCL = GP7

GP28 I2CO : SDA = GP8 et
SCL = GP9

- Entrées / Sorties numériques :
D16= GP16, D18= GP18, D20=
GP20

- Liaisons série (UART):
UARTO: TX = GPO et
- Sorties PWM: utiliser les RX = GP1

sorties numériques D16, D18 ou UART1: TX = GP4 et
D20. SPIO UARTO UART1 Dil6 D18 D20 RX = GP5
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L’environnement de simulation de la carte PICO : WOKWI.com
https://wokwi.com/projects/new/micropython-pi-pico
(Ce lien WOKWI permet de programmer la carte PICO en MicroPython)

1 from machine import Pin #importer

2 import utime #importer le module utime

3 DEL = Pin(16, Pin.QUT) #déclarer GP16 en sortie et 1'appeler DEL

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

5 DEL.toggle()

6 utime.sleep(1) #attendre (arrét programme) 1 seconde
instructions commentaires

Exemple de programme pour

faire clignoter une DEL

la fonction Pin contenue dans le module machine

#changer 1'état de DEL, donc de GP16 (1 -» 8 ou @ ->

1)

Montage

REALISER UN MONTAGE AVEC WOKWI:

- en cliquant sur

on ajoute des composants.

- en cliquant sur les pattes les broches les entrées /
sorties des composants on crée des fils de liaison.

- en cliquant sur un fil on change sa couleur.
- en cliquant sur ° on démarre la simulation

Simulation

REMARQUES:

- le MicroPython est une version du langage de
programmation Python adaptée aux micro-
controleurs. Tout ce qui est décrit dans ce
document concerne micropython, mais reste
valable trés souvent en python.

- En python pour écrire un commentaire on
utilise #. Les commentaires (en vert dans
WOKWI) ne sont pas indispensables. Ils servent
a expliquer le programme.

- En python l'indentation (c’est a dire le retrait
par rapport a la marge) doit étre respectée.

- import:

si le programme fait appel a des|

fonctions contenues dans des modules il faut les

importer.

Certains modules sont directement

disponibles (comme machine ou utime), d’autres

sont dans des bibliotheques

télécharger.

(library)

a

- dans WOKW!I certaines des caractéristiques des
composants peuvent étre modifiées dans l'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.

- dans WOKWTI 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).

import: Dans WOKWI pour utiliser un module
particulier il faut ouvrir la bibliotheque téléchargée
dans un nouvel onglet (new file) puis ajouter la ligne

"import" dans le programme principal main.py.

- dans WOKWI certaines sorties ne fonctionnent pas
en PWM (par exemple, sur la simulation, les GP16,
GP18 et GP20 ne fonctionnent pas en PWM)

- on peut consulter la référence MicroPython et la référence WOKWI :

http://www.micropython.fr/reference/

https://docs.wokwi.com/?utm_source=wokwi
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L'’environnement de développement (IDE) THONNY

L'IDE Thonny permet de programmer en Python.
On peut l'utiliser pour programmer la carte PICO ou PICO W en MicroPython

Fichier Edition Affichage Exécuter Outils Aide

Zd O e ™

from machine import Pin
2 import utime
DEL = Pin(16, Pin.OUT)
while True:
DEL.toggle()
utime.sleep(l)

instructions

[ BT R = Y|

222

commentaires

Exemple de programme pour
faire clignoter une DEL

REMARQUES:

- le MicroPython est une version du langage de
programmation Python adaptée aux micro-
controOleurs. Tout ce qui est décrit dans ce
document concerne micropython, mais reste
valable tres souvent en python.

- En python pour écrire un commentaire on
utilise #. Les commentaires (en gris clair dans
Thonny) ne sont pas indispensables. Ils servent a
expliquer le programme.

- En python l'indentation (c’est a dire le retrait
par rapport a la marge) doit étre respectée.

- import: si le programme fait appel a des
fonctions contenues dans des modules il faut les
importer. Certains modules sont directement
disponibles (comme machine ou utime), d’autres
sont dans des Dbibliothéques (library) a
télécharger.

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

- dans THONNY cliquer sur Exécuter pour exécuter
un programme. Les éventuels messages d’erreur ou
les résultats s’affichent dans la "Console".

- avec la carte PICO, au moment d’enregistrer le
programme, Thonny propose de l'enregistrer sur le PC
ou sur la carte PICO. Pour g’un programme enregistré
sur la carte s’exécute de facon autonome (une fois
déconnecté de I'IDE Thonny) il doit étre enregistré
sur la carte ET porter le nom main.py

- import: dans THONNY il faut aller dans le menu
"Outils -> gérer les paquets" pour installer une
bibliotheque dans I'IDE, et ajouter la ligne "import"
dans le programme main.py.

- import: avec la carte PICO, si un programme
nécessite une bibliotheque (library), il faut I'ouvrir
dans Thonny, puis I'enregistrer dans la mémoire de la
carte PICO ( "Fichiers" -> "enregistrer sous"). Dans le
programme main.py il faut rajouter une ligne "import"
pour importer cette bibliotheque.

- on peut consulter la référence MicroPython : http://www.micropython.fr/reference/
- sur le site https://thonny.org/ on peut télécharger I'IDE Thonny pour l'installer. On
peut aussi télécharger une version portable de I'IDE Thonny qui ne nécessite pas

d’installation.
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Connecter la carte PICO avec THONNY
@ brancher la carte sur un port USB et lancer Thonny.exe

m@"Exécuter- > Configurer l'interpréteur”

Fichier Edition Affichage | Exécuter_g

I Configurer linterpréteur...

DEH O
cuntitled> D Exécuter le script courant
1 T& Options de Thonny X A
REMARQUE: on peut aussi
Général Interpréteur Editeur Théme et police Exécuter et déboguer Terminal Console  Assistant utlliser I’IDE Thonny sans
it T 52 Sélectionner connecter de carte PICO. Dans
QVicroPython (Raspberry Pi Pico) Raspberrv Pi Pico ce cas, a l'étape 3 on sélectionne
Detalls _ P Y simplement «Local Python» au
el lieu de «Raspberry Pi Pico» et on
Si vous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct. va Ilde.
Port

Périphérique série USB (COME)

Interrupt working program on connect CI iq u e r S u r @

Synchronize device's real time clock

Use local time in real time cleck " I n Sta I |\ Or u pd ate

Restart interpreter before running a script
\ A\r:stallecroPython X ‘
\ 3) Si RP1-RP2 n’apparait

Cmmreras> | [P35 débrancher I'USB et le
rebrancher en laissant le

anuier| | ldoigt appuyé sur le bouton

« Bootsel » de la carte PICO

Target volume ({2428 I 24224

[no suitable targets detected]
@nvmnt [Pico H (ou PICO W) | v

Chercher la carte "PICO"

< Installer | | Annuler >

. @Cliquer sur "Installer”
puis "Fermer"

Console

>>>

T& Options de Thenny

Général Interpréteur Editeur Théme et police  Exécuter et déboguer Terminal Console  Assistant

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

‘MicroPython (Raspberry Pi Pico) \/| G
Détails

Connectez votre appareil 2 I'erdinateur et sélectionnez le port correspondant ci-desso h o~ | b S
(recherche du nom de votre appareil, « USB Serial » ou « UART »). C OISI r e On port U B
Sivous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct.

por (il faut parfois attendre
un peu avant que le
Interrupt working program on connect b O n po rt a p pa ra isse)

Synchronize device's real time clock
Use local time in real time clock
Restart interpreter before running a script

Périphérique série USB (COME)

Install or update MicroPython

Annuler
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La Diode Electro-Luminescente DEL (ou LED):

La Diode Electro-Luminescente (DEL), ou Light Emitting Diode (LED) est
branchée sur une sortie numérique de la carte PICO.

L'anode (+) de la DEL (patte la plus longue, c6té arrondi) se branche sur
une sortie numérique et la cathode (-) (patte la plus courte, coté plat) sur
un GND (ground, le QV).

Une DEL doit toujours étre utilisée en série avec une résistance afin de
limiter l'intensité du courant qui la traverse.

Exemple de montage et de programme pour allumer et éteindre une DEL :

main.py @ diagram json @ PO®, ~ Simulation
1 from machine import Pin #importer la fonction Pin —
2 import utime #importer le module utime e o o .
3 DEL = Pin(16, Pin.QoUT) #déclarer que la DEL est branchée en GP16 =
4 DEL.valus(1) #allumar la DEL :
5 utime.sleep(5) #attendre 5 secondes .
6  DEL.value(8) #éteindre la DEL N B
7 utime.sleep(2) #attendre 2 secondes :

Une sortie numérique peut prendre
uniquement 2 valeurs: O ou 1.
Pour «allumer» un composant branché
sur une sortie numérique on envoie en
sortie un «1» (signal «HAUT>»,
3,3V). Pour |'«éteindre», on envoie en
sortie un «0» (signal «BAS», OV). m

Résistance
la carte PICO posseéde 26 broches 2200
paramétrables comme
entrée ou sortie numérique.

Le shield Grove permet d’accéder
facilement a 3 d’entre elles :
D16=GP16, D18=GP18, D20=GP20

-
-
.
-
-
-
-
.
-
-
.
-

la résistance a par
défaut la valeur de 10009.
Pour changer la valeur de la
résistance a 220Q il faut aller
dans l'onglet diagram.json et
Remplacer 1000 par 220.

Les cartes PICO ont une DEL
intégrée, disponible en GP25:
- Sur une carte PICO W
pour l'utiliser il faut déclarer:
DEL=Pin(‘LED’, Pin.OUT)

- Sur une carte PICO,
pour l'utiliser il faut déclarer:
DEL=Pin(25, Pin.OUT)

De méme, par défaut, la
résistance est rouge.
Pour changer sa couleur il faut
aller dans l'onglet
diagram.json et remplacer
« red » par une autre couleur.

Sur WOKWI *
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La DEL: Faire clignoter AVEC des «ARRETS PROGRAMME» :

Arrét programme: a chaque fois qu’on utilise la fonction utime.sleep() du

module utime le programme s’arréte et ne fait rien d’autre.

- clignoter 1 seule fois, avec Pin.value():

from machine import Pin #importer la fonction Pin contenue dans le module machine

import utime

#importer le

module utime

DEL = Pin(1l5, Pin.0QUT) #déclarer gue la DEL est branchée en GP16

utime.sleep(2)
DEL.value(g)

1
2
3
4 DEL.value(1)
t
6
7 utime.slesp(2)

#allumer la DEL

#attendre 2 secondes

#éteindre la DEL

#attendre 2 secondes

- clignoter pour toujours avec une boucle WHILE (boucle infinie):

from machine import
import utime

while True:
DEL.value(1)
utime.sleep(1}
DEL.value(8)
utime.sleep(l)

LTI s Y T O (R Y

G

FPin

#TANT QUE VRA
#allumer DEL
#attendre 1 s
#éteindre DEL
#attendre 1 s

DEL = Pin(16, Pin.0QUT) #DEL branchés en GP1l6

I (= boucle infinie)
econde

econde

- clignoter pour toujours , programme plus rapide avec la fonction toggle()

from machine import Pin #importer la fonction Pin contenue dans le module machine

import utime

DEL = Pin(16, Pin.OUT)

DEL.toggle()

1
2
3
4 while True:
5
6 utime.sleep(l)

#importer le

module utime

#TANT QUE VRAI (= boucle infinie)
#changer 1'état de DEL, donc de GP16 (1 -»> 8 ou @ -> 1)
#attendre (arrét programmsz) 1 seconde

#déclarer GP16 en sortie et 1'appeler DEL

En micropython,

I‘objet Pin du module
machine met a notre
disposition 3 fonctions pour
allumer ou éteindre une sortie
numérique:
Pin.value(1) et Pin.value(0)
Pin.high() et Pin.low()
Pin.on() et Pin.off()

En micropython
la fonction toggle()
permet de changer

I’état d’une sortie
(passerde 0 a 1 ou
de1a0)

L'instruction whilg
True: permet de
créer une fonction
qui s'exécute
indéfiniment.

En python l'indentation
(c’est a dire le retrait
par rapport a la marge)
doit étre respectée.
Elle indique que les
instructions
appartiennent a une
fonction

Pour connaitre toutes les fonctions disponibles avec la classe Pin:
http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/classe_pin/
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La DEL: Faire clignoter AVEC des «ARRETS PROGRAMME>» : (suite)
- clignoter sous condition avec IF... ELSE et une variable:

1

C = Y I - TV

=
[e I e B w1

11

from machine import Pin
import utime

DEL

variable = @

while True:
if wvariable == @:
variable = 1
else:
variable = 8

Pin(16, Pin.oUT)

DEL.value{wvariable)

utime.sleep(2)

#DEL branchée en GP16
#créer une variable

#TEST: SI variable = @

FSINON :

#allumer la DEL
#attendre 2 secondes

- clignoter sous condition avec IF... ELSE et une variable booléenne:

C I G R - B O U Ny

L5 I v ]

1@
11
12

- clignoter 10 fois avec une

=l s W R

ca

from machine import Pin

import utime
= Pin(16, Pin.QUT) #DEL branchée en GPle

DEL
etat = False
while True:
if etat:
DEL.value(1)
etat = False
else :

DEL.valus(@&)
True

etat =
utime.sleep(l)

from machine import Pin
import utime
= Pin(16, Pin.oUT)
for i in range(l@):

DEL

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

#déclarer une variable boolésnne
#TANT QUE VRAI (= boucle infinie)
#5I etat est True (vrai)
#allumer DEL

H#5INON (etat est False (faux))
#éteindre DEL

#attendre 1 seconde

boucle FOR:

#DEL branchées en GP16

#POUR 1 de 1 3 18 (= boucle exécutée 18 fois)
#allumer DEL

#attendre 1 seconde

#&teindre DEL

#attendre 1 seconde

- "voir" ce qui se passe dans la boucle for avec l'instruction print():
from machine import Pin
import utime
= Pin(16, Pin.0OUT)} #DEL branchée en GP1l6

1
2
3
4
5
6

Vo I s}

DEL
for

i in range(18):
print(i}

DEL.valus(l
utime.sleep
DEL.valus(®

)
(1)
)
(-

utime.sleep l}l

#POUR i de 1 3 18 (= boucle exécutés 1@ fois)
#affticher la valeur de 1'indice i

En python la fonction print() permet d’afficher un message dans la console. Dans le cas d'une utilisation
avec la carte PICO, print() correspond a I'envoi d'une chaine de caractéres sur le port série,
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La DEL: Faire clignoter SANS «ARRETS PROGRAMME » :

comme on n’utilise pas la fonction utime.sleep() le programme ne s’arréte pas
et est disponible pour exécuter d’autres taches ou instructions.

Dans WOKWI pour le bon 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 une dans le programme).

- avec une variable pour compter les <BOUCLES»:
1 from machine import Pin

2 import utime

3 DEL = Pin{16, Pin.QUT) #DEL branchée en GPla&

4 compteur = 8 #variable gui permettra de compter les boucles
g while True:

6 compteur += 1 #3 chaque boucle on incrémente la wvariable

7 if compteur == 1:

8 DEL.value(1)

g if compteur == 5:

18 DEL.value(&)

11 if compteur == 16:

12 compteur = G

13 utime.sleep(@.1) #utile pour gue la simulation fonctionne sur WOKWI

- en utilisant une fonction de la bibliotheque utime pour mesurer le temps:

1 from machine import Pin

2 import utime

3 DEL = Pin(15, Pin.OUT) #DEL branchés en GPl&

4 tempsAVANT = 8

5 while True:

6 temps = utime.ticks ms()} #stocker la valeur courante du temps"

7 if (temps - tempsAVANT) » 1888: #TEST: intervalle de temps

8 tempsAVANT = temps #placer valeur actuelle du temps dans tempsAVANT
9 DEL.toggle() #changer état de la DEL

1la utime.sleep(@.1)

- Pour en savoir davantage sur la fonction print():
http://www.micropython.fr/reference/03.builtin/print/

- Pour de connaitre les propriétés, fonctions et classes disponibles avec le module
machine: http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/00.module_machine/

- Pour connaitre les fonctions disponibles avec le module utime:
http://www.micropython.fr/reference/04.standards/utime/00.module_time/
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La DEL: commander l'allumage progressif d’'une DEL:
L'anode (+) de la DEL (patte la plus longue, coté arrondi) se branche sur une sortie
déclarée comme une sortie PWM.

Le PWM (Pulse Width Modulation ou MLI en francais pour Modulation de
Largeur d'Impulsion) est une technique qui permet de générer des tensions variables
sur des broches numériques.

Principe du PWM: on envoie sur une sortie numérique (qui ne peut
prendre que 2 valeurs: 0 ou 1) une impulsion (a «1» c’est a dire 3,3V) d’une
certaine largeur (ou durée) et a une certaine fréquence (nombre de fois par
secondes). On obtient un signal numérique de rapport cyclique o

(en anglais le rapport cyclique se dit duty cycle)

‘ Signal numérique rapport cyclique a ‘
Niveau haut HIGH
m Période T (s) Th /
it

Valeur maxi (U

aoT

|
Valeur moyenne U,

Valeur efficace U,

t
Th Niveau bas LOW
Rapport cyclique a = T

i 1 M
Fréquence (Hz)= —  Valeur efficace=  UpaeX V@
T

Amplitude=U__ Valeur moyenne = axU,_,

La valeur moyenne de ce signal correspond a la formule Vmoyenne = O X Vmax .

«Vu de I'extérieur» ce signal est une tension variable comprise entre 0V et 3,3V.
En pratique, le PWM est utilisé pour : controler la luminosité d’une LED, controler
la vitesse d’'un moteur, générer des notes de musique.

Exemple de programme qui allume progressivement une DEL.:

B0 =] @ 1 B o a2

from machine import Pin, PWM
import utime

DEL = PWM(Pin(17)) #DEL branchée en GP17 (PWM B[@])
DEL.freg(5g) #fréquence du signal PWM & 5S8Hz
~ while True:
~ for i in range(65535): #POUR de 1 & £5535
DEL.duty uls(i) #allumer DEL selon wvaleur de 1'indice

utime.sleep us(1l) #attendre 1 micro seconde

- La fonction PWM.freq()
permet de fixer la valeur de la
fréquence du signal.

- La fonction PWM.duty_u16()
permet de fixer la largeur
d’'impulsion en valeur
numeérique sur 16 bits c’est a
dire entre 0 et 65535.

- La fonction PWM.duty_ns()
permet de fixer la largeur
d’'impulsion en nano-
secondes.

ATTENTION: la carte PICO posséde 26 ATTENTION: sur
broches qui peuvent étre déclarées comme WOKWI les ports
sortie PWM mais en réalité il n'y a que 16 16, 18 et 20 ne

sorties PWM (associées par paire (A,B), fonctionnent pas

numerotees de 0 a 7). Certaines des sorties en PWM. PAR

PWM sont disponibles a 2 endroits sur la

carte: par exemple la PWM A[0] est disponible CONTRE sur le

sur la broche 0 (GPO) ou la broche 21 (GP16). shield Grove on
Par exemple, on ne peut pas utiliser en utilise les broches
méme temps la GPO et la GP16 en sortie 16, 18 ou 20 pour

PWM, puisque c’est la méme... le signal PWM.

- Pour connaitre les fonctions disponibles avec la classe PWM:
http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/classe_ PWM/
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La DEL : programmer une interruption avec IRQ

Exemple : I'appui sur le bouton poussoir interrompt I'alluma

from machine import Pin, PWM

import utime

DEL = Pin(17, Pin.0OUT) #DEL branchée en GP17

Bouton = Pin(16, Pin.IM, Pin.PULL_DOWN) #bouton pousoir branché en GP16, forcé i 8

interruption = @

1.
T

[== IR R, T O TV Y

&

1
]

def PRIORITE(Bouteon): #fonction qui sera exécutée en cas d'interruption
global interruption
interruption = 1

L+]

=
R @
¢

Bouton.irg(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=PRIORITE) #INTERRUPTON associée & Bouton (GP16)
#IRQ_RISING : interruption déclenchée si GP16 passe 3 1

ol ]
woE W
¢

while True:
if interruption == 1:
DEL.valus(®e)
utime.sleep(2)
interruption = 8
DEL.value(1)
utime.sleep(©.25)

B e
CoO o~
¢

[y
L=}

(ST
B ®

Bouton.irg(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=PRIORITE)

\d

Nom du port utilisé pour
déclencher l'interruption

Nom de la fonction qui sera
exécutée en cas
d’interruption

Mode de déclenchement de l'interruption
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.
Pin.IRQ_LOW_LEVEL : l'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.
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.
Pin.IRQ_RISING : |'interruption est déclenchée quand la broche concernée passe de LOW a HIGH.
Il s’agit d’'un événement.
Pin.IRQ_FALLING : l'interruption est déclenchée quand la broche concernée passe de HIGH a LOW.
Il s’agit d’'un événement.

‘ la fonction IRQ appartient a la classe Pin. ‘

En python on peut créer ses propres fonctions avec l'instruction def: En python l'indentation (c’est
) a dire le retrait par rapport a
def NOM_FONCTION(PARAMETRES_ENTREE): la marge) doit étre respectée.
instructionl #instructions de la fonction Elle indique que les
instruction2 ... instructions appartiennent a la
return VALEUR_RENVOYEE # facultatif fonction

Pour connaitre toutes les fonctions disponibles avec la classe Pin:
http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/classe_pin/




E e Fiches techniques 12/26
IZD&Q 2|2 De»% Raspberry PICO - MicroPython Ressource

Developpement Durable Ingenierie, Innovation & "
Developpement Durable

Le POTENTIOMETRE
CAPTEUR ANALOGIQUE.

La broche «SIGnal» du potentiométre se branche sur une entrée analogique (ADC).

Dans une simulation, le | te PICO “de 3 broch ‘trabl
: a carte possede roches parametrables
POTENTIOMETRE peut REMPLACER comme entrée analogique: GP26, GP27 et GP28

n‘importe quel capteur analogique, Le shield Grove permet d’y accéder facilement :

particulierement ceux qui n'existent A0=GP26, A1=GP27, A2=GP28
pas sur WOKWI.

Exemple: afficher la valeur (ou position) du potentiomeétre

1 from machine import Pin, PWM, ADC

2 import utime

3 potentiometre = ADC(8) #potentiometre en GP26 (entrée analogique AB)

4 while True:

5 valeur = potentiometre.read_ulé() #lire valeur du potentiométre (sur 16 bits, entre @ et 65535) _
6 print{valeur) #afficher la valeur du potentiométre

7 utime.sleep(@.1)

Autre exemple : faire varier I'intensité d’une DEL avec un potentiometre en affichant la
valeur du potentiomeétre

from machine import Pin, PWM, ADC

import utime

DEL = PWM(Pin(17)) #DEL branchée en GP17 (PWM BE[8])
DEL.freq(5@) #fréquence du signal PWM 3 S@Hz
potentiometre = ADC(8) #potentiométre en GP26 (entrée analogique AB)
while True:

valeur = potentiometre.read_ul6() #lire valeur du potentiomdtre (sur 16 bits, entre @ et 65535)
print(valeur) #afficher a valeur du potentiométre —
DEL.duty ul6(valeur) #allumer DEL selon valeur lue du potentiométre

utime.sleep(@.1)

R Te I = e Y T S TY R Ny

[

- Pour connaitre les propriétés et fonctions disponibles avec la classe ADC:
http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/
classe_ADC/ (par exemple la fonction .read_ul6())
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L'INTERRUPTEUR a glissiére (slide switch)
CAPTEUR TOR (LOGIQUE).

L'interrupteur se branche sur une entrée numeérique.

Dans une simulation,
I'INTERRUPTEUR peut REMPLACER
n‘importe quel capteur TOR,
particulierement ceux qui n’existent
pas sur WOKWI.

la carte PICO posséde 26 broches paramétrables comme
entrée ou sortie numérique.
Le shield Grove permet d’accéder facilement a 3 d’entre
elles : D16=GP16, D18=GP18, D20=GP20

Exemple: éteindre ou allumer une DEL avec un interrupteur

1 from machine import Pin

2 import utime e o o
3 DEL = Pin(17, Pin.OUT) #DEL branchés en GP1&

4 interrupteur = Pin{18, Pin.IN} #interrupteur branché en GP18 ]
5 while True:

6 valeur = interrupteur.value() #lire valeur de 1"interrupteur (1 ou @)

7 if valeur == 1: #TEST: si interrupteur est fermé

2 DEL.value(l)  #allumer la DEL L |

9 else: #sinon:

12 DEL.value(@)  #éteindre la DEL

11 utime.sleep(8.1)
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Le BOUTON POUSSOIR (Pushbutton) :
CAPTEUR TOR (LOGIQUE).

Le bouton poussoir se branche sur une entrée numeérique.

Dans une simulation,
le BOUTON POUSSOIR
peut REMPLACER n‘importe quel
capteur TOR, particulierement ceux
qui n‘existent pas sur WOKWI.

Dans le montage 1 on connecte le BP au GND (en
passant par une résistance) pour forcer GP17 a 0
quand on n‘appuie pas sur le BP (si on ne le fait pas il y
a une incertitude et le programme ne fonctionne pas

correctement).

Dans le montage 2 on fait autrement :

I'instruction

PULL_DOWN permet de forcer une entrée a 0.

Exemple 1: compter le nombre d’appuis sur un bouton

from machine import Pin

import utime

2
3 Bouton = Pin{17, Pin.IN) #BP branché en GP17

compteur = @

5 while True:

6 1f Bouton.value() == 1: #TEST : si appul sur BP
7 compteur += 1 #incrementer compteur

8 print(compteur) #afficher compteur

Q utime.sleep(@8.25) #attendre 258ms

Exemple 2 avec PULL-DOWN:

! from machine import Pin

import utime
Bouton = Pin(17, Pin.IN, Pin.PULL DOWN) #BP branché en GP17, forcé 3 @

4 compteur = @
; while True:

if Bouton.value()
compteur 4= 1
print{compteur) #3

w0

On pourrait aussi utiliser PULL_UP qui permet de forcer une entrée a 1.
PULL_UP et PULL_DOWN sont des propriétés de la classe Pin.

Pour connaitre toutes les fonctions disponibles avec la classe Pin:

utime.sleep(8.25)

== 1: #TE5T :

fficher compteur

#attendre 258ms

si appui sur BP
#Fincrémenter comptleur

http:/ /www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/classe_ pin/

Autre exemple' éteindre ou allumer une DEL (branchée en GP21) avec un BP

LN I s T W R - W R R

LU+ B s

from mac
import u
DEL = Pi
Bouton =
while Tr

if B

hine import Pin
time
n(21, Pin.ouT)

Pin(17, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN) #BP branché en GP17, forcé z @

ue:
outon.value() ==
DEL.value(1)

glse:

DEL.value(®)

#DEL branchée sur GP21

T #TEST : si appui sur BP
#allumer DEL
#sinon
#éteindre DEL
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Le capteur a Ultrasons HC-SR04
CAPTEUR NUMERIQUE.

La broche Trig du capteur a US se branche sur une sortie numérique.
La broche Echo du capteur a US se branche sur une entrée numérique.

.
e
-
.
.
.
.
-
.
-
.
-
.
.
.
.
.
-
-
N

. . .
.nupt.nr-,- Pi Pico ©2020

Exemple de programme : détecter un obstacle, calculer et afficher sa distance:

[

EUI - T I O TR N

L I v ]

1@
11
12
13

from machine import Pin
import utime

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

while True: #boucle infinie
trig.value(l) #eémettre un ultrason
utime.sleep_us(2) #attendre 2 microsecondes
trig.value(@) #arréter d'émettre
duree = machine.time_pulse_us(echo,1) #mesurer la durée mise par le signal pour revenir (&cho)
distance_en_mm = dures * @.34 / 2 #calculer la distance parcourue (/2 pour 1'aller-retour)
print({distance_en_mm} #afficher la valeur calculée

Le méme programme avec une fonction pour récupérer la distance:

1

~oh o e W R

L% I ]

1@
11
12
13
14
15
16
17

from machine import Pin
import utime

trigl = Pin{17,Pin.0oUT)
echol = Pin(16, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN)

def detection ultra sons(trig,echo): #fonction qui calcule la distance de 1'obstacle
trig.value(1l)
utime.sleep _us(2)
trig.value(@)
duree = machine.time_pulse_us{echo,1)
distance en_mm = dures * 8.34 / 2
return{distance_en_mm)

while True: #boucle infinie
distance en_cm = detection ultra sons(trigl,echol) / 18 #appel & la fonction pour calculer la distance
print(distance en_cm) #affichage de la valeur calculée
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Le capteur de mouvement PIR
CAPTEUR TOR (LOGIQUE).

La broche D (OUT) du capteur PIR se branche sur une entrée numeérique.

1 from machine import Pin

2 import utime —_ e o o

3 DEL = Pin(16, Pin.OUT) #DEL branchée en GP16

4 PIR = Pin(18, Pin.IN) #capteur PIR branché en GP18 ®

5 while True:

6 if PIR.valus() == 1: #TEST: si il y a un mouvement

7 DEL.value(1) #allumer la DEL + D —
8 utime.sleep(1)

9 else: #sinon: I
18 DEL.value(@) #éteindre la DEL

11 utime.sleep(1)

.
e
.
.
.
.
.
-
.
.
.
-
.
.
.
.
.
.
-
.
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Le BUZZER :
Le buzzer se branche sur une sortie déclarée comme sortie PWM.

- La fonction PWM.freq() ATTENTION: la carte PICO posséde 26 ATTENTION: sur

permet de fixer la valeur de la broch ) Stre déclaré

fréquence du signal. roches qui peuvent étre déclarées comme WOKWTI les ports
. sortie PWM mais en realité il n'y a que 16 16, 18 et 20 ne

-~ La fonction PWM.duty_u16() sorties PWM (associées par paire (A,B) L

permet de fixer la largeur par p 127 fonctionnent pas

numérotées de 0 a 7). Certaines des sorties
PWM sont disponibles a 2 endroits sur la
carte: par exemple la PWM A[0] est disponible

en PWM. PAR
CONTRE sur le

d’'impulsion en valeur
numeérique sur 16 bits c’est a

f“[: ?gg;ﬁignegv?/ﬁga% ns() sur la broche 0 (GP0) ou la broche 21 (GP16). shield Grove on
ermet de fixer la 'Iar éﬁr Par exemple, on ne peut pas utiliser en utilise les broches
p,. . 9 méme temps la GPO et la GP16 en sortie 16, 18 ou 20 pour

d‘impulsion en nano- . , I n re

secondes. PWM, puisque c’est la meme... le signal PWM.

notation notation g
- - Fréquence
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#4 as4 466
si4 b4 494

Exemple: jouer une succession de notes :

1 from machine import Pin, Pl

2 import utime

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

5 Buzzer.freq(44@) #jouer la note LA

6 Buzzer.duty_ule(2eee) #régler le volums

7 utime.sleep(l)

3 Buzzar.freq(leds) #jouer la note DO

9 Buzzer.duty ul6(18ee) #régler le volume

18 utime.sleep(1)

11 Buzzer.duty uls(ge) #volume 3 &: plus de son
12 utime.sleep(1)

Autre exemple: produire une 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 < 10@:

7 Buzzer.freq(888)

8 Buzzer.duty_ulé(26008)
9 utime.sleep(©.5)
18 elif obstacle < 268:
11 Buzzer.freq(448)
12 Buzzer.duty_uls(1eee)
13 utime.sleep(1)

14 else:

15 Buzzer.duty_ulé(e)



18/26

|2D§g g 5 Fiches techniques

Ingenierie, Innovation & "M

Raspberry PICO - MicroPython

Develappement urabe Ressource
La DEL RVB (ou DEL RGB)
La DEL RVB se branche sur 3 sorties numériques.
1 from machine import Pin
2 import utime ° ° e
3
4 red = Pin(16, Pin.OUT)
5 green = Pin(18, Pin.OUT)
6 blue = Pin(2e, Pin.OUT)
7 -1 L]
8 while True: :i -: /.\\
9 red.value(1) - =
18 green.value(l) : :
11 blue.value(1) ] . .
12 utime.sleep(1) : :
13 . E .
14 red.value(®) . o -
15 green.value(8) : E :=
16 blue.value(9) o -
17 utime.sleep(1) : = :' III
» = . 1
- ; -
- -
.® . i —

Montage et programme pour la DEL RVB Grove en utilisant la bibliotheéque ws2812

from ws2B12 import WSZ2812
import utime

BLACK = (@, @, @)

RED = (255, @, 8)

YELLOW = (255, 150, @)
GREEN = (@&, 255, @)

CYAN (8, 255, 285)

BLUE = (@, @, 255)

(18@, @, 255)

(255, 255, 255)

COLORS = (BLACK, RED, YELLOW, GREEN, CYAN, BL

PURFLE
WHITE

UE, PURPLE, WHITE)

i ]

led = WS2812(18,1)8WS2812(pin num,led count)
while True:

print(®"fills")

for color in COLORS:

led.pixels fill{color)
led.pixels show( )

utime.sleep(B.2)
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Le MOTEUR GROVE (ventilateur)

Le moteur grove se branche sur une sortie numérique.
Montage du moteur grove en D18, avec un bouton poussoir en D16:

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

[N T o B o T o Y " VI % TR

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

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

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_ms(l@@ﬂ

W 0o =] On LN B Ly
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Le RELAIS miniature:

Le relais miniature se branche sur une sortie numérique.
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Le SERVO-MOTEUR :

Le «signal» (fil jaune ou orange) du servomoteur se branche sur une sortie PWM.

Un servomoteur est un moteur électrique utilisé pour obtenir un l
déplacement angulaire (donc une position) spécifique. Le signal de

commande d'un servomoteur est un signal PWM.

Si le signal a une fréquence de 50Hz (=période 20ms) le niveau
haut doit durer entre environ 1ms et 2ms:

- Le niveau haut dure 1ms = 0° de déplacement angulaire.

- Le niveau haut dure 1,5ms = 90° de déplacement angulaire.

- Le niveau haut dure 2ms = 180° de déplacement angulaire.

,_.
wn
3
o

[ Do

)i

[ ] (=180°

20 ms

- La fonction PWM.freq()
permet de fixer la valeur de la
fréguence du signal.

- La fonction PWM.duty_u16()
permet de fixer la largeur
d'impulsion en valeur
numérique sur 16 bits c’est a
dire entre 0 et 65535.

- La fonction PWM.duty_ns()
permet de fixer la largeur
d’'impulsion en nano-
secondes.

ATTENTION: la carte PICO possede 26
broches qui peuvent étre déclarées comme
sortie PWM mais en réalité il n'y a que 16

sorties PWM (associées par paire (A,B),

numérotées de 0 a 7). Certaines des sorties
PWM sont disponibles a 2 endroits sur la
carte: par exemple la PWM A[0] est disponible
sur la broche 0 (GPO) ou la broche 21 (GP16).
Par exemple, on ne peut pas utiliser en
méme temps la GPO et la GP16 en sortie
PWM, puisque c’est la méme...

ATTENTION: sur
WOKWI les ports
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.

Exemple: Positionner le servo en utilisant duty_ul6 (largeur d'impulsion sur 16 bits):

from machine import Pin, PWM
import utime

while True:

= W B R

utime.sleep(l)

WG

utime.sleep(l)

[y
[a>]

=
=

utime.sleep(1)

servomoteur = PWM(Pin(17)) #servomoteur branché en GP17
servomoteur.freq(5e) #fréquence du signal PuWM

servomoteur.duty _ul6(1638) #positionner le servomoteur & 87
servomoteur.duty ul6(4758) #positionner le servomoteur 3 9@°

servomoteur.duty ul6(7864) #positionner le servomoteur 3 188°

e ° o Sur WOKWI on peut

changer certains

du

(forme et couleur de la
partie mobile) dans
l'onglet diagram.json.

attributs
Servomoteur

Autre exemple: Positionner avec duty_ns (largeur d’impulsion en nanosecondes)

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

#fréquence du signal PWM: 58Hz

1 from machine import Pin, PWM
2 import utime

3

4 servomoteur.freq(5e)
& while True:

B

7 utime.sleep(1)

a8

2 utime.sleep(1)}
1@

11 utime.sleep(lﬂ

servomoteur.duty_ns(5@e8e8) #positionner le servomoteur 3 @°, largeur impulsion 8,5ms
servomoteur.duty_ns(1456e08) #positionner le servomoteur 3 98%, largeur impulsion 1,45ms

servomoteur.duty ns(24882806) #positionner le servomoteur & 188°, largeur impulsion 2,5ms
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Le SERVO-MOTEUR (suite):
Autre montage, commander la position d’'un servomoteur a I'aide d’un potentiomeétre:

w1
w:
.
.
.
.
.
Ll
»
.
.
.
-
.
.
.
.
)
&
.

. Raipbarry Pl Pice

Exemple: En utilisant duty_u1l6:

= s

from machine import Pin, ADC, PWM
import utime

potentiometre = ADC(8) #potentiométre branché en GP26 (AB)

servomoteur = PWM(Pin(17)) #servomoteur branché en GP17

servomoteur.freq(58) #frégquence du signal PWM

while True:
valeur = potentiometre.read ulé() #lire la wvaleur du potentiom&tre (CAN en entrée sur 16 bits)
print{valeur) #afficher la valeur du potentiométre (nombre entier entre 8 et 65535)
angle = int(valeur * 188 / 65535) #convertir la valeur du potentiométre en degrés
print{angle) #atficher 1'angle (degrés)
largeur = int((angle * (76284 -1638) / 188) + 1638) #calculer la lageur d'impulsion
print({largeur) #afficher la largeur calculée (nombre entier entre 1638 et 76384)
servomoteur.duty ulé(largeur) #positionner le servomoteur

utime.sleep(1)

Autre exemple: En utilisant duty_ns

e B = R B SRR S

W

1a

from machine import Pin, ADC, PWM
import utime

potentiometre = ADC(8) #potentiométre branché en GP26 (4A@)

servomoteur = PWM{Pin(17)) #servomoteur branché en GP17

servomoteur.freq(5e) #fréquence du signal PWM

while True:
valeur = potentiometre.read uls() #lire la valeur du potentiométre (CAN en entrée sur 16 bits)
print{valeur) #afficher la valeur du potentiom&tre (nombre entier entre 8 et 65535)
angle = int(valeur * 188 / 65535) #convertir la valeur du potentiom2tre en degrés
print(angle) #afficher 1'angle (compris entre @ et 188 degrés)
largeur = int((angle * (2488 - 580) / 180) + 58@) #calculer la largeur d'impulsion en microsecondes
largeur = largeur * 1868 #convertir la largeur en nanosecondes
print({largeur) #afficher la largeur calculée (nombre entier entre 588888ns =t 2482808ns)
servomoteur.duty ns{largsur) #positionner le servomoteur
utime.sleep(1)

- Pour connaitre les fonctions disponibles avec la classe PWM:

http://www.micropython.fr/reference/05.micropython/machine/classe_ PWM/

- Pour changer les attributs du servomoteur WOKWI voir https://docs.wokwi.com/parts/wokwi-servo
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Le SERVO-MOTEUR a rotation continue :
Le «signal» (fil jaune ou orange) du servomoteur se branche sur une sortie PWM.

b
3
I

Un servomoteur a rotation continue est un servomoteur utilisé pour
obtenir un déplacement (tourne de fagon continue). Le signal de
commande d'un servomoteur est un signal PWM.

Si le signal a une fréquence de 50Hz (=période 20ms) le niveau
haut doit durer entre environ 1ms et 2ms:

- Le niveau haut dure 1ms = le moteur tourne a la vitesse maximale
dans le sens anti-horaire. (1ms = 1000000ns)

e
e

3
a

- Le niveau haut dure 1,5ms = le moteur est a I'arrét. L
(1,5ms = 1500000ns)
- Le niveau haut dure 2ms : le moteur tourne a la vitesse maximale
dans le sens horaire. (2ms =2000000ns) ~2oms

- La fonction PWM.freq()
permet de fixer la valeur de la
fréquence du signal.

ATTENTION: la carte PICO posséde 26
broches qui peuvent étre déclarées comme
sortie PWM mais en réalité il n’y a que 16

ATTENTION: sur
WOKWI IL N'Y A

_ é‘fnfg?gtelof?xz\r/vlg 'éﬁ%ﬁfla) sorties PWM (associées par paire (A,B), PAS de servo-
g’im ulsion en valeurg numérotées de 0 a 7). Certaines des sorties moteur a rotation
P PWM sont disponibles a 2 endroits sur la continue. Sur le

numeérique sur 16 bits c’est a
dire entre 0 et 65535.

- La fonction PWM.duty_ns()
permet de fixer la largeur
d’impulsion en nano-
secondes.

carte: par exemple la PWM A[0] est disponible §| SHIELD GROVE on

sur la broche 0 (GP0O) ou la broche 21 (GP16).
Par exemple, on ne peut pas utiliser en
méme temps la GPO et la GP16 en sortie

PWM, puisque c’est la méme...

utilise les broches
16, 18 ou 20 pour
le signal PWM.

Exemple: programme qui commande les 2 servomoteurs a rotation continue d’un robot
(MotG = moteur gauche et MotD =moteur droit):

1 from machine import Pin, PWM

2 import utime

3 MotG = PWM{Pin(1)) #moteur gauche branché sur broche 1
4 MotG. freq(5e)

5 MotD = PWM{Pin{@)) #moteur droit branché sur broche @
6 MotD.freq(56)

7 def avancer(): #fonction pour avancer (motD et motG montés en opposition)
8 MotD.duty _ns(2000000)

9 MotG.duty_ns(1000000)

1@ def reculer(): #fonction pour reculer

11 MotD.duty_ns(1600000})

12 MotG.duty ns(2000000)

13 def droite(): #fonction pour tourner a droite
14 MotD.duty_ns (2600000}

15 MotG.duty ns(2000000)

16 def gauche(): #fonction pour tourner & gauche
17 MotD.duty_ns(1600600)

18 MotG.duty_ns(1@00000)

19 def stop(): #fonction pour arréter les moteurs
20 MotD.duty_ns(1500000)

21 MotG.duty_ns(1500000)

22 stop()

23 while True :

24 avancer()

25 utime.sleep(1)

26 reculer()

27 utime.sleep(l)

28 droite()

29 utime.sleep(1)

30 gauche()

31 utime.sleep(l)
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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)

LI}
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Recevoir une information

from machine import Pin, UART
import utime
uart = UART(2,9688) #établir la liaison série avec le module HC-85 branché en @ (RX) et 1 (TX)
while True:
reception = @
if wvart.any(): #vérifier si une information est disponible sur le port série
reception = uart.readline() #lire 1'information disponible

Envoyer une information

ESU I o Y B S WU S R Y

1 from machine import Pin, UART

2 import utime

3 uart = UART(@,2688) #&tablir la liaison série avec le module HC-85 branché en @ (Rx) et 1 (Tx)
4

5 obstacle = 18

6 while True:

7 if obstacle < 18:

8 uart.write('4a') #envoyer A’

9 utime.sleep(8.5) #! il faut une pause suffisamment longue
18 else:

11 uart.write('B"') #envoyer 'B’

12 utime.sleep(@.5) #! il faut une pause suffisamment longue
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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 :

I Sélectionner le module & connecter E SCrEEn-l

Texte pour Label1

déconnecter

| Sélectionneur_de_listel
AlLabel
= Bouton]
*
2! Horlogel

@ Client_Bluetooth

Composants non-visible
&

Hur\_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
e

quand .Chronométre
0@ W Client_Bluetootn - B
alors  metire (Label1 - W Couleur texte - '
 mettre : RN connecte |y

quand -Clic
faire \_appeler Client_Bluetooth1 = WL LT 8

0D GGl Label1 - W Couleur texte - [

quand Jnitialise
fare  appeler [EEEZMIES -AskForPermission

- el G LET S BLUETOOTH_CONNECT M

quand PermissionGranted

permissionName

faire | (] si "7 permissionName - M = - UMY BLUETOOTH CONNECT il
alors apbeler _AskForPermission

| permissionName g ELUETOOTH_SCAN
L

Seélecfionneur_ds_liste1 - |
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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

inifiaise global (i)a  “@°

quand [ERINREES Chronométre
faire | (0] si Client Bluetooth1 + I Est connecté - |
alors . mettre [EREEIED - a

=il Labell « ERES connecté B
@ M Cient Bluetootht - JN Disponble - |
EVE S global nom + ERIETE = Recevoir texte
nombre d'octets | appeler Octets disponibles pour le réception

sl A= 1q global nom + W= " INKAR
alors | mete K Vistle - B, viai -

siton . mettre (EI722E - (EETED
L.

sinon mettre [EREEED - a
\lnettre  Label1 « B Texte ~ FEME déconnecté |
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