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Je découvre la carte Raspberry PI PICO

caractéristiques des entrées/ sorties de la carte PICO.
UuSB

VBUS powered (VerS PC)
(Connected to UsB)—GP24

MicroPython
REPL

] (applicable depending
GP23 POWEFSEVEQH power consumption)

GP29 =VSYS/3 3V Logic

RP2040 - Dual Core
- ARM Cortex MO+ (FPU) @ 133 Mhz

2 - 264 KB SRAM
m_ - 2Mo External Flash (QSI)
PWM A[1] GP2— - 128 KB MicroPython Filesystem

(in internal Flash)

PWM B[1]—

La carte PICO
posseéde 26 broches
(Pin) paramétrables
comme entrée (IN)

ou sortie (OUT).

15 .14

PWM A[6] SCL 3

1
QRusp%Zrery Pi Pico 1&) 0

PWM B[6]; GP13—

[ GND o B GND |
PWM A[7]} GP14—_ N ,—GP17:[SCL 5 —PWM B[0]
PWM B[7] GP15— 5 —GP16—ISDA & ]::PWM A[0]

- k9
12C alternate position j




Je découvre I'environnement de simulation WOKWI

LWOKW? B SAVE ~ & SHARE
main.py @ diagram json ™
1 #

2 #zone réservée a la programmation en PYTHON

import utime #importer une bibliothéque
5 utime.sleep(0.1) #attendre ©.1 seconde —
6 print("Hello, Pi Pico!") #afficher un message

En python pour écrire un
commentaire on utilise #. Les
commentaires ne sont pas
indispensables. Ils servent a
expliquer le programme.

Programme en
micropython

Docs -e-

Simulation

# °°°

Montage avec la
carte PICO

SIGN UP
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https://wokwi.com/projects/new/micropython-pi-pico

le MicroPython est une version
simplifiée du langage de
programmation Python, adaptée
aux micro-contro6leurs. Tout ce
qui est décrit dans ce document
concerne micropython, mais reste
valable trés souvent en python.

- en cliquant sur°on démarre la simulation

Simulation



https://wokwi.com/projects/new/micropython-pi-pico

Je programme une DEL :

allumer et éteindre

avec des «arréts programme»
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La DEL utilise une
sortie numérique

main.py @

DEL n‘est pas une
instruction : c’est un nom
de variable choisi par le
programmeur et qui
désigne ici la sortie GP16.

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

diagram.json @ ¥

Simulation

# Programme pour faire clignoter B e o o

# la DEL branchée en GP1l&

from machine import Pin
import utime
DEL=Pin(16, Pin.0UT)
while True:
DEL.value(1)

utime.f.leep{l}/

DEL.value(@)
utime.sleep(1

1
r

Déclaration : la DEL est
reliée a la broche (Pin) 16
utilisée en sortie (OUT).

BOOTSEL

utime.sleep()
«Arrét programme»

DEL.value(1) = Mettre GP16 a 1 Pour «allumer» un composant
branché sur une sortie numérique on envoie un «1» (signal
«HAUT>»): .value(1) . Pour I'«éteindre», on envoie un «0»
(signal «BAS>»): .value(0) . On pourrait aussi utiliser les
instructions .high() et .low() ou encore .on() et .off()

[ 3
L
[ 3
L3
L 3
[ 3
L3
L 3
[ 3
A
N
L3

2 e n @ 8 @ e
OF!aspherr}' Pi Picoe @ 2020

— Créer et tester au point ce programme dans WOKWI
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Je découvre I'environnement de développement Thonny

https://thonny.org/ et télécharger I'IDE Thonny (on peut
télécharger une version portable qui ne nécessite pas d’installation)

Fichier Edition Affichage Exécuter Outils  Aide
DEE O @ = i _ . .
import: si le programme fait appel a des
fonctions contenues dans des modules il
1 & Programme pour faire clignoter| faut les importer. Certains modules sont
2 # la DEL branchée en GP16 directement disponibles (comme machine
3 from machine import Pin ou utime), d‘autres sont dans des
4  import utime bibliothéques (library) a télécharger.
5 ,DEL=Pin(25, Pin.OUT)
G whll[e)E'{rue:l '1 L'instruction while True:
-.Va ue(1) permet de créer une
8 utime.sleep(1) boucle qui s’exécute .
9 DEL.value(0) indéfiniment. — Copier/Coller
10 utime.sleep(1
p(1) ce programme
DEL n’est pas une instruction : c'est un nom de variable
choisi par le programmeur pour désigner la broche 25 dans ce dans Thonny
programme. On pourrait lI'appeler GERARD mais il est <
préférable d'utiliser des noms significatifs pour faciliter la (a pa rtir de WOKWI)
compréhension du programme.



https://thonny.org/
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J'expérimente avec Thonny & la carte PICO

@ brancher la carte PICO sur un port USB
@ Dans Thonny cliquer sur STOP

Fichier Edition Afficha écuter  Cutils  Aide
e ©n
main.py -

@ Si la fleche verte apparait, Thonny est

prét a ex¢cuter un programme, la carte est
reconnue Si la carte est

Fichier Ediffon Affichage Exécuter OQutils  Aide

0 g ™ reconnue:

main.py -
V 4
— Executer »
MicroPython v1.25.0 on 2025-04-15; Raspbe
Type "help()" for more information. le programme

MicroPython v1.25.0 on 2025-04-15; Raspber

@"help()" for more information.

I Si la carte n’est pas reconnue: voir la diapo suivante
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Je résouds les problemes d’installation...

Si la carte n’est pas reconnue:

n 4 H IH 4 n
4@ Exécuter-> Configurer I'interpréteur

T Portable Thonny'

Fichier Edition Affichage | Exécuisimmilebiipmmi

D=EHA O

<untitled>

1 Tz Options de Thenny * ‘
7 . . .
Géntra | Inerpréeur | aiteur| Tréme Selectionner Raspberry Pi Pico
use for running your code?
MicrePython (Raspberry Pi Pico) ) v|
— —
Détails
Connectez votre appareil a 'ordinateur et sélectionnez le port correspondant ci-dessous
(recherche du nom de votre appareil, = USB Serial = ou « UART =),
Si vous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct. S i I a Ca rte e St
Port
Périphérique série USB (COME) C h 0 | S | r | e bo n po rt U S B .
Interrupt working program on conne reco n n u e -
Synchronize device's real time clock
Use local time in real time clock
Consal Restart interpreter before running a script
o
V 4
I — Executer »
Type "hell
. le programme
Valider
N\
e’

! Si la carte n’est toujours pas reconnue: voir la diapo suivante



Je résouds les problemes d’installation...

Si la carte n’est toujours pas reconnue:
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<untitled>

1

Console

ﬁ "Exécuter-> Configurer l'interpréteur"

Fichier Edition Affichage = Exécuter | Ol

DEE O

I Configurer linterpréteur...

Tk Options de Thonny X

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

use for running your code?
MicroPython (Raspberry Pi Pico) ) ~
R — L

Détails

Connectez votre appareil 4 I'ordinateur et sélectionnez le port correspondant ci-dessous
(recherche du nom de votre appareil, « USB Serial » ou « UART =),
Si vous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct.

Port

Périphérique série USB (COME)

Interrupt working program on cennect
Synchronize device's real time clock

Use local time in real time clock

Restart interpreter before running a script

e Cliquer sur
"Install or update"

< Install or update MicroPython >

< 3)Si RP1-RP2 n’apparait

pas, débrancher I'USB et le
rebrancher en laissant le
doigt appuyé sur le bouton
« Bootsel » de la carte PICO

Target volume | 34 20 i 24 2072

[no suitable targets detected]

@l)nvanant [Pico H (ou PICO W) | ~]

Chercher la carte "PICO"

Installer | Annuler

@Cliquer sur "Installer"
puis "Fermer"

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

Which kind of interpreter should Thonny use for running your code?
|M|croPython (Raspberry PiPico) ~

Détails

Connectez votre appareil a I'ordinateur et sélectionnez le port correspondant ci-dessous
(recherche du nom de votre appareil, « USE Serial » ou « UART »).
Si vous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USE correct.

Port

Périphérique série USB (COME)

rupt working program on connect

Choisir le bon port
USB (il faut parfois
attendre un peu
avant que le bon port

apparaisse) er

Valid

©,

~

Si la carte est enfin reconnue:

- Exécuter >

le programme
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Je découvre le matériel

Le shield Grove: Les composants :

'2@ i ,&D &1 ke cables Grove/Grove + composants Grove

On peut utiliser 10
entrées/sorties de
la carte PICO

e e e — — p—
.....

cables Grove/contacts F + composants

SHLLK Bhu sallD

On peut utiliser 17
entrées/sorties de
la carte PICO

ﬂj!d”_}d kllagdspy !I|
AR A EA cables contacts M/F + composants

On peut utiliser
toutes les
entrées/sorties de la
carte PICO

SPIO UARTO UART1 D16 D18 D20



Je programme une DEL :

allumer et éteindre

avec des CONDITIONS et des «arréts programme»

Avec IF... ELSE et une variable

Avec une variable booléenne
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1 # Programme pour talre clignoter i i ’
g P g En python on n’a pas 1  # Programme pour faire clignoter Une variable booléenne
2 # la DEL avec une IF... ELSE - p 1 ighle boolé
besoin de déclarer le 2 # la DEL avec une variable booléenne .
3 from machine import Pin . 3 f hi i t Pi peut prendre 2 valeurs :
, . TYPE des variables rom machine import Fin True ou False (1 ou 0)
4 import utime 4 dimport utime
5 DELfPlﬂ(lB, Pin, #?EL branchée en.GP18 5 DEL=Pin(28, Pin.ouUT ranchée en GP28
b vaT1able =0 #déclarer une variable 6 etat = False #déclarer une variable booléenne
7 while True: 7 while True:
o . . . . . - .
Conditi if vanl?ble == 0: #TEST: SI variable est égal a @ 8 etat = not etat #changer la valeur de la variable
I:r' L:::E variable = 1 g DEL.value(etat) #allumer ou &teindre la DEL
o else: . #5THON: 18 utime.sleep(1) #attendre 1 seconde
11 variable = 8
12 DEL.value(variable) #allumer ou éteindre la DEL vec l'instruction tOg_gle
13 utima.sleep(l) #attendre 1 seconde 1, & Programme pour faire clignoter
utime.sleep() 2 # la DEL avec 1l'instruction toggle
Avec une boucle FOR «Arrét programme» 3 from machine import Pin
p . 4 import utime
1 # Programme pour faire clignoter N . DEL-Pin(16. Pin.OUT) #DEL b hé -
2 # la DEL avec une boucle FOR ~\\\\ . in(16, Pin.OUT) rancnes en
; : hi . ¢ Pi 6 while True:
.mm mac %ne import Fin \ DEL.toggle()  #allumer ou é&teindre la DEL
4 import utime 8 utime.sleep(1l) #attendre 1 seconde
& DEL=Pin(16, Pin.0UT) #DEL branchg# en GP1&
&  while True:
Boucle for i in range(2): #POUR 1 parcourant 2 valeurs (de 8 & 1) o -
FOR DEL.value(i) #allumer ou éteindre la DEL - SlmUIer pUIS

utime.sleep(1l) #attendre 1 secondes

expérimenter
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Je programme une DEL : allumer et éteindre

SANS «arréts programme»

Avec une variable pour compter les «BOUCLES » En utilisant une fonctionde utime pour mesurer le temps
1  # Programme pour faire clignoter la DEL en 1 # Programme pour faire clignoter la DEL en
2 # comptant les boucles SANS arrét programme 2 # mesurant le temps qui passe SANS arrét programme
i fr‘om $ac:.?ne import Pin Une variable sert 3 from machine import Pin
import utime 4 import utime
5  DEL=Pin(16, Pin.OUT) #DEL branchée en GP16 de compteur 5  DEL=Pin(16, Pin.OUT) #DEL branchée en GP1& Mesure du temps
6 compteur = 8 #déclarer une variable qui permettra de compter les boucles 5 tempsAVANT = @ #déclarer une variab T stocker le temps présent
7 while Sl iDOuUCle qui s'exécute indéfiniment 7 while True: #boucle qui Ute indéfiniment
8 #a chaque boucle on incrémente la variable 8 temps = utime.ticks ms{) #stocker la valeur courante du temps en ms
9 if compteur == 1:#SI lére boucle: allumer la DEL 9 if (temps - tempsAVANT) > 188@: #TEST: SI 1'intervalle de temps est > 188@ms
18 DEL.value(1) 18 tempsAVANT = temps  #placer la valeur actuelle du temps dans tempsAVANT
1 if compteur == 11 DEL.toggle() #allumer ou éteindre la DEL
12 print("Pendant ce temps le programme peut”) 12 utime.sleep(8.1) #utile pour que la simulation fonctionne correctement
13 if compteur == 18:#SI 18&me boucle: éteindre la DEL
14 DEL.value(®)
15 if compteur == 15: Entre le moment ou on allume le DEL et le moment
16 print("exécuter d'autres instructions.™) 47 ou on I'éteint, il I‘I'y a pas d’arrét programme
17 if compteur == 28:#5I 28&me boucle: remettre le compteur a 8 - ’ Agr =
e coﬂpteup . g (uhme.slegp): le programme n est_ pas arréte, |I‘peut
19 * utime.sleep(0.1) #utile pour que la simulation fonctionne correctement donc exécuter d’autres instructions en paraIIeIe

L

Il En python attention a I'indentation Arrét programme utile
(c’est a dire le retrait par rapport a la marge) uniquement pour que la
simulation WOKWI

fonctionne correctement - Si m u |el‘ pu iS

(pas indispensable en
expérimentation)

S OEIMEL
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Je programme un bouton poussoir (Pushbutton) : Le bouton poussoir

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

numérique

1 #programmer le Bouton Poussoir

2 #et compter les appuis sur BP

3 from machine import Pin

4 import utime

g Bouton = Pin(28, Pin.IN, Pin.PULL DOWN) #branché en GP2&, forcé

6 compteur = @ #déclarer une variable qui servira de compteur On utilise PULL_DOWN

7 while True: | pour «forcer une entrée

3 if Bouton.value() == 1: #TEST: 5I appui sur BF a 0», afin d’éviter une

9 compteur += 1 #incrémenter compteur incertitude en entrée.
10 print(compteur) #afficher le contenu de compteur On peut aussi utiliser
11 utime.sleep(©.25) #attendre 258ms PULL_UP pour «forcer

une entrée a 1».

Exemple 2: éteindre ou allumer une DEL avec un BP

1 #programmer le Bouton Poussoir

2 #en interrupteur marche/arrét

3 from machine import Pin

4 import utime

5 Bouton = Pin(28, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN) #branche en GP28, forcé a2 B8

6 DEL = Pin(16, Pin.ouT)

7 marche_arret = False #déclarer une variable booléenne

8 while True: =

9 if Bouton.walue(): #TEST: SI appui sur EP o

18 marche_arret = not marche_arret #inverser la valeur 5 ’

11 utime.sleep(@.1) #attendre 18@ms pour éviter rebonds - = =
12 if mar‘che_ar‘r‘e‘pc'f #TliST: 51 marche_ar‘r‘gt = True > ; o SImUIer pUIs
13 DEL.value(l - ——

w | oaser 0 mon expérimenter
15 DEL.value(®) . @

16 utime.sleep(8.1)




Je programme un capteur ultrasons (HC SR04)

Exemple : détecter un obstacle, calculer et afficher sa distance
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Cliquer sur le capteur
permet de modifier la
distance de I'obstacle virtuel

HC-5R@4

1 #programmer le capteur ultra-sons Le capteur US HC-SR04 Editing Ultrasonic Distance Sensor
2 #pour mest-Jr‘er‘.et afflc.her‘ la distance d'un obstacle utilise 1 broche pour le Distance: — 0630
3 from mach%ne import Pin trigger et 1 autre

4 import utime y

< broche pour I'echo

6  def fonction_detection(broche_trig,broche_echo): #définir une fonction™\

7 trigger = Pin(broche trig, Pin.oUT) #déclarer la broche trigger

3 trigger.value(1) #émettre une impulsion (ultrason) N

9 utime.sleep us(2) #attendre 2 microsecondes Fonction

10 trigger.value(@) #arréter d'émettre

11 echo = Pin(broche echo, Pin.IN, Pin.PULL DOWN) #déclarer la broche egdho

12 duree = machine.time pulse us(echo,1) #mesurer la durée mise par le §ignal pour revenir(echo)

13 distance en mm = duree * ©.34 / 2 dcalculer la distance parcourue

14 return(distance_en_mm) o

15

16 while True:

17 distance = fonction detection(17,16) #appeler la fonction, capteur US branché en 17 et 16

18 print(distance) #afficher la distance mesurée

19 utime.sleep(1) #attendre 1s

En python on peut créer ses propres fonctions avec l'instruction def:

def NOM_FONCTION(PARAMETRES_ENTREE):
instructionl #instructions de la fonction
instruction2 ...

return (VALEUR_RENVOYEE) # facultatif

I Le capteur US Grove utilise 1 SEULE ET

!
MEME BROCHE pour le trigger et pour I'echo.
Dans le programme broche_trig et
broche_echo auront donc la méme valeur

— Simuler puis
expérimenter
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Je programme un buzzer : -
Le buzzer utilise

une sortie PWM

Exemple 1: jouer une succession de notes

1  #programmer le BUZZER notation notation z
- o - . Frequence

2 #pour émettre une série de notes francaise | anglaise

3 from machine import Pin, P do4 c4 262
4 import utime do#4 cs4 277
5 Buzzer = PWM(Pin(26)) #buzzer branché en GP26 ré4 d4 294
6 while True: ; ré#4 ds4 311
7 Buzzer.freq(44e) #jouer la note LA = mi4 e4 330
8 Buzzer.duty ul6(28e8) #régler le volume fad f4 349
9 utime.sleep(1) - fa#4 fs4 370
18 Buzzer.freq(262) #jouer la note DO = sol4 g4 392
11 Buzzer.duty ul6({lees) #régler le volume » sol#4 gs4 415
12 utime.sleep(1) . la4 a4 440
13 Buzzer.duty ulG(@) #volume 3 @: plus de son 5 la#t4 as4 466
14 utime.sleep(1) si4 b4 494

Exemple 2: produire une succession de bips plus ou moins aigus et rapides en fonction de la distance d’un
obstacle mesurée par un capteur a ultrasons (extrait du programme)

while True:
distance = fonction_detection(trigl,echol) #appeler la fonction de détection par ultrasons
Buzzer.freq(int({4188-distance)/18)) #jouer une note inv proportionnelle 3 la distance

Buzzer.duty ule(l88a) #régler le volume
utime.sleep_ms(188) #attendre 188ms (durée de la note) - S|mUIer pU|S
Buzzer.duty ula(@) #volume & @: plus de son

y 4 -
utime.sleep ms(int(distance/18)) #attendre une durée proportionnelle & la distance experlmenter




Je programme une interruption avec un bouton poussoir Le bouton poussoir
utilise une entrée

Exemple : I'appui sur le bouton poussoir interrompt I'allumage de la DEL
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numérique

LU e R R RN B L L I ]

[ T T e e R e S S e T S
[ I R+ Y T < I [ R Wy R R Wy U I S i % |

#programmer une INTERRUPTION

from machine import Pin, PLM

i i Déclaration: «Bouton» sur I'entrée 20 forcé a 0
import utime

DEL = Pin(16, Pin.QUT} #DEL branchée en GP16
Bouton = Pin(28, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN) #BP branché en GP2@&, forcé a @

interruption = @ Fonction exécutée en cas d’interruption

def PRIORITE(Bouton): #fonction qui sera exécutée en cas d'interruption
global interruption
interruption = 1 Paramétrage de l'interruption associée a «Bouton»

Bouton.irq{trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=PRIORITE)#interruption associée 3 Bouton
#IRQ RISING : interruption déclenchée si GP28® passe 3 1

while True: ,- . yra
if interruption == 1: = En cas d’interruption : la DEL s’éteint
DEL.value(@)

utime.sleep(2)
interruption = © Programme normal: la DEL est

DEL.value(1) = | toujours allumée (boucle infinie)
utime.sleep(d.25)

Qﬁ!asphtrr, Pi Pico @2020

— Simuler puis

expérimenter




Je programme un Servo-moteur (angulaire):

Exemple 1: Positionner le servo en utilisant duty_ul6 (largeur d'impulsion sur 16 bits)
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Le Servo utilise
une sortie PWM

1 #programmer un servomoteur avec une

2 #largeur d'impulsion sur 16 bits (duty ulg)

3 from machine import Pin, PLM

4 import utime

5 servomoteur = PWM{Pin(26)) #servomoteur branché en GP26
6 servomoteur.freq(5@) #fréquence du signal PWM fixée & 58H:z
7 while True:

3 servomoteur.duty ulg({1638) #positionner le servomoteur
9 utime.sleep(1)

18 servomoteur.duty ul6(4758) #positionner le servomoteur
11 utime.sleep(1)

12 servomoteur.duty ulé(7864) #positionne servomoteur
13 utime.sleep(l)

e

z0z20

a° g
. l— Sur WOKWTI on peut changer certains attributs
98 > = du Servomoteur (forme et couleur de la partie
: mobile) dans I'onglet diagram.json. Exemple :
186° @ "attrs": {"horn": “double", "hornColor": “#e802838" }

Exemple 2: Positionner le servo en utilisant duty_ns

eur d’'impulsion en nanosecondes)

1 #programmer un servomoteur avec une

2 #largeur d'impulsion en nanosecondes (duty_ns)

3 from machine import Pin, PWM

4 import utime

5 servomoteur = PWM{Pin(26)) #servomoteur branché en GP26

6 servomoteur.freq(5@) #fréquence du signal PWM fixée 3 56Hz

7 while True:

B servomoteur.duty ns(5e80e8) #positi servomoteur 2 8Y, largeur impulsion 8,5ms

9 utime.sleep(1)
18 servomoteur.duty_ns{1458ee8) #positionner le servomoteur 3 98°, largeur impulsion 1,45ms
11 utime.sleep(l)
12 servomoteur.duty ns(2490@88) #positionner le servomoteur 3 188°, largeur impulsion 2,5ms
13 utime.sleep(l)

1
Valeur théoriques : ces valeurs
peuvent varier selon le moteur, a
adapter par une série d’essais.

— Simuler puis

expérimenter
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Je programme un Servo-moteur a Rotation continue : Le Servo-R utilise

une sortie PWM

On utilise les mémes branchements que le montage du Servo moteur

On utilise aussi les mémes instructions dans le programme, mais les effets sont différents :
le servo moteur étant «débridé», au lieu de s’arréter a une position angulaire, il tourne en continu,
dans un sens ou dans l'autre et a une vitesse plus ou moins élevée.

1 #programmer un servomoteur ., .

- . . Valeur théoriques : ces valeurs
2 #a rotation continue - N
2 from machine import Pin. ADC. PWM peuvent varier selon le moteur, a - -

. } P ! * adapter par une série d’essais. o as
4 import utime & &
5 servomoteur = PWM{Pin(26)) . .
6 servomoteur.freq(5@) . *

& -
7 while True: % &
8 servomoteur.duty ns(1688888) #mg a vitesse maximale dans le sens anti-horaire gg
g utime.sleep(1) : ; :
18 servomoteur.duty ns{136888 a8 vitesse réduite dans le sens anti-horaire o .
11 utime.sleep(1) 3 =
12 servomoteur.duty ns{1568880) teur & 1'arrét " : -
13 utimE.leEp(l) _ " Composant
14 servomoteur.duty ns{l7ceeee oteur 3 vitesse réduite dans le sens horaire = : di ibl
15 utime.sleep(1) . * non disponibie
- s 2 s L3

16 servomoteur.duty _ns{200eeee) #moteur 3 vitesse maximale dans le sens horaire - 0 # sur WOKWI
17 utime.sleep(1) - -
Principe du PWM (Pulse Width Modulation) : 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 durée (ici en
nanosecondes) et a une certaine fréquence (ici 50 Hz). On obtient un signal numérique de rapport &~

. : : . : — experimenter
cyclique a (en anglais le rapport cyclique se dit duty cycle). La valeur moyenne de ce signal correspond
a la formule Vmoyenne = O X Vmax . «Vu de I'extérieur>» ce signal correspond a une tension variable
comprise entre 0V et 3,3V.




Je programme un moteur a courant continu (CC)

Exemplel: programme test pour 1
moteur en «Tout ou Rien»:

Exemple2: programme test pour 1
moteur avec vitesse réglable

1 #Programme test de fonctionnement d'un moteur
2 #commandé en "Tout ou Rien" .

2 from machine import Pin SO’I‘t_IeS

4 import utime numeriques
5 moteurl plus = Pin(3, Pin.0UT)

6 moteurl_moins = Pin(2, Pin.OUT)

7 while True:

8 #aller en avant

9 moteurl plus(1)
10 moteurl moins (@)
11 utime.sleep(1)
12 #aller en arriere
13 moteurl_plus(0)
14 moteurl _moins (1}
15 utime.sleep(1)
16 #stopper
17 moteurl plus(0)
18 moteurl_moins (@)
19 utime.sleep(1l)

Le moteur fonctionne en
«Tout ou Rien» :
il est arrété ou il est en marche.
On ne peut pas régler la vitesse.

Composants
non disponibles
sur WOKWI

1 #Programme test de fonctionnement d'un moteur
2 #commandé avec vitesse variable a

3  from machine import Pin, PWM Sorties
4 dimport utime PWM

5 moteurl _plus = PWM(Pin(3))

& moteurl moins = PWM(Pin(2))

7 moteurl plus.freq(50)

2 moteurl _moins.freq(50)

9 while True:
10 #aller en avant a 20% de la vitesse max
11 moteurl_plus.duty ul6(int(28*655.35))
12 moteurl moins.duty ulé(e) 20 %
13 utime.sleep(1)
14 #aller en avant a 100% de la vitesse max
15 moteurl plus.duty ul6(int(100*655.35))
16 moteurl_moins.duty ule(e) 100 %
17 utime.sleep(1)
18 #aller en arriere a 40% de la vitesse max
19 moteurl_plus.duty ul6(@)

20 moteurl_moins.duty ul6(int(40*655.35))
21 utime.sleep(l) 40 %

22 #stopper

23 moteurl_plus.duty ul6(0) ﬁ

24 moteurl moins.duty ule(@)

25 utime.sleep(5)

ATTENTION : sauf pour un moteur CC miniature,
la carte PICO n’a pas assez de puissance pour

alimenter un moteur CC.
Pour utiliser des moteurs CC, il faut associer la
carte PICO avec 1 autre carte + 1 batterie
externe dédiées a |I'alimentation des moteurs.

Carte

A~ PICO

Carte «driver»

moteurs \

5V DC Hobby Motors |

i 5V DC
| e Batterie
externe

On peut régler la vitesse :
En pourcentage de la largeur maximale de
I'impulsion PWM, ici donnée en valeur numérique
16 bits, c’est a dire comprise entre 0 et 65535

— expérimenter
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Je programme un robot :

Avec PICO + la carte «Kitronic motor driver» Avec PICO + la carte «CYTRON Robo Pico»
Carte capable de piloter 2 moteurs CC, jusqu'a Carte capable de piloter 2 moteurs CC 1A. Permet de
1,5A.Permet de contréler la vitesse et le sens de rotation  contréler la vitesse et le sens de rotation des 2 moteurs
des 2 moteurs indépendamment. Utilise les broches indépendamment. Utilise les broches GP8(+) et GP9(-)
GP3(+) et GP2(-) pour commander le moteur 1 et GP6(+) pour commander le moteur 1 et GP10(+) et GP11(-) pour
et GP7(-) pour le moteur 2. le moteur 2. Equipée également de 4 ports pour
Equipée également d'un accés a 4 entrées/sorties de la  servomoteurs (GP12, GP13, GP14 et GP15), 2 LED RVB
PICO (GPO, GP1, GP26 et GP27), d'un interrupteur et (GP18), 2 BP programmables (GP20 et GP21), 1 buzzer
d’acces au GND et au +VCC (GP22) et 7 connecteurs pour modules Grove.

TE'“""'E‘(';:?::‘:;" power Fowar + DC Motor Terminals

Servo Ports
Power LED

Vin Terminal
Switch Motor Status LEDs
1 * Power LED LiPo Battery = =
p Connector 5
®

On/Off Switch Motor Test Buttons

3V and GND

connections from Buzzer Mute Switch

’ 4 Pi Pico Sock
@|F Pico 3v3 (OUT) S Piezo Buzzer
" :,' GPIO Broakoul g
B (Female pin headers) RGE LED
Ml S— head s 1 ™ (Neopixel WS2812)
P connections to |ng?:.lg,s:'s‘s: _-—
bl | GPIO pins ¢ ]
&
’ i Grove Ports
” = ) Maker Port -#——
;| Terminal blocks for Reset Button +—1 L—= Programmable Buttons
- ') E connecting Motor 1
; and Motor 2. Composants
@ . .
non disponibles s =
— experiment
sur WOKWI experimenter
Raspberry Pi Pico

compatible connector. |
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J'utilise la carte PICO avec une batterie externe

On peut alimenter la carte PICO a Pour alimenter les composants externes
partir de lI'ordinateur ou avec une (capteurs, moteurs...)ilya 2 cas:

batterie externe : USB USB

[
g "LED -, USB

% o - gy L
/ gij : e : D | L —> 3.3V
p 2ova D ‘ p = o ¢
Pour alimenter on utilise : Quand la carte est Quand la carte est
-'USB  ou alimentée par I'USB, alimentée par VSYS
- la broche 39 appelée VSYS on peut utiliser : on doit utiliser :
E - la broche 36 (3.3V) ou - la broche 36 (3.3V)
- la broche 40 (VBUS) - il

a |

n'y a rien sur la broche 40

a .|

ATTENTION : pour que la carte PICO exécute mon programme quand elle n’est plus connectée
avec I'USB de l'ordinateur, il faut enregistrer le programme dans la carte sous le nom :
main.py
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Je débogue (ou debug) mon programme

Quand la carte PICO est Instructions dans le programme — Résultats dans la console
4 AN . 1 i bl = 3-1416
branchée a I'USB de l'ordinateur, varianie - S 3.1416
. . . 2 print(variable) #afficher le contenu d'une variable <class 'float'>
Ia, OI’_]CtIOﬂ print() permet 3 print(type(variable)}) #afficher le type d'une variable 3
d’afficher dans la console un 4 | print(int(variable)) #afficher la partie entiére d'une variable Hell 1d 1
repére ou le contenu d’une 5 print("Hello world !") #afficher un texte Hzllz ‘;Erl '
variable, pour repérer, comprendre © variable = 95 B - .
' ; 7 print("Hello", variable, "!") #afficher plusieurs éléments Hello
et deboguer le fonctionnement : : : .
d’ 8 print("Hello\n", variable) #\n pour un retour ligne 95
un programme 9 print(bin(variable)) #afficher la valeur en binaire Ob1011111
180 print(hex(variable)) #afficher la valeur en hexadécimal Ox5f
Quand la carte PICO n’est Instructions dans le programme — Résultats dans le fichier
plus branchée a I'USB de EEEdls s ls o ) B B
I'ordinateur. on peut aussi avoir 2 monfichier=open("test.txt", 'w")#ouverture en mode écriture (avec effacement) [1 95
i r P - ; 2 monfichier.write(str(variable)) 2 Hello Bonjour
besoin d’accéder a certaines 4 mDn‘F%ch%er'.wr'ite('\n') #saut de ligne 3 Hello 95 Bonjour !
données, pour déboguer le - CInEAEE e E e O)
o
Prog,ramme par ex_emple' 7 monfichier—open("test.txt", 'a')#ouverture en mode écriture (sans effacement)
A defaut de pouvoir les 2 monfichier.write('Hello")
afficher, on peut les écrire o monfichier.write(” Bonjour\n") _
- R . 18 monfichier.write("Hello " + str(95) + " Bonjour !")
dans un fIChle‘l‘, qui Se'_‘? 11 monfichier.close()
consultable apres, en utilisant 12
P 13 monfichier=open("test.txt", 'r')#ouverture en mode lecture
les fonctions ?pen()' ClOSE(), 14 contenu_de_mon_fichier=monfichier.read()
read() et erte() 15 monfichier.close()
16 print(contenu_de_mon_fichier)
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