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pyFirmata Arduino [l—l
1: Brancher la carte Arduino sur I'ordinateur avec le cordon USB. ’
2 : Lancer le 3 : Ouvrir le programme / 6 : Verifier la \
programme pyfirmata-test.py présent bonne execution
Spyder. dans les ressources. du programme :
Spyder (Python 3.7) A~ - =] x B |a Ied de |a
'ionr O LB S 0UrCE, ution Déboguer Consoles Projets OutiIJ&Afﬁchage Aide Carte Cllg note,
Editeur-fome,fphro;’BJrEauilstiZdeSA—S|L s-ata-test.py -) S v B |es messages de
; le programme. ' /
4 . Saisir le port ou
est branchée la carte. | ey IR 7 : Stopper
Si il n’est pas connue [ . le programme.

voir la page suivante
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pyFirmata Arduino | ]

8 . DanS S pyd er aprés I !arrét d u Explorateur de variables  Explorateur de fichiers Aide

Console IPython

programme, il peut arriver qu’on

Pvth:n Fo7 3 ldefaﬂt Jul 25

ne puisse pas relancer le programme. erom
|l faut alors redémarrer le noyau. i -

object? -> Details about 'ob 2 e 'object??' for extra details. A
Renommer l'anglet
Redémarrage du noyau... q .
kb g Supprimer toutes les variables

Jusr/lib/python3/dist-packages/traitlets/config/configurable.py:84:
UserWarning: Config option ‘use jedi® not recognized by "IPCompleter’.
self.config = config

Afficher les variables d’environnement
Afficher le contenu de sys.path

Afficher le temps écoulé

Console IPython  Historique

F Encodage : UTF-8-GUESSED Ligne : 9 Colonne : 1 Mémoire : 53 %
= StandardFirmata | Arduino 1.8.9

Fichier Edition Croguis Outils Aide

Formatage automatique Ctrl+T

/ Archiver le croquis
. _

9 : Identlﬁer |e port de Réparer encodage & recharger

. ! Gérer les bibliothéques ctri+mMaj+I
Communlcatlon Sur quuel Moniteur série i Ctrl+Maj+m
est branché la carte Arduino : e e

* lancer le programme Arduino | i —

* a.”er Sur |e menu « Outlls » Port: "fdevjttyACMO (Arduino/Genuino Uno)" Borts aris
° Iire |e port détecté Récupérer les informations de |la carte [# /devjttyACMO {Arduing;genuing Una)

K LragsamrEate W SAMRISRTEIL - - - - - - - - - -

‘ Graver la séquence d'initialisation




Arduino U
StandardFirmata

Firmata est un protocole de communication utilisé pour une
liaison entre un microcontréleur et un ordinateur via le port série.

Le principe est de mettre le
microcontrOleur (ici la carte
Arduino) dans mode d’écoute. lI
executera alors les instructions
envoyees par l'ordinateur.

TN

1 : Lancer le programme Arduino

4
4
4
4
4
4
»
»
4
4
4

2 : Charger le programme
StandardFirmata

—

Le programme StandardFirmata
- 4 fait partie des exemples de I'IDE
hoW ; i
pemiwridd O Arduino.
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Arduino

= StandardFirmata | Arduine 1.8.9

3 : BranCher |a Carte Eichier Edition Croquis Outils Aide
Arduino sur I'ordinateur QO BRI oo siomsi
avec le cordon USB

StandardFirmata
1

Réparer encodage & recharger

=5 hibliothequ

|

4

w

4 : Déﬁ n ir |e port ) MINA Fi e Updater
de Com m u n I Catl On 2 Type de carte: "Arduino/Genuino Uno"

N / il Port: "/devfttyACMO (Arduino/Genuina Una)" Ppm mDmrio i
/ 1— Récupérer les informations de la carte : [ /devittyACMO (Arduingfgenuino Una)
5 : Définir le type de carte | | - S 4
16

Arduino Uno

S~

5. 6 : Téléverser le

P peese— programme vers la carte

rle crogquis

StandardFirmata : -~
Réparer encodage & recharger

StandardFirmata | Arduine 1.8.9

bibliasthegques Ctrl+-Maj+

Updater
Type de carte: "Arduino/Genuino Uno"
rduino/Genuino Uno)"

nformations de la carte

b @ Arduino/Genuino Uno
|
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3 - Installer la bibliotheque
Python

Jue pyFirmata permet d'utiliser
s un programme Python. Il faut don
le pyFirmata.

_) T 1 : Lancer le programme Anaconda.

A Home Applications on | base (root) |V| Channels

2 : Lancer

& e 3 @ - un terminal
% ~ : Powershell.

* Learning CMD.exe Prompt JupyterLab Notebook Powershell Prompt

0.1 A 126 A 603 0.0.1
Web-based, interactive computing Run a Powershell terminal with your

Run a cmd.exe terminal with your current An extensible environment For interactive
current envirenment From MNawvigater

environment from Navigator activated and reproducible computing, based on the notebook envirenment. Edit and run
. . Jupyter Notebook and Architecture. human-readable docs while describing the activated
e Community data znalysis.

Launch

—

----

3 : Dans |e term|na| eXéCUter pse) PS C:t\ “\philippe.roy> pip install pyfirmata

~o | lecting ta

Ia COmmande I_let_zlﬂ.'u'rﬂ oadi Firmata-1.1.0-py2.py3-none-any.whl (14 kB)
0 = . Collecting o .
pip install pyfirmata. . 2 .

Inst aH ing c:.:Hr-rtHl packages: pyserial, |y1'1|mata
1led p;hlmata 1.1.0 pyserial-3.5
=\philippe. roy>




Entéete du programme

Tout programme commence par I'import des

HH

pyFirmata

2

Import des
Bibliotheques
La bibliothéque time

bibliotheques, la creation de I'objet carte etle st obligatoire

demarrage de l'iterateur.

/ Création de
I'objet carte
C’est a cet endroit qu’il
faut spécifier le port de
communication

\\‘/dev/ttyACMO’, ). <

C’est nécessaire pour

Démarrage de l'itérateur
lire les entrées de la carte.

Destruction
de l'objet carte

(par exemple : ‘COM3’ B

_ _ mais recommandée
import p¥flrmata} car elle est trés
import time \ souvent utilisée. .

# Connexion a la carte Arduino
carte = pyfirmata.Arduino('/dev/ttyACM0O')
print ("Communication Carte Arduino établie")

# Itérateur pour les entrées
it = pyfirmata.util.Iterator (carte)
it.start ()

Fin du programme
Tout programme termine par la
fermeture du port de communication.

# Fermer la connexion a la carte Arduino
carte.exit ()




4 - Carte de référence

La définition des entrées-sorties de I'objet carte se fait avec la fonction :

carte. get _pin( ‘type:broche:mode’).

[a pour analogique > .

d pour binaire (dlgltal) : :)P&Jlgrlglal;; Lg?r(]é:)erﬁ)e)

umero de

Ia broche (0 a 13) - p pour pwm (sortie

variable)

N _

Le mode pwm ne s’applique uniquement aux sorties binaires 3, 5, 6, 9,10 et
11 (carte UNO).

bouton = carte.get_pin('d:10:i'") # bouton relié sur la broche 10
led = carte.get_pin('d:13:0"') # led reliée sur la broche 13

cpt_son = carte.get_pin('a:0:1i"') # capteur sonore relié sur la
# broche analogique A0




4 - Carte de référence

antrées et écriture des sorties
La lecture des entrées se fait avec la fonction : entree.read ()

En fonction de la tension au borne de la broche, la valeur retournée est
- pour une entrée binaire : un valeur binaire : 0 (0 V) ou 1 (5 V)
- pour une entrée analogique : une valeur décimale comprise entre 0 et 1

bouton = carte.get_pin('d:10:i') # bouton sur la broche 10
cpt_son = carte.get_pin('a:0:i') # capteur sonore sur la broche A0
if bouton.read()== True : # test si le bouton est appuyé
print (cpt_son.read()) # affiche la valeur du capteur sonore

L’écriture des sorties fait avec la fonction : sortie.write (valeur)

En fonction de la tension qu’on souhaite appliquer a la broche : la valeur est
- pour une sortie binaire : une valeur binaire : 0 (0 V) ou 1 (5 V)
- pour une sortie pwm : une valeur décimale comprise entre 0 et 1

led_r = carte.get_pin('d:13:0'") led rouge sur la broche 13

led_v = carte.get_pin('d:11l:p"') led verte sur la broche 11 en PWM
led_r.write (1) allumer la led rouge (5 V)
led_r.write (0) éteindre la led rouge (0 V)

led _v.write (0.20) allumer la led verte faiblement (1 V)
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