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Commandes Linux
Généralités:
Toutes les commandes quivont suivre s’effectuenten mode console.
Ces commandes sontactives en « mode utilisateur » sans les droits systéme.

Les commandes s’écriventa la suite du prompt : pi@raspberrypi:~$ |]

Mode Console




Commandes Linux

Synthése des commandes:

Is Affiche le contenu d’un répertoire sans détail
Is -l Affiche tous les fichiers y compris les fichiers masqués e Lo
Is -al Affiche le contenu détaillé de tous les fichiers visibles
cd Tpexos Aller dans le répertoire 'Tpexos”
cd /etc/python3 Aller dans le répertoire python3
cd /homelpi Retour dans le répertoire de travail Cf. détail change directory
cd .. Remonte d’'un cran dans 'arborescence
cd /. Remonte de 2 crans dans 'arborescence
cd ~ le ~ (tild) est un raccourci qui renvoi au répertoire de travail est /home/pi

pwd Affiche le répertoire courant



Commandes Linux

Synthése des commandes:

mkdir Tpexos Création du répertoire Tpexos

Cf. détail création

cp led1.py/Tpexos Copiele fichier led1.pydurépertoire f/home/pi
dans le répertoire Tpexos

mv bib_math.txt Tpexos/bib.txt
Déplace le fichierbib_math.txtdans le répertoire Tpexossous le nom de bib.txt

Le fichier bib_math.txtn’existe plus dans le répertoire /home/pi

Cf. détail modif

rm toto.txt Supprime le fichier toto.txt

Cf détail lecture

cat led1.py Affiche le contenu du fichier/ed1.py
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Synthése des commandes:

ifconfig
ifconfig eth0
ifconfig 10

ifconfig wlan0

Affiche le paramétrage Ethernet, 10, WiFi

Affiche le paramétrage Ethernet

Affiche le paramétrage du local

Affiche le paramétrage du WiFi

Cf. détail réseau

df -h

Affiche les informations disque

Cf. détail disque
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Is Affiche le contenu d’un répertoire sans

pi@raspberrypi:

pi@raspberrypi:

Is -al Affiche tous les fichiers y compris les fichiers masqués

iraspbherrypi: ls -al
L 132

Is -l Affiche le contenu détaillé de tous les fichiers visibles

pi@raspberrypi:
bl Ap

Cf. explication
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—

cd Tpmondeconnecte Aller dans le répertoire ‘ Tpmondeconnecte”
le nom apparait en bleu

pi@raspberrypi:

pi@raspberrypi:

adressage
en absolu

cd /home/pi Retour dans le répertoire de travail ™
pi@raspberrypi: home/pi

cd /etc/python3 Aller dans le répertoire python3
pi@raspberrypi: /etc/python3
pi@raspberrypi:

cd .. Remonte d’un cran dans I'arborescence
pi@raspberrypi: ~d
pi@raspberrypi:

cd../. Remonte de 2 crans dans I'arborescence

. adressage
pil@raspberrypi:

en relatif

cd ~ le = (tild) est un raccourci qui renvoi au répertoire de travail est /home/pi
pifiraspberrypi: -
pifdraspberrypi:

pi@raspberrypi: pwd
/home/pi Affiche le répertoire courant
pi@raspberrypi:
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mkdir Tp_connect Création du répertoire Tp_connect

pifraspberrypi:
pi@raspberrypi:

touch tp1_bp.py Création du fichier vide tp1_bp.py
plaraspberrypi. cd Tp _connect
pi@raspberrypi:
pi@raspberrypi:
pi

@raspberrypi:

LDL DP. DYy

cptp_1.py./Tp_connect Copiele fichier tp_1.py du répertoire Tpmondeconnecte dans le répertoire Tp_connect

_Linux
raspberrypi:
raspberrypi:

: Llinux

spberrypi:-
pi@raspberrypi:
bib.txt tpl_bp.py
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Attention commandes dangereuses

Déplace le fichier bib_math.txt dans le répertoire Tp_connect sous le nom de bib.txt .
Le fichier bib_math.txt n’existe plus dans le répertoire Tpmondeconnecte

mv bib_math.txt../Tp_connect/bib.txt

pl@raspberrypi:
pil@raspberrypi:
D1b_math. Xt
pi@raspberrypi:
pi@raspberrypi:
cdes_linux 'Spot
pi@raspberrypi:
pi@raspberrypi:

D1D.TX]1 tpl_Dp.py

rm toto.txt

pildraspberrypil:

pi@raspberrypi:
pi@raspberrypi:

Supprime le fichier

. ./Tpmondeconnecte,

the Difference

mv bib math. txt

Etat avant

Etat aprés



Commandes Linux

at tp_1.py Affiche le contenu du fichier nommé

print ("

pi@raspberrypi:

1 iy, e B i i
mardi 24 novembre
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Réseaux etInternet

ifconfig wlan0 Affiche le paramétrage du WiFi

pifiraspberrypi:

pin google.fr

pberrypi:
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Informations Systéme

Isusb Affiche tous les périphériques connectés

pi@raspberrypi: Lsushb
: > pavice @81: ID 1deh:e )

bs, T Hub
IXx Foundation 2.0 |

pi@iraspberrypi:

de fichiers

L@raspberrypi:
de fichiers

v/root
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Attention commandes en super utilisateur tres dangereuses
peuvent endommagées le systéme

sudo apt-getupdate

sudo apt-getupgrade

sudo apt-getinstall nom dulogiciel

sudo raspi-config

sudo reboot

sudo shutdown—-h now

Mise a jour de la version OS Raspbian

Mise a niveau tous les logiciels installés

Installation de logiciels ou bibliotheques par paquets

Permet la configuration de la Raspberry a travers un menu

Redémarre la Raspberry

Arréte la Raspberry immédiatement ‘proprement
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Gestion des droits taille _— date

fichier
direct I read (droit en lecture)
irectory
i b W write (droit en écriture)
ien symb.
X exe (droit en exécution)
périph. série:

Propriétaire Autres utilisateurs

toto.txt

autres

autres

autres
i2c-1

autres
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Sigle
cat
cd
cp
df

Is
mkdir
mv
pwd

rm

Glossaire

catenate

change directory

copy
disk free

liste

make directory

move

print working directory

remove



Présentation composants

A. Matériels

Raspberry Pi Carte uSD avec I’'OS Raspbian Breadboard

GPIO Pi

Clavier KB12M

Bouton Poussoir LED Rouge, Verte, Jaune

Résistance Fils de liaison

ekl
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BREADBOARD

Le Breadboard permet de construire vos réalisations électrique sans faire de soudure (prototypage).
Ci-apres, le détail électrique d’'un Breadboard.

Zone de prototypage
Détail cablage d’un Breadboard

-

Les 5 trous horizontaux sont reliés électriquement via une bande métallique interne

/

Les colonnes \erticales qui se situent de chaque c6té du breadboard sont utilisées pour les alimentations
( + et-)
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LED ou DEL (light-emitting diode ou diode électroluminescente

Une LED est un composant qui convertit I'énergie électrique en énergie lumineuse.

C’est un composant polarisé, c’est-a-dire que le courant électrique (i) ne passe que dans un sens. Anode = Cathode
(moyen mnémotechnique:
le courant i traverse le triangle uniquement de la base vers le sommet sinon la barre I'en empéche )

Représentation schématique

anode cathode

—
|

Représentation physique

A e
\' | 2

Patte courte

anode
Cathode
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Interrupteur (bouton poussoir)

Un interrupteur interrompt le passage du courant électrique (i) lorsqu’il est en position « ouvert »

Il existe plusieurs types d’interrupteurs (nous utiliserons un bouton poussoir)

Représentation schématique

BP ouvert BP fermé
[ ]
_ ® e "
— — —

Représentation physique

\
|
&« Tef
‘%\ Y J

Les 2 pattes sont reliées
électriquement ensemble
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Clavier12touches

Un clavier est composé de n boutons poussoir disposés sous forme matricielle (m lignes de p colonnes)
La pression sur la touche met en relation la ligne et la colonne correspondante.

Le clavier que nous utiliserons est constitué de 4 lignes de 3 colonnes (12 touches)

Représentation schématique Représentation physique
Ligne 1 RO o
| | | 5 © 0
‘1 ‘2 ‘3 o O O
I"—Q I-—.
T T Ligne 2 R1 Ligne 1
Ligne 2
[] °
4 5 6 Ligne 3
—0 —0_/ e
Ligne 4
l ' , Ligne 3 R2
9
7 I__‘ 8 P_.
Ligne 4 R3
‘, ‘, L " C2 C1 RO CO R1T C1 R2 Cco R3
* 0 #
e e, 0000 OOO®®
Col.1 C1 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Col. 0 CO
Col.1 C1

Col. 0 CO
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Résistance

Une résistance électrique est un composant qui a la propriété a s'opposer au passage d’un courant électrique (i)
sous une tension électrique donnée.

Elle est identifiée par la lettre R et son unité de mesure est la letire grecque oméga (symbole : Q).

Représentation schématique

—1 1500kQ [—
R

Représentation physique

*“I 5 l il ;
Les bandes de couleurs permettentde connaitre la valeur d’un résistance

Cf. Code couleur
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GPIO de la Raspberry Pi

Les entrées (Inputs) peuvent étre lues comme des ‘1’ (3.3V) ou ‘0’ (OV).
Pour faciliter le cablage externe, toutes les entrées peuvent étre configurées par logiciel avec une résistance de pull-up ou pull-down.

De plus, certaines entrées/sorties sont dédiées a des fonctions particulieres (voir les inscription sur le GPIO).
( PWM (pulse-width modulation), SPI, 12C, Serial )

Détail port GPIO

Ground 06
TXD0) GPIOT4 £ 08
(RxD0) GPIO15 S | 70

GPIOD4 (GPIO

Ground

GPIO17 (GPIO_GENO) ENT) GPIO18 12

GPIC27 (GPIC 14

GPI022 (GPIC 16

3.3v DC Power 18

GPIO10 (SPI_MGSI) Ground 20

GPIO09 (5P 210_GENE) GPIO25 22

GPIO1 (SPI_CLK) ) N) GPIOO8 24 N I
Ground (SPI N) GPIODT 26 € paS Utl Iser
ID_SD (12C ID EEPROM) > 1D EEPROM) ID_SC 28 < IeS brOCheS:
GPIO05 Ground 30 GPIO O & GPIO 1
GPIOU6 GPIO12 32

GPIO13 Ground

GPIO19 LRCLOCK i GPIO16 3

GP1026 1| DATA IN GPIO20 38

Ground . DATA OUT l GPIO21 II 40 |

numérotations graphique:
GPIO.BOARD
Il existe 2 types de numérotations des broches: o o
numérotations électrique:
GPIO.BCM (recommandé)



Présentation composants
B. Logiciel Python

Récapitulatif sur les bibliothéques et les objets utilisés

gpiozero

Cette bibliotheque utilise la numérotation des broches BCM. Voir les exemples suivants.

Ex:
>>>from gpiozero importLED

>>>led=LED(17) # GPIO17
>>>|ed

<gpiozero.LED objecton pin GP1017, active_high=True, is_active=False>

Ex:
>>>from gpiozero import Button

>>>bp = Button(2) # GP102
>>>bp

<gpiozero.Button objecton pin GP102, pull_up=True, is_active=False>

De cette bibliothéque nous utiliserons les ‘Objets’:
Button, Buzzer, LED, LEDBarGraph, LEDBoard, PWMLED,RGBLED
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[[AmbiguousTone', 'AnaloginputDevice', 'AngularServo’, 'BadEventHandler', 'BadPinFactory', 'BadQueuelLen’, 'BadWaitTime’, 'Button’,
'ButtonBoard’, 'Buzzer’,'CPUTemperature', 'CallbackSetToNone', 'CamJamKitRobot', 'CompositeDevice’, 'CompositeDeviceBadDevice’,
'CompositeDeviceBadName', 'CompositeDeviceBadOrder’, 'CompositeDeviceError', 'CompositeOutputDevice’, ‘Device', 'DeviceClosed’,
'DigitalinputDevice', 'DigitalOutputDevice', 'DiskUsage’, 'DistanceSensor’, 'DistanceSensorNoEcho’, 'Energenie’,

'EnergenieBadInitialValue', 'EnergenieBadSocket’, 'EnergenieSocketMissing’, 'EventsMixin', 'Factory', 'FishDish’, 'GPIODevice’,
'GPIODeviceClosed', 'GPIODeviceError', 'GPIOPininUse', 'GPIOPinMissing’, 'GPIOZeroError', 'GPIOZeroWarning’, 'HeaderInfo', 'HoldMixin',
'InputDevice’, 'InputDeviceError', 'InternalDevice', 'JamHat','LED', 'LEDBarGraph’, 'LEDBoard','LEDCollection’, 'LedBorg’, 'LightSensor’,
'LineSensor’, 'LoadAverage’, '"MCP3001', 'MCP3002', 'MCP3004', 'MCP3008', 'MCP3201', 'MCP3202', 'MCP3204', 'MCP3208’, 'MCP3301’,
'MCP3302, 'MCP3304’, 'MotionSensor', 'Motor’, 'OutputDevice','OutputDeviceBadValue', 'OutputDeviceError’, 'PWMLED’,
'PWMOutputDevice’, 'PhaseEnableMotor’, 'PhaseEnableRobot’, 'PiBoardInfo’, 'PiHutXmasTree', 'PiLiter','PiLiterBarGraph’, 'PiStop’,
'PiTraffic’, 'Pin’, 'PinEdgeDetectUnsupported’, 'PinError','PinFactoryFallback’, 'PinFixedPull’, 'Pininfo’, 'PininvalidBounce’, 'PininvalidEdges’,
'PininvalidFunction’, 'PininvalidPin’, 'PininvalidPull', 'PininvalidState','PinMultiplePins’, 'PinNoPins', 'PinNonPhysical’, 'PinPWMError’,
'PinPWMFixedValue’, 'PinPWMUnsupported’, 'PinSPIUnsupported’, 'PinSetinput’, 'PinUnknownPi', 'PinUnsupported','PinWarning',
'PingServer', 'PololuDRV8835Robot’, 'PumpkinPi', 'RGBLED’, 'Robot','RyanteckRobot’, 'SPI', 'SPIBadArgs', 'SPIBadChannel’, 'SPIDevice',
'SPIError','SPIFixedBitOrder','SPIFixedClockMode’, 'SPIFixedSelect’, 'SPIFixedWordSize','SPlIinvalidClockMode’, 'SPlinvalid\WordSize',
'SPISoftwareFallback’, 'SPIWarning’, 'Servo', 'SharedMixin’, 'SmoothedInputDevice', 'SnowPi', 'SourceMixin', 'StatusBoard’, 'StatusZero’,
"ThresholdOutOfRange’, 'TimeOfDay', "TonalBuzzer', "TrafficHat’, 'TrafficLights’, 'TrafficLightsBuzzer', 'ValuesMixin', 'ZombieThread',

' builtins_',' cached_ ',' doc_ ' file ',' loader ',' name_ ’,' package ',' path ' ' spec_ ', 'absolute import', 'boards’,

—_—) —_ ) —_— P |

'‘compat’, 'devices', 'division', 'exc’, 'input_devices', 'internal_devices', 'mixins’, 'output_devices', 'pi_info', 'pins', 'print_function', 'spi_devices',
'str', 'threads’, 'tones’, 'unicode_literals']

time

[ STRUCT_TM ITEMS', ' doc_',' loader_ ' ' name_'' package ' ' spec_ ', ‘'altzone', ‘asctime’, 'clock’, 'ctime’, 'daylight',

'get_clock_info', '‘gmtime’, 'localtime’, 'mktime’, 'monotonic’, 'monotonic_ns', 'perf_counter’, 'perf_counter_ns', '‘process_time',
'process_time _ns', 'sleep’, 'strftime’, 'strptime’, 'struct_time', 'thread_time', 'thread_time_ns', 'time’, 'time_ns', 'timezone', 'tzname']
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Button

class gpiozero.Button (pin, *, pull_up=True, active_state=None, bounce_time=None, hold_time=1,
hold_repeat=False, pin_factory=None)

pin (int or str)  la broche GPIO auquelle est connecté le bouton .

pull_up (bool or None)
Si True (par défaut), la broche GPIO estreliée au +3.3V par défaut. Dans ce cas, connecter I'autre broche du bouton a la masse.

Si False, la broche GPIO est reliée a la masse par défaut. Dans ce cas, connecter 'autre broche du bouton au 3V3.

SiNone, I'entrée est dans un état indéterminé, alors il est nécessaire de cabler une résistance de rappel soit au 3.3V soit a la masse
et le paramétre ‘active_state’ doit étre en accord
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Code couleurrésistance

Couleur Ul Ll Wl Mnémotechnique
1ére Bande 2éme Bande 3éme Bande

Orange 3 3 103 =1 000 Ou

Vert 5 5 10° =100 000 | Voila

Bétise

4éme Bande doree

Précision

2éme Bande 3éme Bande Cf. exemples
Coeff de multiplication

1ére Bande



Exemples réalisés a partir de 'utilitaire:

50Q 50*1

/

Vert 5
Noir 0
Noir 10

220Q 22*10

/

Rouge 2
Rouge 2
Marron 1 1 =10

470Q 47*10

Jaune 4 \
Violet 7

Marron 101 =10

Présentation composants

1000Q ou1kQ 10*100

/

Marron 1
Noir 0 2
Rouge 10“ =100

2200Q ou2.2k Q 10*100

111
ol |

Rouge 102 =100

4700Q ou4.7kQ 47*100

Jaune 4 \
Violet 7

Rouge 10% = 100

code_couleur.py

10000Q ou 10k Q 10*1 000

i1 .
ey L\

Orange 103 =1 000

100 000Q ou 100k Q 10*10 000

Marron 1 / \
Noir 0

Jaune 10% =10 000

1000 000Q ou1MQ 10*100 000
Marron 1
Noir 0 s
Vert 102 =100 000



GPIO  GPIO GPIO
BCM5 BCM6 BCM13




Glossaire

Sigle

LED  Light Emitting Diode (Diode Electroluminescente)
0S Operating System

PWM  Pulse-Width Modulation



GPIO

Généralité
Le portd’entrées-sorties appelé simplement GPIO (General Purpose Inputs/Outputs) permet

d’interconnecterdes capteurs de toutes sortes a la Raspberry et avec un programme la rendre
« intelligente ». (Domotique, arrosage plantes, eftc...)

Le GPIO ne posséde aucune protection. Il ne faut pas oublier de mettre

une résistance de protection en série ou d’utiliser des buffers ou des
optocoupleurs.

Cf. montages suivants




GPIO

Caractéristiques du GPIO

Consommation max GPIO :
26 broches * 16 mA (I max) = 416 mA =>» cas qui rend la Pi instable car la tension s’écroule.

Faire attention sile port CSI (caméra) est fonctionnel car la consommation estde 'ordre 300mA

Données électrique
Plage niveau d’entrée: de 0V a 3.3V
seuil de basculement : 1.8V non garanti
le courant de sortie peut varier de 2 mA a 16 mA par pas de 2 mA

Attention : il n’y a pas de circuit de surintensité

Silaconsommation est> 16 mA latension vabaisseret faire changerl’étatlogique avec
détériorationde la porte

Charges capacitives:

les charges capacitives demandentun courant important au démarrage donc a ne pas
relier directementau GPI1O




Input

GPIO

Montage de base entrée GPIO avec résistance de protection

5V

Montage de base entrée GPIO avec optocoupleur

capteur

q Montage pull-down @ _

J

/

us]
T

DTOH

GND

capteurs
o Résistances LED 1
Résistance oTTTTI LIS de protection A7
de protection H GPIO GPIO i
ql GPIO BCM 5 b 470 Q v, GND
Tk Q BCM 16 i

1
1
GPIO |
BCM6 o—] 470Q ' GND

12V
GPIO
BCM 13 2.2kQ
I Ampoule
.......... 3 Transistor
2N2222

~ 7 7 7 GND

5V

optocoupleur

\ 4

AN

K

1k Q

3.3V PI
1
0
k a [ !
0 ¥
9% O GPIOBCM 17 PI ¢ 7] L Slc
ne [a] 4 ]E
1 s e
T @)
GND OVPI =1 (D@




GPIO détaillé

GPIO

numérotations électrique:
GPIO.BCM (recommandé)

Fin#

NAME NAME

Binit

01

3.3v DC Power DC Power v

02

numérotation sérigraphie:
GPI0.BOARD

Ne rien cabler sur ces 2

broches car réservées a

la programmation de
TEEPROM

Pns3&5 03[ GPIO02(SDAT, I2C) ‘DC Power5v 04 gi/r\‘lswm didiée
Sﬂﬁfﬂé des o5 [5 GPIO03 (SCL1 , 12C) Ground 06 arcware
07 GPTOTT (GHT0._GoLR) (TXDO) GPIO14_E1_1{18_
09  Ground (RxDO) GPI015 S | 10
11 GPIO1T (GPIO_GENO) BITCLOCK GEN 1) GPIO18 "0 (POMCLK)
13 GPIOZ27 (GPIO_GEN2) Ground 14
15  GPIO22 (GPIO_GEN3) (GPIO_GEN4) GPIO23 16
17  3.3v.DC Power (GPIO_GEN5)GPIO24 18
19 GPIO10 (SPI_MGSI) Ground 20
__21' E GPIO09 (SPI_MISO) (GPIO_GENG) GPIO25 22
23|  GPIO11 (SPI_CLK) (SPI_CEO N)GPIO08 24
25~ Ground (SPI_CE1 N)GPIOD7 ___ 26
Gnnnl_'y " 1D_SD (12C ID EEPROM) (12C IDEEPROM)ID_SC 28 GPIOY
oo GPIOS Ground 30
31 GPIO® GPIO12 32 (PWMD)
33 GPIO13 (PWMI1) Ground 34
pemEs)| 35 GPIo19 LRCLOCK ) GPIO16 36
37 GPIO26 3| para in GPIO20 8
39 Ground % | DATA OUT GPIO21 40

Attention: Il existe 2 types de numérotations des broches: sérigraphique ou électronique

Cf. caractéristiqgue GPIO
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Configuration du GPIO donnée par la Raspberry

En mode « Console »

‘.'3:"E: - s : : "3 1-\ O
pifrashhereypi 32001t Taper la commande pinout
)000000000000000000 U8
1000000000000000000 POE
Wi 110
8 P1 Model 4B V1.1 oo

D
:
|1

pwr Sl |

Revision

HD| |HD| B4
MI|. M1l Ml o

GPIO14
GPIO15
GPIO18

Storage

USB ports

Ethernet ports
Wi-fi

Bluetooth

Camera ports (CSI)
Display ports (DSI):

GPIO23
GPID24

GPIO25
GPIO11 ) GPIOB
) ») GPIO7
GPIOO GPIO1

GPIO12

GPIO16
GPIOZ20
GPIOD21
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Programmation du GPIO en Python

Pour programmer le GPIO en Python, il suffit d’utiliser les « Méthodes » de la bibliotheque gpiozero
Pour connaitre le contenu de la bibliothéque suivre les étapes suivantes:

En mode « Console »

gpiozero
>>> clir(gpiozero)

['"AmbiguousTone', 'AnaloginputDevice’, 'AngularServo’, 'BadEventHandler', 'BadPinFactory', '‘BadQueuelLen’, 'BadWaitTime’, ,
'‘ButtonBoard','Buzzer’, 'CPUTemperature’, 'CallbackSetToNone', 'CamJamKitRobot', 'CompositeDevice’, 'CompositeDeviceBadDevice’,
'CompositeDeviceBadName', 'CompositeDeviceBadOrder’, 'CompositeDeviceError, 'CompositeOutputDevice’, 'Device’, 'DeviceClosed’,
'DigitallnputDevice’, 'DigitalOutputDevice’, 'DiskUsage’,'DistanceSensor’, 'DistanceSensorNoEcho’, 'Energenie’, 'EnergenieBadlnitialValue’,
'EnergenieBadSocket','EnergenieS ocketMissing’, 'EventsMixin', 'Factory', 'FishDish','GPIODevice','GPIODeviceClosed', 'GPIODeviceError,
'GPIOPinInUse’, 'GPIOPinMissing’, 'GPIOZeroError', 'GPIOZeroWarning’, 'Headerlnfo', 'HoldMixin', 'InputDevice’, 'InputDeviceError’,
'IntemalDevice’, 'JamHat’, , 'LEDBarGraph', 'LEDBoard’,/LEDCollection’, 'LedBorg’, 'LightSensor’, 'LineSensor, 'LoadAverage’,
'MCP3001', 'MCP3002', 'MCP3004', 'MCP3008', 'MCP3201', 'MCP3202', 'MCP3204', 'MCP3208’, 'MCP3301’, 'MCP3302', 'MCP3304",
'MotionSensor', 'Motor’, 'OutputDevice','OutputDeviceBadValue', 'OutputDeviceError, 'PWMLED', 'PWMOutputDevice’,
'PhaseEnableMotor', 'PhaseEnableRobot’, 'PiBoardinfo’, 'PiHutXmasTree', 'PiLiter,'PiLiterBarGraph’, 'PiStop', 'PiTraffic’, 'Pin’,
'PinEdgeDetectUnsupported’, 'PinError','PinFactoryFallback’, 'PinFixedPull’, 'Pininfo', 'PininvalidBounce', 'PininvalidEdges’,
'PinInvalidFunction', 'PininvalidPin’, 'PininvalidPull’, 'PininvalidState','PinMultiplePins’, 'PinNoPins', 'PinNonPhysical’, 'PinPWMError’,
'PinPWMFixedValue','PinPWMUnsupported', 'PinSPIUnsupported’, 'PinSetinput’, 'PinUnknownPi', 'PinUnsupported’,'PinWarning’,
'PingServer', 'PololuDRV8835Robot’, 'PumpkinPi', 'RGBLED', 'Robot','RyanteckRobot’, 'SPI', 'SPIBadArgs', 'SPIBadChannel', 'SPIDevice’,
'SPIError’, 'SPIFixedBitOrder’, 'SPIFixedClockMode', 'SPIFixedSelect', 'SPIFixedWordSize','SPlInvalidClockMode’, 'SPlinvalidWordSize’,
'SPISoftwareFallback’, 'SPIWarning’, 'Servo', 'SharedMixin', 'SmoothedinputDevice', 'SnowPi', 'SourceMixin', 'StatusBoard’, 'StatusZero’,
"ThresholdOutOfRange', TimeOfDay’, TonalBuzzer', TrafficHat','TrafficLights’, 'TrafficLightsBuzzer', 'ValuesMixin', 'ZombieThread',

builtins__', ' cached_ ', doc_ ' ' file_ ',

. loader_', ' name_’, ' package ' ' path_ ' ' spec_ ', 'absolute_import', 'boards’,
'‘compat’, 'devices’, 'division', 'exc', 'input_devices', 'internal_devices', 'mixins’, 'output_devices', 'pi_info', 'pins’, 'print_function’, 'spi_devices', 'str,
'threads’, 'tones', 'unicode_literals']

>>>
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Exemple de programme en Python (LED clignote)

from gpiozero import LED Appel dans les bibliotheques
gpiozero de l'objet LED et
from time import sleep dans time de I'objet sleep
led =LED(17) La led est cablée a la brochen°11  GPIO17
while True: Utilisation d'une boucle infinie.
led.on() La led s’allume pendant 1 seconde puis
sleep(1) La led s’éteint pendant 1 seconde
led.off() Ceci dure tant que la boucle est active
sleep(1)

Exemple de programme en Python (attendre pression sur bouton)

from gpiozero import Button Appel dans la bibliotheque gpiozero de I'objet Button
bp = Button(4) Le bouton poussoir est cablé a la broche n°7 GPIO 04
bp.wait_for_press() Attente d’une pression sur le bouton poussoir

print(“ Le bouton poussoir a été pressé “) Affichage du message
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Rpi.GPIO estl'autre bibliothéque du GP1O en Python

import RPi.GPIO as GPIO Appel de la bibliotheque
GPIO.setmode(GPIO.BCM) - . -
GPIO.setmode(GPI0.BOARD) Choix du type de numérotation
GPI1O.setup(12, GPIO.IN) La broche GPIO12 est une entrée
GPIO.setup(12, GPIO.OUT) La broche GPIO12 est une sortie
GPIO.setup(12, GPIO.OUT, initial=GPIO.LOW) La broche GPIO12 est une sortie initialisée a 0
GPIO.input(12) Lire I'état d’une entrée
GPIO.output(12, GPIO.LOW) Modifier I’état d’une sortie

: : - Connaitre I'état de configuration d’une entrée/sortie
etat = GPIO.gpio_function(pin) GPIO.INPUT, GPIO.OUTPUT, GPIO.I12C, GPIO.SPI

GPIO.HARD_PWM, GPIO.SERIAL, GPIO.UNKNOW

GPIO.cleanup() Réinitialiser le GPIO
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Pull_UP PULL_DOWN

Il est possible de connecterdes résistances de pull-up ou de pull-down, au choix, en interne.
Une résistance de pull-up ou de pull-down apour but d'éviter de laisser une entrée ou une sortie

dans un état incertain, en forcant une connexion a la masse ou a un potentiel donné.

GPIlO.setup(canal, GPIO.IN, pull_up_down GPIO.PUD_UP) La broche canal est une entrée reliée au +3.3V

GPIO.setup(canal, GPIO.IN, pull_up_down GPIO.PUD_DOWN) La broche canal est une entrée reliée au +0V

Interruption

GPIO.wait_for_edge(canal, GPIO.RISING)
GPIO.wait_for_edge(canal, GPIO.FALLING)

Programme bloqué jusqu’a ’événement arrive

GPIO.wait_for_edge(canal, GPIO.BOTH)

] On ajoute des événements a écouter sur un canal, et
Wh'!e True: au sein de la boucle while, on teste si quelque chose
if GP1O.event_detected(canal): s'est produit sur un des canaux écoutés.

print(“Bouton appuyé”)

def mon_it(canal) :
print(‘Un événement est arrivé”)

GPIlO.add_event_detect(canal, GPIO.BOTH, callback=mon_it, boucetime=75)
##t# écrire prg principal #iH#it#
GPIlO.remove_event_detect(canal)

En cas d'événement, un thread
paralléle est lancé en cas
d'interruption.

3 valeurs possibles :
(GPIO.RISING), (GPIO.FALLING)
ou (GPIO.BOTH)

Supprime intérruption
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Particularité du GPIO (fonction PWM broche GPIO18)

D: 0%

‘ ‘ Rapport cyclique 50% (T1=T2 =1/2T)

T T2

»d
P

‘ Rapport cyclique 25% (T1=1/4 T)

p = GPIO.PWM(canal, fréquence)
p.start(rapportcyclique) Varie de 0.0 2 100.0
p.ChangeFrequency(nouvelle fréquence)

p-ChangeDutyCycle(nouveaurapportcyclique)

p.stop()

A
v




Sigle
BCM
BP
Csl
EEPROM
GPIO
LED
PWM

Glossaire

BroadCoM

Bouton Poussoir

Camera Serial Interface

Electrically Erasable Programmable Read Only Memory
General Purpose Input/ Output

Light Emitting Diode

Pulse Width Modulation



Exemple approche projet

Description par un texte

Quand l'utilisateur du systéme n'est pas dans sa maison, il veut étre averti de la présence de quelqu'un a son
domicile qui actionne la sonnette.

Description par un schéma

Détecter et traiter ] Transmission de l'information

un événement: J soit par LED ou a distance

avec un smartphone

»
»

rRéception de l'information

appui surle bouton

Utilisateur

Visiteur

Description sous forme fonctionnelle

Communiquer

W

Traiter

W

Acqueérir
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Description sous forme d’un organigramme

Appui sur i Envoi de
le bouton 'information
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Schéma électrique

LED
BP A 1 AR
R1 ! GPIO ' R3
+5V €<—@ @ 1kQ _Q' GPIOBCM 16 GPIOBCM 21!‘P 470Q —@—E GND
i i
L ————— J
~| ©
xl s
BRSNS\
GND
ou
LED
P e - ———— 1 AR
BP | GPIO i R3
Y —&=m GPIO BCM 21 10—
GND //l__. ©——© GPIOBCM 16 ] 4700 _@_E GND
7 | i
e —————— J

Cas ou une résistance de pull-up est cablée par logiciel
(Cf. Cablage)



Raspberry Pi
GPIO Pi

Module Bouton Poussoir
ou

Bouton Poussoir *

Exemple approche projet

Besoin matériels

Carte uySD avec I’OS Raspbian

Résistance Fils : Bleu, Gris, Jaune, Vert, Rose
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Cablage de la maquette

Fils gris : relie la Cathode de la LED a la broche 39 du GPIO Pi (GND)
Fils bleu : relie ' Anode de la LED ala broche 40 du GPIO Pi a travers la résistance R1

Fils vert: relielabroche duBP ala broche 6 du GPIO Pi (GND) arle
Fils rose : relie la broche du BP ala broche 36 du GPIO Pi (GPIO 16) 313
e
q |3
O
| o || £
. Fils Rose o 15
] r Q Q
i i
5
> -
» 4
=

p%%o G%ﬂbﬁﬂc o co

GPIO Pi



Exemple approche projet

Partie Software

Choisirunlangage

Programmeravec Python

Langage graphique de trés haut niveau. Cf figure ci-dessous
Adapté pour les iot

a Fiow 1 Diagramme de fonctionnement
~ subfiows o
Metro
l: Envol le message © "test"
~ input F Sk i
inject
catch

siatus

: f : Tratementinfo (.
link Bouton poussoir |,
. T
mqt ( : \
9 Mettre a I'état haut pr———

§ el )
hitp o LRY
websocket | . .
_ Remisea OdelalED |
cp O = 5 \ La LED restera allumée suite a un seul appui sur le bouton.

La commande de remise a 0 permettra d’éteindre la LED




