Qlﬁorﬁhm\que & Proarémméﬂon 'P&j’rhon

3 structures alﬂor\‘rhm\ques

Tout alﬁor\‘rhme 8@ ramene & 3 briques élémentaires combinées :

variables & Jﬂjpes ’Ptfrhon

Lecture capteur - cAn
Un convertisseur analoﬁ'\que-numér'\que sur 1 bits code 27 valurs.

Vies val
AP =L e ey
on P

Arduino Uno - CAN 4o bits, Viep =5 v

S\ - Terminale - Bac

Tﬁpe Exemgle ugaje S\
Séqueme Qlfemahve Boucle nt n = 42 ComP+eur' durée ms
instructions exécutées € / else - choix selon un while / for - répétition
lune aprés lautre test Qoat t = 21.5 température, tension
while Trud: bool ok = True capteur TOR, drapeau
valeur = lire capteur () str "erreur" messaﬂe sbrie
if valeur > seuil:
activer_moteur () st [1, 2, 3] historique mesures
else:
GRS MotEERhe ) Python est dynamiquement tyeé - I type est déduit de lakkectation.

Cormmande actionneur - PLWM

e PWM (modulation de |ar3eur o\‘\mpuls\om varie le rapport

cycligue a € [051] pour simuler une tension analogique.

Umoy = a - Valim

5
AU = — ~ 4,9 rv
1024
from machine import ADC
adc = ADC (0)
val = adc.read() # 0 - 1023

U =val / 1023 * 5 # tension V

luminosité LED

Tonctions & modularité

une fonction regroupe un bloc dinstructions réutiisable, avec des
paramlires et une valeur de retour.

Listes - stocker des mesures

eeriode T

Ex: Vaiim =12V, e = 0,75 = Upoy = 9 V - vitesse moteur,

p
mesures = []

for 1 in range(10) :

def tension(val, vref=5):
"""Convertit lecture CAN en V"""

return val / 1023 * vref

u = tension(512) # 2.5V

\

mesures.append (adc.read())

maxi

\

max (mesures)

moyenne = sum(mesures) / len (mesures)

— Toujours commenter le rdle dune fonction ¢ o\ocs’rr'mﬁ)
- 'DécomPoser un programme. en Lonctions courtes et claires
— Tester chagque fonction '\ndépendammen‘r

Bonnes pratiques embarqué

— Commenter les choix non friviaux

— Décomposer en fonctions réutiisables

— Tester chaque sous—sysx‘éme séparément avant \n’réﬁraﬂon
— @gérer les cas limites - valkur hors plage, capteur déconnecté
— Préférer les constantes nommées aux valkurs brutes

— Utiiser time.sleep_ms() avec parcimonie

une boucle while True sans pause peut saturer le CPUL

reviso.app

= sum(), max (), min() agrégations uties

Asservissement - correcteur PD

Le PI'D corrige ferreur e(t) = consigne — mesure -

u(t) = Kye(t) + Ki [y e(r) dr + Kq—

— append() ajoute en £in - len() longueur

— Acces par indice - mesures [0], mesures [~1]

de
dt

erreur = consigne — mesure

integ += erreur *"dt

deriv = (erreur - prev) / dt
commande = Kp*erreur + Ki*integ + Kd*deriv
prev = erreur

K, rapidité - K; élimine ferreur statique - K stabilise

Télécharﬂer la fiche —




