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RASPBERRY P1 PI1co

o W 2021 r. Raspberry Pi Foundation
ogtosito premiere ptytki Raspberry Pi
Pico.

o Ptytka ta wyposazona jest w autorski
uktad RP2040 - dwurdzeniowy
mikrokontroler ARM Cortex M0+
pracujacy z czestotliwoscig 133 MHz.

o Ptytke mozna programowaé uzywajac:

° C/C++ SDK
e MicroPython

Zrédto: https://wuw.raspberrypi.com/products/raspberry-pi-pico/
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https://www.raspberrypi.com/documentation/microcontrollers/pico-series.html

UKrAD PLYTKI RASPBERRY P1 Pico W
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Zrédto: https://www.raspberrypi.com/documentation/microcontrollers/pico-series.html
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WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

@ MicroPython to zmodyfikowana wersja jezyka Python,
dedykowana do programowania mikrokontroleréw.
@ Najwazniejsze elementy jezyka Python:

o Zmienne - umozliwiaja przechowywanie wartosci pod
wybrang nazwa zmiennej np. zamiast w kodzie uzywac
kilka razy wartosci 3.14 mozna utworzy¢ zmienng
pi=3.14.

e Rodzaje zmiennych:

Zrédlo: https://randomnerdtutorials.com/
getting-started-raspberry-pi-pico-w/

Typ zmiennej | Przyktad definicji
Liczby catkowite int LED=2
Liczby zmiennoprzecinkowe | float pi=3.14
Wartosci logiczne boolean status=True
Ciag znakéw string powitanie="Witaj"
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WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

| a = 4.51

number = 12

my_comment = "Raspberry Pi Pico is great!"
value = True

6 print(a)]
' print(number)
| ! print(my_comment)
) print(value)
|| 10
<
Powtoka
>>>

MPY: soft reboot
4.51

12 D ———
Raspberry Pi Pico is great!
| True

>>>

-
ﬁ MicroPython (Raspberry Pi Pico) - Board in FS mode @ /dev/cu.usbmodem1201

vid



WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

@ Funkcje - s3 podprogramami, ktére wykonuja
okreslone operacje. 2

@ Funkcja moze przyjmowac dane wejsciowe
zwane argumentami funkgji i zwraca¢ wynik. *

@ Na przyktad mozesz napisa¢ funkcje, ktéra
oblicza pole kota, wtedy argumentem funkcji

bedzie promien a rezultatem warto$¢ pola. !

@ Wazne: Wszystko co ma by¢é wewnatrz funkcjij
musi by¢ przesuniete o tabulator (4 spacje)
wzgledem def.

@ Potegowanie: x¥ — x * xy.

def nazwaFunkcji(argumentl,
—bargument2) :
poleceniel
polecenie2

return wynik

def circle_area(radius):
area = 3.14*%xradius**2
return area

def circle_area(radius):
return 3.14xradius**2
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WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

BN (7] @ =

introduction2.py ‘

[

def circle_area(radius):
return 3.14xradius**2

print("Area of circle 1 is")
a = circle_area(3)

print(a)

b = circle_area(4)

print("Area of circle 2 is",b)

ONOUIDWN

v 4]

<

Powtoka

1]

>>>

MPY: soft reboot

Area of circle 1 is
28.26

Area of circle 2 is 50.24

>>>

MicroPython (Raspberry Pi Pico) - Board in FS mode @ /dev/cu.usbmodem1201 =




WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

@ Struktura if...else - umozliwia wykonywanie réznych
fragmentéw kodu w zaleznosci od spetnionego warunku.

@ Wszystkie polecenia, ktére umiescimy wewnatrz if (po
wcieciu), zostang wykonane tylko wtedy, gdy warunek
zostanie spetniony.

@ Nastepnie mozemy, ale nie musimy, dodaé blok else, ktéry

wykona sie tylko wtedy, gdy warunek w if nie zostat spetniony.

@ Podstawowe metody poréwnania:
e a == b - sprawdzenie czy a jest réwne b,
e a > b - sprawdzenie czy a jest wieksze niz b,
e a >= b - sprawdzenie czy a jest wicksze badz réwne b,
e a < b - sprawdzenie czy a jest mniejsze niz b,
e a <= b - sprawdzenie czy a jest mniejsze badz réwne b.

introduction3.py

a=12
if a%2 == 0:

print("This number is even")
else:
print("This number is odd“)l

AWN R

v

d

Powtoka ‘

>>>

MPY: soft reboot
This number is even

introduction3.py ‘

1 a=13

if a%2 == 0:
3 print("This number is even")
4 else:
5 print("This number is odd")

1

Powtoka
>>>

MPY: soft reboot

This number is odd




WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

@ Petla for - jest petlg, ktéra umozliwia powtdrzenie danego fragmentu kodu kilka razy.
@ Podczas wykonywania ponizszego przyktadu, zmienna i przyjmuje wartosci z zakresu od 0 do 5.

NZHd © @ ™

introduction3.py *

s=0
for i in range(0,5):

S=S+i

print("i="+str(i)+" s="+str(s))

1) A d
< >
Powtoka

=
MPY: soft reboot
i=0 s=0
i=1 s=1
i=2 s=3
i=3 s=6
i=4 s=10
>>> -

MicroPython (Raspberry Pi Pico) - Board in FS mode @ /dev/cu.usbmodem1201 =




WSTEP DO JEZYKA MICROPYTHON

@ Petla while - wykonuje dany fragment kodu tak dtugo, jak dtugo spetniony jest warunek.
0 = (V] @ =
introduction3.py

s =0

while s<10:
print("s="+str(s))
S+=2

] »

Powtoka

MPY
s=0
s=2
s=4
s=6
s=8

>>> =
MicroPython (Raspberry Pi Pico) - Board in FS mode @ /dev/cu.usbmodem1201 =

: soft reboot




OGOLNA STRUKTURA KAZDEGO PROGRAMU

#Dodanie niezbednych bibliotek, ktdére zawieraja przydatne funkcje
|import nazwa_biblioteki

#Utworzenie zmiennych
- |#Wykonanie polecen, ktdére maja wykonal si¢ tylko raz np. rdéznego
—rodzaju konfiguracje

#Nieskoniczona petla
while True:

» #Polecenia, ktdére majg sie ciggle wykonywac
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INSTALACJA PEYTKI RASPBERRY P1 PI1CO NA KOMPUTERZE

@ Przytrzymaj przycisk BOOSTEL na ptytce Raspberry Pi Pico:

PROJEKT: [0T4SCHOOLS 13 /68



INSTALACJA PEYTKI RASPBERRY P1 PI1CO NA KOMPUTERZE

© Ptytka Raspberry Pi Pico W bedzie widoczna analogicznie jak pendrive. Po otwarciu
katalogu RPI zobaczysz takie pliki:

== RPI-RP2 (D) - O X
@ New N sort ~ = view v 4 geat
A = RPI-RPZ (DY) v C O Search RPI-RP2 (DY)
Name Type Size
| B INDEXHTM Firefox HTML Dec... 18
| INFO_UFRTXT Text Document 18

@ Pobierz plik *.UF2 ze strony https://rpf.io/pico-w-firmware.
@ Pobrany plik wklej do katalogu RPI.
@ Zainstaluj edytor Thonny. Instalator znajdziesz tutaj: https://thonny.org.

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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RODZAJE SYGNALOW

Rozpatrzmy 3 rodzaje sygnatéw:

e cyfrowe,

@ analogowe,
e Pulse-Width Modulation (PWM).

Voltage

+5V

ov

A

» Time

Zrédta obrazkéw: https://www.nutsvolts.com, https://www.monolithicpower.com
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PLYTKA STYKOWA

fritzing
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ZADANIE 1- MIGAJACA DIODA LED

o Cel: napisz program, ktéry bedzie
cyklicznie zapalat i gasit diode LED co 1s.

o Typowa dioda LED do jasnego Swiecenia
wymaga napiecia na poziomie ok 1,7 V
(U;) i natezenia pradu od 1 do 15 mA.
Aby natezenie pradu nie przekraczato 15
mA, nalezy podtaczy¢ rezystor o wartosci
np.:

33V-U, 33V-1,7V

R =
/ 4,9mA

&~ 33002 fritzing
(1)
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GPIO

e Diode LED mozna podtaczy¢ do wybranego pinu GPIO (General Purpose Input/Output),
oznaczonego jasnym zielonym na rysunku:

Rp2040
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[_cvo K EQ_cno | 1 UART (default)
| 12c1s0a ¥ sPiosck §_oP2 Rt £
LzciscL} sPioTx 1 GPd iEl £ ADG
[T T 5 1751 (cefaut)
iR I T 7 £ Gean T —ocz | WG/ 12 defour)
8 3 N ST
[ 2cisoa ] spiosc ) ors i) 32 I T S W Debug
[uciscid seorx ¥Rl Rl EIRGR26} oco J12ci SDA |
Juarti i} iaco soA sk Rx 1 Gre gl £
LUARTTRXCL 120 SCLJ sPiiCsn 1GR9 i) o EETE Infineon 43437

[_cuo RE
12C1 SDA "
[ETTEN MECTNES I 15

2 I

12c0ScL
12C0 SDA

| uarTonxd 12c0 spA ¥ spi x §Gpi2 BT
LuarTorx iacoscL ¥ seiicsn o GPi3 R
T
Y IR W 1  Jzcosci Tuseronc)

1261 ScL % 1260 SOA  UARTO T |



https://www.raspberrypi.com/documentation/microcontrollers/pico-series.html

KONFIGURACJA PINOW

Piny, do ktérych podtaczane
s3 elementy, moga by¢:
e wejsciowe (input),

e wyjsciowe (output).

Zrédto oryginalnego obrazka: https://blog.codebender.cc/2014/03/07/lesson-1-inputs-and-outputs/
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ZADANIE 1

@ Na poczatku nalezy dodaé biblioteke, ktéra zawiera niezbedne funkcje do komunikacji z ptytka
Raspberry Pi Pico:

1 |import machine

@® Dioda LED jest elementem wyj$ciowym gdyz to mikrokontroler wysyta do niej sygnat wysoki, by
zapali¢ diode, badzZ niski by ja zgasi¢. Zatem nalezy skonfigurowac pin GP15 jako wyjsciowy. Do
tego stuzy funkcja: machine.Pin().

KONFIGURACJA PINOW
Funkcja machine.Pin(numer_pinu, rodzaj_pinu) stuzy do konfiguracji pinu jako wejsciowy
(machine.Pin.IN) badz wyjsciowy (machine.Pin.OUT).

v

1 |import machine

3 |led = machine.Pin (15, machine.Pin.OQUT)
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ZADANIE 1

(8]

1 I N

e

o A W N =

Nastepnie nalezy umiesci¢ nieskonczong petle, w ktérej znajda sie instrukcje powtarzane
w kétko przez Raspberry Pi Pico W:

import machine
led = machine.Pin (15, machine.Pin.0UT)

while True:

Nastepnie zapalamy diode LED wysytajac sygnat wysoki (1) na pin GP15:

import machine
led = machine.Pin(15, machine.Pin.QUT)

while True:
led.value (1)

PROJEKT: T0T4SCHOOLS 2




ZADANIE 1

@ Teraz program powinien odczekac 1s zanim zgasimy diode. W tym celu nalezy skorzystaé
z funkgji sleep(opoznienie), ktéra jest dostepna w bibliotece utime. Stad najpierw nalezy
doda¢ biblioteke utime a potem opdznienie 1s:

1 |import machine
> | import utime

4 |led = machine.Pin (15, machine.Pin.O0OUT)

6 |lwhile True:
7 led.value (1)
8 utime.sleep (1)
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ZADANIE 1

@ Ostatni krok to zgaszenie diody LED wysytajac sygnat niski (0) na pin GP15 oraz
odczekanie 1s:

import machine
import utime

led = machine.Pin (15, machine.Pin.QUT)

while True:
led.value (1)
utime.sleep (1)
led.value (0)
utime.sleep (1)

© O N o U A~ W N =

=
S)

@ Program jest juz gotowy. Uruchom go i przetestuj dziatanie!

PROJEKT: T0T4SCHOOLS 2



ZADANIE 2

@ Cel: Zapalenie diody LED po wykryciu ruchu przez
czujnik ruchu PIR.

@ Uwaga: czujnik ruchu wymaga zasilania min. 5V a
Raspberry Pi Pico zapewnia 3.3V. Napiecie 5V jest
wyprowadzone na pinie VBUS i zapewnione tylko
gdy Raspberry Pi Pico jest zasilana przez USB.

@ Jesli uzywasz czujnik zasilany napieciem 5V,
upewnij sie, ze zwracane napiecie przez czujnik
jest nie wieksze niz 3.3V w dokumentacji.

Output
timing

Sensitivity

5-20V Output

Zrédto: https://www.unoelectro.com.ar

VBUS



https://www.unoelectro.com.ar/MLA-875111549-sensor-de-movimiento-hc-sr501-sr501-pir-ir-unoelectro-_JM

ZADANIE 2

@ Na poczatku nalezy dotaczy¢ niezbedne biblioteki:

[ N O N

import machine
import utime

Nastepnie nalezy skonfigurowa¢ pin GP15, do ktérego podtaczona jest dioda LED, jako
wyjSciowy oraz zgasi¢ diode LED:

import machine
import utime

LED = machine.Pin(15, machine.Pin.QUT)
LED.value (0)
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ZADANIE 2

o

[ I N N

e

© ©® N o A W N R

Pin GP22, do ktérego podtaczono czujnik ruchu PIR, nalezy skonfigurowaé jako wejéciowy gdyz z czujnika
ruchu odczytujemy informacje czy wykryto ruch czy nie:

import machine
import utime

LED = machine.Pin(15, machine.Pin.OUT)
LED. value (0)
PIR = machine.Pin(22, machine.Pin.IN)

Nastepnie nalezy stworzy¢ gtéwna petle while, w ktérej beda odczytywane wartoséci zwracane przez czujnik
ruchu:

import machine
import utime

LED = machine.Pin (15, machine.Pin.OUT)
LED. value (0)
PIR = machine.Pin(22, machine.Pin.IN)
while True:

motion = PIR.value ()

print (motion




ZADANIE 2

@ Teraz uruchom program i przetestuj dziatanie czujnika ruchu. Jesli jest to konieczne to
zmien warto$ci potencjometréw "Output timing” oraz "Sensitivity” tak by czujnik
zachowywat sie zgodnie z Twoimi oczekiwaniami.

@ Sugerujemy ustawienie "Output timing” na najnizsza warto$¢.

Output
timing

Sensitivity
No reset

Auto-reset

5-20V Output Ground

Zrédto: https://www.unoelectro.com.ar
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ZADANIE 2

@ Wré¢émy do programu i dodajmy aby dioda zapalata sie gdy wykryto ruch przez 5s:

import machine
| import utime

~ |LED = machine.Pin(15, machine.Pin.OUT)
- |LED. value (0)
| PIR = machine.Pin(22, machine.Pin.IN)

while True:
» motion = PIR.value()
) print (motion)

, if (motion==1):

LED. value (1)
utime.sleep (5)
. else:

: LED. value (0)
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RODZAJE SYGNALOW

Rozpatrzmy 3 rodzaje sygnatéw:
e cyfrowe,
@ analogowe,
e Pulse-Width Modulation (PWM).

Amplitude
A

» Time

Zrédta obrazkéw: https://www.nutsvolts.com, https://www.monolithicpower.com
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ZADANIE 3

@ Cel: odczytanie temperatury z czujnika LM35

@ Czujnik LM35 zwraca napiecie, ktérego

warto$¢ jest proporcjonalna do temperatury. eSS ewanoga-33V
T . , e Srodkowa - GP26
@ Czujniki analogowe mozna podtaczy¢ do = Prawanoga-GND

pinéw ADC czyli GP26, GP27 i GP28.
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Zrédto: https://www.raspberrypi.com/documentation/
microcontrollers/pico-series.html
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ZADANIE 3

@ Na poczatku dodajemy niezbedne biblioteki oraz konfigurujemy pin GP26 aby pracowat jako pin
analogowy. Do tego stuzy funkcja ADC(numer pinu):

1 |import machine
> |import utime

4+ |external_temp = machine.ADC(26)

@ Nastepnie odczytujemy napiecie na pinie GP26 korzystajac z funkgji read_ul6(). Funkcja ta zwraca
warto$¢ 16bitowa czyli maksymalna warto$¢ to 65535, ktéra odpowiada napieciu 3.3V. Stad aby uzyskaé
wartos¢ napiecia nalezy wynik przemnozy¢ przez 3.3V i podzieli¢ przez 65535:

1 |import machine
2 |import utime

4+ |external_temp = machine.ADC(26)
5 |[while True:
6 voltage = external_temp.read_ul6()*3.3/65535
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ZADANIE 3

© Nastepnie nalezy zamieni¢ odczytane napiecie na temperature. Zgodnie z dokumentacja napiecie
zmienia sie z temperaturg o 10mV /°C. Zatem odczytany wynik nalezy pomnozy¢ przez 100:

1 |import machine
2> |import utime

4+ |external_temp = machine.ADC(26)

6 |[while True:

7 voltage = external_temp.read_ul6()*3.3/65535
8 temp = voltagex*x100

9 print ("Temp="+str (temp))

10 utime.sleep (1)

@ Program jest gotowy!
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ApAFRuUIT 10

e Uktady loT wysytaja zebrane dane do chmury.

@ Obecnie do dyspozycji jest wiele réznych chmur, ktére réznia sie mozliwosciami, cena oraz
trudnoscia w uzywaniu.

o Na tym szkoleniu skupimy sie na chmurze Adafruit 10, ktéra w wersji darmowej
zapewnia mozliwo$¢ zbierania danych z 10 réznych czujnikéw i utworzenie 5 réznych
pulpitéow do wyswietlania danych.

e Chmura Adafruit 10 oparta jest o protokét MQTT (Message Queuing Telemetry
Transport).
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MQTT

@ Protokét MQTT opiera sie na modelu publikuj/subskrybuj.
@ Klient "A"” publikuje informacje w danym temacie, a kazdy inny klient, ktéry zasubskrybowat ten
temat, odczyta dane opublikowane przez klienta "A".

Computer
Publish: “75° F

=)

Topic: “temp”

Temperature
sensor

Mobile device

Zrédto: https://www.akep. com/blog/scaling-mqtt-network-for-better-operational-output/



 https://www.akcp.com/blog/scaling-mqtt-network-for-better-operational-output/

SCHEMAT POSTEPOWANIA

Potaczenie Stworzenie Wystanie
Z siecig e klienta e danych
WIFI MQTT do chmury
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ZADANIE 4

Przestanie zmierzonej temperatury przez czujnik LM35 do chmury Adafruit 10.

Kroki:
@ Na poczatku utwérz konto na platformie Adafruit 10: https://io.adafruit.com
@ Aby przesta¢ dane do chmury, nalezy utworzy¢ feed.

© Feed to obiekt, ktéry przechowuje dane. Aby utworzy¢ feed, nalezy przejé¢ do zaktadki Feed na
platformie Adafruit 1O i kliknaé na New Feed a nastepnie pojawi sie okienko, w ktérym nalezy
nada¢ nazwe feed np. Temp:

Shop Learn Blog Forums [Iell LIVE! AdaBox Hi, Angelika Tefelska | Accountv M=)

*adafrui[ Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups

angtef / Feeds
D cmED @ )



https://io.adafruit.com

ZADANIE 4

@ Nastepnie nalezy utworzy¢ pulpit. W tym celu nalezy przej$¢ do zaktadki Dashboards i wybrac
przycisk New Dashboard:

Shop Learn Blog Forums [[el LIVE! AdaBox Hi, Angelika Tefelska | Account v o

*adafrui[ Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Dashboards

© New Dashboard (Q |

@ Nastepnie wyskoczy okno z wyborem nazwy pulpitu.

@ Help

/

@ Nastepnie po prawej stronie kliknij na ikone ustawien i wybierz: Create New Block:

Shop Learn Blog Forums el LIVE! AdaBox

Account v [ll=H0]

*adafrui[ Devices Feeds Dashboards Actions Power-Ups o

angtef / Dashboards / Test




ZADANIE 4

Create a new block X

Click on the block you would like to add to your dashboard. You can always come back and
switch the block type later if you change your mind.

HELLO WORLD!




ZADANIE 4

Connect a Feed X

A gauge is a read only block type that shows a fixed range of values.

Choose a single feed you would like to connect to this gauge. You can also create a new
feed within a group.

Search for a feed Q
Default v
Feed Name Last value Recorded
Temp 3 minutes a

‘ Enter new feed name




@ Teraz powréémy do edytora Thonny i zainstalujmy biblioteke umqtt.simple. W tym celu wybierz w
edytorze Thonny zaktadke "Tools" a potem "Manage packages”:
11201

ry Pi Pico @ [dev/cu

Manage for

| ‘ Search micropython-lib and PyPI

lumqtt.simple

<INSTALL>
bme280
bme280_upy

Search results

umgtt.simple @ micropython-lib
Lightweight MQTT client for MicroPython.



ZADANIE 4

Manage packages for Raspberry Pi Pico @ /dev/cu.usbmodem11201

Search micropython-lib and PyPI

umgtt.simple

e umgtt.simple

bme280_upy
Latest stable version: 1.5.0

Summary: Lightweight MQTT client for MicroPython.
License: MIT

Close

Install




ZADANIE 4

© Powré¢my do kodu z zadania 3. Dodajmy niezbedne biblioteki by potaczy¢ sie przez WiFi i do
protokotu MQTT:

1 |import machine

2 |import utime

3 |import mnetwork

4 |from umqtt.simple import MQTTClient

6 |external_temp = machine.ADC(26)

s |while True:

9 voltage = external_temp.read_ul6()*3.3/65535
10 temp = voltagex*x100

11 print ("Temp="+str (temp))

12 utime.sleep (1)
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ZADANIE 4

@ Utwdrzmy zmienne, ktére bedg przechowywaty dane sieci WiFi oraz klucz do konta Adafruit 10:

1 |import machine

2 |import utime

3 |import network

4 |from umqtt.simple import MQTTClient

6 |external_temp = machine.ADC(26)

g8 |[WIFI_SSID = "your_wifi_name"

9 [ WIFI_PASSWORD = "your_wifi_password"
10 | ADAFRUIT_IO_USERNAME = "username"

11 | ADAFRUIT_IO_KEY = "key"

13 |while True:
14 voltage = external_temp.read_ul6()*3.3/65535
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ZADANIE 4

YOUR ADAFRUIT IO KEY X

Your Adafruit 10 Key should be kept in a safe place and treated with

the same care as your Adafruit username and password. People who
have access to your Adafruit IO Key can view all of your data, create
new feeds for your account, and manipulate your active feeds.

If you need to regenerate a new Adafruit 10 Key, all of your existing
programs and scripts will need to be manually changed to the new key.

Username | ‘

Active Key | ‘7 3




ZADANIE 4

@ Stwoérzmy funkcje do taczenia sie z sieciag WiFi:

© © N o U~ W N R

I e < e
o 0 A W N = O

17

import machine

WIFI_SSID = "your_wifi_name”
WIFI_LPASSWORD = "your_wifi_password”
ADAFRUIT_IO_.USERNAME = "username”
ADAFRUIT_IO_KEY = "key"”

def connect_wifi():

wlan = network .WLAN(network.STA_IF)

wlan.active (True)

wlan.connect (WIFI_SSID, WIFI_.PASSWORD)

while not wlan.isconnected():
print (" Connecting to Wi—Fi...")
utime.sleep (1)

print (" Connected to Wi—Fi:", wlan.ifconfig())

connect_wifi #Wywotanie funkcji

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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ZADANIE 4

@ Teraz przejdzmy do protokotu MQTT. Na poczatku stwérzmy zmienne do przechowywania
parametréw chmury i nazwe feed, ktérego stworzyliSmy:

> | connect_wifi() #Wywotanie funkcji

4 | ADAFRUIT_IO_SERVER = "io.adafruit.com"
5 | ADAFRUIT_IO_PORT = 1883 # Port MQTT

6 | CLIENT_ID = "raspberry_pi_pico"

7

¢ | FEED_TEMP_LEVEL = "username/feeds/Temp"
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ZADANIE 4

@ Teraz nalezy utworzy¢ klienta:

© © N O U A W N e

10
11
12
13
14
15

connect_wifi () #Wywotanie funkcji

ADAFRUIT_IO_SERVER = "io.adafruit.com”
ADAFRUIT_IO_PORT = 1883 # Port MQTT
CLIENT_ID = "raspberry_pi_pico”
FEED_-TEMP_LEVEL = "username/feeds/Temp”

client = MQTTClient(CLIENT.ID, ADAFRUIT_IO_SERVER, ADAFRUIT_IO_PORT,
~—>ADAFRUIT_IO_.USERNAME, ADAFRUIT_IO_KEY)

def connect_mqtt():
client.connect()

print (" Connected to Adafruit 10")

connect_mqtt () #Wywotanie funkcji

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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@ Teraz stworzmy funkcje wysytajaca warto$¢ temperatury do chmury:

connect_mqtt () #Wywotanie funkcji

def send_data(temp):
client . publish (FEED_TEMP_LEVEL, str(temp))
print("Temp. sent:"+str(temp))

o A W N R

@ Ostatni krok to wywotanie funkcji w gtéwnej petli programu by przestaé aktualng wartosé¢
temperatury:

while True:
voltage = external_temp.read_ul6()=*3.3/65535
temp = voltage=*100
print ("Temp="+str (temp))
send_data (temp)
utime.sleep (1)

N o g A~ W N R

@ Uruchom program i przejdz do pulpitu na platformie Adafruit 10.
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RODZAJE SYGNALOW

Rozpatrzmy 3 rodzaje sygnatéw:
e cyfrowe,

@ analogowe,

e Pulse-Width Modulation (PWM).

50% duty cycle

50%
on | so%
off
75% duty cycle

75%
on sy
off

25% duty cycle

2 1

https://commons.wikimedia.org
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https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Duty_Cycle_Examples.png

ZADANIE 5 (DODATKOWE) - SERWOMECHANIZM
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Zrédto: https://howtomechatronics.com/wp-content/uploads/2018/03/RC-Servo-Motor-Control-Signal.png.



https://howtomechatronics.com/wp-content/uploads/2018/03/RC-Servo-Motor-Control-Signal.png

ZADANIE 5 (DODATKOWE)

@ Cel: obrécenie serwomechanizmu od pozycji
minimalnej, przez Srodkowa do maksymalnej i
z powrotem.

@ Podtaczenie serwomechanizmu:

e czerwony przewdd - VBUS,
o z6tty przewdd - GP18,
e czarny przewdd - GND.




ZADANIE 5 (DODATKOWE)

@ Najpierw nalezy dotaczy¢ niezbedne biblioteki oraz utworzyé zmienne przechowujace ile czasu ma
trwad sygnat wysoki aby serwomechanizm byt w pozycji minimalnej (0.9ms), srodkowej (1.5 ms) i
maksymalnej (2.1 ms).

import machine
import utime

MIN
MID
MAX

900000
1500000
2100000

[ T B N I
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ZADANIE 5 (DODATKOWE)

@ Nastepnie nalezy skonfigurowaé pin GP18 aby generowat sygnat metodg PWM. Do tego stuzy
funkcja PWM(numer_pinu):

import machine
import utime

MIN = 900000
MID = 1500000
MAX = 2100000

@ N o U A W N

pwm = machine.PWM(machine.Pin(18))

PROJEKT: T0T4SCHOOLS



ZADANIE 5 (DODATKOWE)

© W kolejnym kroku ustawiamy czestotliwo$¢ sygnatu na 50 Hz korzystajac z funkgji
freq(czestotliwosc):

import machine
import utime

MIN
MID
MAX

900000
1500000
2100000

pwm = machine.PWM(machine.Pin(18))
pwm.freq(50)

© 0 N o o A~ W N R
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ZADANIE 5 (DODATKOWE)

@ Aby serwomechanizm obrdcit sie do danej pozycji, nalezy ustawi¢ wypetnienie sygnatu funkcja
duty_ns(czas trwania impulsu wysokiego). Poczatkowo ustawmy serwomechanizm w pozycji
minimalnej:

import machine
import utime

MIN 900000
MID = 1500000
MAX = 2100000

pwm = machine PMM( machine.Pin(18))
pwm. freq (50)
pwm. duty_ns (MIN)

© © N o U A~ W N e

—
o

Alternatywnie mozna ustawi¢ wypetnienie sygnatu korzystajac z funkgji duty_ul6(wartosé), ktéra
przyjmuje wartosci od 0 do 65535 gdzie 65535 to 100% czasu trwania sygnatu wysokiego.
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ZADANIE 5 (DODATKOWE)

@ Ostatni krok to stworzenie gtéwnej petli, w ktérej bedziemy zmieniaé potozenie serwomechanizmu
z pozycji minimalnej do Srodkowej a potem do maksymalnej i z powrotem. Miedzy kazda pozycja
ustawmy opéznienie 1s by zobaczy¢ efekt:

pwm.duty_ns (MIN)

while True:
pwm.duty_ns (MIN)
utime.sleep (1)
pwm.duty_ns (MID)
utime.sleep (1)
pwm.duty_ns (MAX)
utime.sleep (1)
pwn.duty_ns (MID)
utime.sleep (1)

© O N o U A~ W N =

e e
N = O
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ZADANIE 6 (DODATKOWE)

@ Cel: stworzenie ukfadu, ktéry bedzie obracat
panele fotowoltaiczne w strone Swiatfa.

Gérna linia: GND

Dolna linia: 3.3V

@ W tym celu zostanie wykorzystany
serwomechanizm symulujacy uktad obracajacy

panel fotowoltaiczny.

@ Ponadto skorzystamy z dwéch fotorezystordw,
ktérych rezystancja zalezy od o$wietlenia. Im
jasniej, tym mniejsza rezystancja.

@ Jeden fotorezystor bedzie umieszczony przed :
panelem fotowoltaicznym (pozycja MIN B oo oo cooos cooos oo
serwomechanizmu) a drugi za panelem R @
(pozycja MAX serwomechanizmu). fritzing
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ZADANIE 6 (DODATKOWE)

@ Na poczatku zacznijmy od modyfikacji programu z zadania 5:

© o ~N o u

10

import machine
import utime

MIN
MID
MAX

Servo
Servo

servo.

900000
1500000
2100000

= machine.PWM(machine.Pin (18))

.freq (50)

duty_ns (MID)

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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ZADANIE 6 (DODATKOWE)

@ Teraz skonfigurujmy piny GP26 i GP27 jako analogowe i stwérzmy zmienna, ktéra bedzie okreslaé

jaka réznica musi by¢ miedzy fotorezystorami aby panel zmienit swoje potozenie:

import machine
import utime

MIN
MID
MAX

servo

servo.
.duty_ns (MID)

sServo

900000
1500000
2100000

= machine.PWM(machine.Pin (18))

freq(50)

fotorezystorl
fotorezystor2

diff

1000

machine.ADC (26)
machine.ADC (27)
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ZADANIE 6 (DODATKOWE)

© Dodajmy gtéwna petle while, a w niej odczytajmy wartosci zwracane przez fotorezystory:

© o ~N o u

10

fotorezystorl = machine.ADC(26)
fotorezystor2 = machine.ADC(27)
diff = 1000

while True:
wartoscl = fotorezystorl.read_ul6()
wartosc2 = fotorezystor2.read_ul6 ()
print ("Fotol="+str (wartoscl)+" Foto2="+str(wartosc2))
utime.sleep (1)
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ZADANIE 6 (DODATKOWE)

@ Ostatni krok to okreslenie potozenia serwomechanizmu. Jesli warto$¢ z fotorezystora nr 1 jest
wieksza od wartosci z fotorezystora 2 o wiecej niz diff to niech serwo obrdci sie do pozycji
minimalnej. Gdy wartos$¢ z fotorezystora 2 jest wieksza od diff od pierwszego to niech serwo
obréci sie do pozycji maksymalnej. Jedli réznica jest w granicach diff to niech nic sie nie dzieje:

1 .« e

2 |while True:

3 wartoscl = fotorezystorl.read_ul6 ()

4 wartosc2 = fotorezystor2.read_ul6 ()

5 print ("Fotol="+str(wartoscl)+" Foto2="+str(wartosc2))
6 if wartoscl>(wartosc2+diff):

7 servo.duty_ns (MIN)

8 elif wartosc2>(wartoscl+diff):

9 servo.duty_ns (MAX)

10 utime.sleep (1)
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ZADANIE 7 (DODATKOWE)

Cel: stworzenie inteligentnej wentylacji.

W tym celu skorzystamy z silnika DC podtaczonego do sterownika DRV8835 oraz czujnika

temperatury LM35.

W zaleznosci od odczytanej warto$ci temperatury, bedziemy regulowaé predkos$¢ obrotu silnika DC.

Podfacz czujnik LM35 (patrz zadanie nr 3) + silnik ze sterownikiem:
DRV8835 Raspberry Pi Pico | DC motor

GND GND -

VIN, VCC i MD VBUS -
01i02 - dwie nogi

VM - -

IN1 PH GP16 -

IN2 EN GP17 -

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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ZADANIE 7 (DODATKOWE)

@ Zacznijmy od programu z zadania 3 do pomiaru wartosci temperatury z czujnika LM35:

1 |import machine
2 |import utime

4+ |external_temp = machine.ADC(26)

5
6 |lwhile True:

7 voltage = external_temp.read_ul6()*3.3/65535
8 temp = voltagex*x100

9 print ("Temp="+str (temp))

PROJEKT: T0T4SCHOOLS
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ZADANIE 7 (DODATKOWE)

@ Silnik DC jest kontrolowany za pomoca sygnatéw PWM. Stad skonfigurujmy pin GP17 jako PWM a GP16 jako
wyjéciowy (do sterowania kierunkiem obrotéw silnika). Ponadto ustawmy czestotliwo$¢ sygnatu PWM na 1 kHz:

© © N o O A~ W N e

e e
g A W N R O

import machine
import utime

external_temp = machine .ADC(26)

DCmotor = machine .PAWM( machine.Pin(17))
direction = machine.Pin(16, machine.Pin.OUT)

DCmotor. freq (1000)
direction.value (0)

while True:
voltage = external_temp.read_ul6()=*3.3/65535
temp = voltagex*100
print ("Temp="+str (temp))
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ZADANIE 7 (DODATKOWE)

© Stwoérzmy teraz zmienne, ktére beda przechowywaé minimalng i maksymalng temperature w

© © N o U A~ W N e

— e
= o

12
13

pomieszczeniu oraz minimalng i maksymalng predko$¢ obrotéw silnika (wypetnienie sygnatu).
Ponadto stwérzmy funkcje, ktéra bedzie konwertowac temperature na predkos¢ obrotéw:

DCmotor. freq (1000)
direction .value (0)

min_speed = 20000
max_speed = 65535

Tmin=22
Tmax=50
def map_value(x, in_min, in_.max, out-min, out-max):
return int((x — in_min) % (out_max — out_min) / (in_max — in_min) +

“~—out_min)

while True:
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ZADANIE 7 (DODATKOWE)

@ Ostatni krok to ustawienie predkosci obrotéw silnika w gtéwnej petli:

© N O U A W N e

while True:

voltage = external_temp.read_ul6()=*3.3/65535

temp = voltagex*100
print ("Temp="+str (temp))

speed = map_value(temp, Tmin, Tmax,
DCmotor. duty_-ul6 (speed)

min_speed ,

max_speed )
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Wiecej przyktadow w przewodniku o Raspberry Pi Pico:

https://www.iot.fizyka.pw.edu.pl



https://www.iot.fizyka.pw.edu.pl/wp-content/uploads/2025/01/Raspberry_Pi_Pico_guide-1.pdf

Dziekuje za uwage




