MicroPython

MicroPython




Qui sommes nous ?

wiki.mchobby.be wWiki open-source sur Arduino, Raspberry
Pi, MicroPython

Partager le savoir au plus grand nombre

WebShop shop.mchobby.be avec des produits
documenteés

(4#) Qui suis-je ?

 Dominique Meurisse
» Développeur, Architecte technique

w7 » Auteur chez ENI
£ N\ Python, Raspberry-Pi et Flask.

; ) « « Evangéliste » Python & MicroPython




MicroPython 21?1 | e QarH 223

Implémentation de Python 3 légere, efficace.
Optimisé pour I'exécution sur Microcontroleur (16k Ram, 256 Flask)

Implémente un sous-ensemble des bibliotheques standards de
Python

S'exécute en BareMetal et offre donc un acces a l'architecture
sous-jacente (les broches, les timers, generateurs PWM, bus
matériel 12C / SPI / UART, RTC, P 003

le systeme de fichier en Flash)

MicroPython Pyboard.
Premiere implémentation
matérielle de MicroPython
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Connecteur MicroSD.
Etendez le systéeme de
fichier

Bouton utilisateur
Broche X17

Accelérométre

\

/30)( broches GPIO.

Communication:

* 2 bus SPI

* 2 bus CAN

* 2 bus 12C

* 5 USART (port série)

14x entrées analogiques
résolution 12 bits

\2)( sorties analogiques /

Carte PyBoard

[q Micro Python PyBoard = 3.3v ]

Connecteur micro USB.

* Alimentation

* USB-Serial - vu comme un port série via USB
* HID - vu comme clavier souris

* MSD - vu comme un périphérique de
stockage USB

4 LEDs (P2 a P5)

Vin: tension d'entrée entre
3.6 et 10v

Sortie du régulateur.
3.3V 300mA max

Bouton de réinitialisation
(Reset)

C, ENRNNRNR AR RhREE

Microcontroleur STM32F405RG
CPU Cortex-M4, 168 Mhz

1 Mb Flash, 192 Kb RAM
Horloge temps réel
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Servo-moteur
VIN est utilisé
(.) comme puissance
d'alimentation.

EACNNO ICSHZIY 1IXYNATIY £
[ 2.9 2 [ 9.9

NINEAEONS 1SHZ

>
-

o o & 4 I

Source: MicroPython.org
Composition: MCHobby.be

Régulateur 3.3v
Low Drop Out



Commande d'une LED
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Entrée bouton
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Connecté en USB
- 2 méthodes d'acces

USB Mass
storage

Fichier Edition Affichage Aller 3 Signets Aide
4+ N M W S 100% ® Vueenicones ¥ Q

accourcis * 2 }, "l| P‘I"BFLASH|

Appareils £ baot. # main,| ke
#can r =

y=0U
key = U
e key = U
J — = .irnr-nrf 1) _Irn.. - II.
0. Signets boot.py pybcde.inf
Interface Lu = mnt . This is
s = m | You can
USB Serle Poste de travail \ /
README.txt
: s S |
Configuration Sl
e _ /= Bureau
Category: Basic options for your PUTTY session s _
; S B systeme de f _ *main.py (PYBFLASH) - pluma
b —— Fichier Edition Affichage Rechercher Outils Documents Aide
mm— Serial lipe ) 3 ) A Documents
i) | /dev/ttyACMO| Jo600 | £ Ejouvir » O Enregistrer & | w~ Annuler -
Keyboard : :
Tlr iz Raw Telnet Rlogin SSH I #| *main.py =
Bel : n N
Features Load, save or delete a stored session # maln.py -- put your code here!
_ Fead e from time import sleep
* Window -

from machine import Pin
btn = Pin( ., Pin.IN, Pin.PULL_UP)
while

Appearance

oy A T o T

print( ﬁin.ualuef] ) # 0 oul
Print( if pin.value()==06 else )
led.value( 0 ) # éteint

print{"hello mail") sleep( 1 )
hello moi!

>>> import os
>>> os.listdir ()

['main.py', 'pybcdc.inf', 'README.txt',
'boot.py']

>>> Python Largeur des tabulations: 4 ¥  Lig 9, Col 15 INS

REPL : Read-Evaluate-Print-Loop (boucle de lecture-évalutation-affichage)



Des outils pratiques

U S B M aSS [ NN ] Mu 1.0.0.beta.15 - plotter-monkmakes.py
t () (S M (@) (Q)(C) (ub)(?)(O
S orage New Load Save Flash Files REPL Plotter Zoom-in  Zoom-out  Theme Check Help Quit
scroller-tx.py scroller-rx.py duck3.py plotter-test.py plotter_tx.py plotter_rx.py ‘1""_ monkmakes.py
1 from microbit import *
2
3 while True:
sleep(20)
pin@reading = pin@.read_analog() # sound - blue line
pinlreading = pinl.read_analog() # temperature - green Lline
pin2reading = pin2.read_analog() # light - orange
Interface i temp_c = pinlreading * 0.157 - 54
USB Série print((pin@reading, ((pinlreading-400)*5), pin2reading))
mu-editor
BBC micro:bit REPL EI: BBC micro:bit Plotter
v (424, 250, 185)
(735, 258, 182)
(440, 258, 92) 1000
(519, 250, 108) 500 AN——
. (527, 250, 95)
Welcome to rshell. Use Control-D to exit. (506, 250, 165) :
(493, 250, 182) -500
> 1ls -1 /flash (488, 250, 92) .
529 May 21 17:34 README.txt vy
286 May 21 17:34 boot.py \ —
34 May 21 17:34 main.py
2436 May 21 17:34 pybcdc.inf \ e
> cp hello.py /flash (424, 250, 105)
> 1ls -1 /flash (735, 250, 102)
529 May 21 17:34 README.txt L340, 43R, 92y
(519, 250, 108)
21 May 21 17:35 hello.py (527, 2508, 95) .
L. (5@6, 250’ lﬂs) BAC micracbil Flolter v
> cat /flash/hello.py ij’iﬁ’;g?
print ('Hello World') (431: QEGj 108)

> repl
Micro Python v1.4.3-28-ga3al4b9 on 2015-05-21; PYBv1l.0
with STM32F405RG
>>>

>>> import hello
Hello World

>>>

Session REPL
depuis RShell

95)

REPL : Read-Evaluate-Print-Loop (boucle de lecture-évalutation-affichage)




Les cartes MicroPython

Nordic
STMicroelectronic  Microchip Semiconductor ESP32
STM32F405 ATSAMD21 nRF51822 WROOM32
ARM Cortex 32bits Cortex MO 32bits Cortex MO 32bits 32bits
(Arduino Zero) (Arduino Zero) f

ONONOND
3U308 D7 N6 DS D@ ABRST .

(]
(]
(]
()

() ® 5uGND D4 D3 D2 D1 RX TX

m MicroPython

- R

WiPy STMicroelectronic
ESP32 STM32

preycom:|5:

GO INVENT

(Dnfo »

Plus d'information sur ces
produits disponible sur

P Pycom

go invent

https://shop.mchobby.be )



https://shop.mchobby.be/

Pourquol MicroPython sur ESP8266 ?
!

OFFERTE !

Dominique MEURISSE
- MC Hobby -

Python, Raspberry Pi
et Flask

Capturez des données télémétriques
et réalisez des tableaux de bord web
(MicroPython, ESPB244, MQTT, SQLite 3...)

Un langage pour les
controler tous!
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MicroPython



I\/IlcroPython sur ESP8266

‘f"‘" --------

HO sl
TPC Py = RN L
@ e 3‘5 E %%;e"ee%h ke S @

g Ressources [ Les points positifs h
« ESP8266 @ 8S80MHZz e Systeme deflchlers en Flash
4 Mb de mémoire FLASH « REPL ~ 3&iaes
¢ 96 KiB RAM M\ * Interface WiFi (STA/ AP)

* Logique 3.3V e Socket
« USB-Seérie CP2104 e MQTT
 Pas de USB Mass Storage « WebREPL
* 9 broches GPIO disponibles * Possibilite Telnet / FTP
1 entrée analogique (1V max (communaute) _
gique ( )  12C Bus (bit-banging) (%N-

]

{ i

rshell --port /dev/ttyUSBO --baud 115200 --buffer-size 128 --editor nano




Support matériel

©,0,

ARDUINO

arduino library

Tous mages Videos Actualités

Environ 82 000 000 réesultats (0,28 secondes)

micropython library
Tous mages Maps Actualités
Environ 187 000 résultats (0,41 secondes)

Support matériel sous MicroPython

« Senseur les plus courants (BMP, BME,
DHT, TSL, DS18B20, etc)

« Support d'afficheurs ( OLED, LCD, TFT,
NeoPixel, etc)

« Adafruit Industries pour le support de ses
produits sous CircuitPython — faire un
retro-portage vers MicroPython

« La communauté MicroPython active

Des pilotes pour MicroPython
* GitHub : La-Maison-Pythonic
https://github.com/mchobby/la-maison-pythonic

e GitHub : esp8266-upy
https://github.com/mchobby/esp8266-upy




Dépasser les limites matérielles

from time import sleep

Pas assez de GPIO ? -~ MCP23017 (via I2C) from machine import [2C, Pin

from mcp230xx import MCP23017

......................................................................................................................... A R | i2c = 12C( sda=Pin(4), scl=Pin(5), freq=20000 )
v i 0 S mcp = MCP23017( i2c=i2c )
oee le }". - I I+ mcp.setup( 0, Pin.OUT )
Jbi~

.......... mcp.setup( 1, Pin.OUT )

foriin range( 10 ):
# Activer sortie O
mcp.output( 0, True )

e sleep( 0.5)
- mcp.output( 1, True )
s sleep(0.5)

# Désactiver sortie 1
; e .5 mcp.output( 0, False )
...................................................................................................................................................................................................... sleep( 0.5 )
mcp.output( 1, False )
sleep( 0.5)

1 . 1kBit I2C ADC+PGA
from machine import 12C, Pin " 3 g - @<l |ﬂ|©
from ads1x15 import * EE8288 =
i2¢ = 12C( sda = Pin(4), scl=Pin(5) ) 5 [N
adc = ADS1115(i2c = i2c, address = 72, gain = 0) >

LN-E-N-N-N:]

value = adc.read( rate=0, channel1=0)
print( value ) # 17549

print( value * 0.1875 / 1000 ) # 3.29025 V




Dépasser les limites matérielles

Des sorties PWM ? — pca9685 (via 12C)

https://wiki.mchobby.be/index.php?title=MicroPython-PWM-DRIVER from pyb import 12C

+5v d C from servoctrl import ServoCitrl

# Initialise le bus 12C
i2c = 12C( 2, I2C.MASTER)

# Crée le controleur PWM.
driver = ServoCitrl( i2c)

# Angle servo moteur #15 = 45 degrés
driver.position( 15, 45)

A SK BA WA LA ZTATA

PCA9LAS 1
Ibxl2-bit PWM:

# Angle servo moteur #15 = 180 degrés
driver.position( 15, 180)

NINENCONS 155 ZTx TTXOTx CX| €A

Convertisseur Digital/Analogique TO DO LIST

pour Microcontréleur, interface
12C, 12 bits




ESP8266 sous MicroPython
Difficultés rencontrées

1) Ne pas oublier de réduire la taille de la mémoire tampon

d'échange en communication série.
La valeur par défaut est trop grande pour 'ESP8266 sous MicroPython.

2) Ne supporte pas encore le protocole mDns.
Celui-ci permet de résoudre des noms de machine comme
« pythonic.local » sur les réseaux domestiques.
Les box internet offrent parfois ce service mais la stabilité est assez
aléatoire dans le temps.




a Prototypage rapide et éducation

vVapr

L'ESP8266-EVB et

port UEXT par

ouMex

>>> from machine import Pin

>>> relay

>>> relay. (
>>> relay. (
.value (
(
(
(

>>> relay

>>> relay.
>>> relay.
>>> relay.

= Pin (5
value
value

value
value
value

O O O~

)

)
)
)
)
)

Pin.

#

T

ouT)

Relais
Relais
Relais
Relais
Relais
Relais

activé
inactif
activé
inactif
activé
inactif

Connecteur UEXT

Pull-up

ESP GPIO Pin #|Signal Name
1 3.3V max!!
2 GND

GPIO 1 3 TXD I

GPIO 3 4 RXD I

GPIO 4 5

GPIO 2 6

GPIO 12 7

GPIO 13 8

GPIO 14 9

GPIO 15 10

SSEL (@

relay/ Connector/ Button/
Relais Connecteur Bouton
(GPIO 5) UEXT\ (GPIO 0)

------

1l igmc® me
| = =
el ~R VP
SHoz 104/250VAC
S 508T 5V 7=0C

(1)

2

>

2

2

<)

£

()

£

A =y Q.

w co,,, o !\h"'ATATr\ *\Tf\Tf\’ATATI\" -g

M@0 @0 ceseesee.ean 7]
Power jack/  Power LED / Button/
Alimentation LED Bouton
(5V, center  Alimentation (GPIO 0)

positive)

>>>
>>>
>>>

from machine import Pin

from time import sleep ms

btn = Pin( 0, Pin.IN, pull=Pin.PULL UP )

while True:
print( '"--' if btn.value()==1 else 'PRESSE'
sleep ms( 300 )

)

ESP8266-EVB (carte d'évaluation) :
https://shop.mchobby.be/product.php?id_product=668
ESP8266-DEV (carte de développement) :
https://shop.mchobby.be/product.php?id_product=667
Gamme d'extension UEXT :
https://shop.mchobby.be/category.php?id_category=138



https://shop.mchobby.be/product.php?id_product=668
https://shop.mchobby.be/product.php?id_product=667
https://shop.mchobby.be/category.php?id_category=138

ESP8266-EVB et pour UEXT

ESP8266-EVB

L ™

jap

# Utilisation du MOD-IO d'Olimex

# avec un ESP8266 sous MicroPython
#

# GitHub: esp8266-upy//modio

from machine import I2C, Pin
from time import sleep ms
from modio import MODIO

UsB-to-Serial
converter

# Bus I2C sur le connecteur UEXT
i2c = I2C( sda=Pin(2), scl=Pin(4) )
brd MODIO( 12c )

POT 10K
j on AINZ

# Lire les entrées analogiques ===========
for input index in range( 4 ):
print ( 'Analogique %s : %$s Volts' % /
(input index,brd.analogs[input_index] ))
print( 'Lire toutes les entrées analogiques, mode RAW, en une seule opération' )
print ( brd.analogs.states )

# === Lire les entrées Opto-Isolées

print ( brd.inputs.states ) # Lire toutes les entrées Opto-Isolées
print ( brd.inputs[2] ) # Lire la 3ieme entrée Opto-Isolée

# === RELAIS

brd.relais[0] = True

brd.relais[2] = True

print ( brd.relais.states ) # Etat des Relais[0..3]
brd.relais.states = False # Eteindre tous les relais

print ( "That's the end folks")




Remplacer Arduino par MicroPython ?

 Pour apprentissage : OUI
Le langage et le typage faible de MicroPython diminue le temps nécessaire avant les
premieres expeériences.

* Plateforme matérielle : OUI
MicroPython est parfait une fois les limites materielles de 'ESP8266 dépassée en
ajoutant des GPIOs et des entrées analogiques a l'aide de composants
supplémentaires. Le support [2C, OneWire, SPI en fait un candidat de choix.

e Point de vue librairie : OUI mais...
Les pilotes de composants sont nettement plus facile a trouver pour Arduino.

 La communauté : OUl mais...
La communauté, bien gu'active, s'exprime principalement en anglais. Elle n’atteint
cependant pas la taille de la communauté Arduino bien plus ancienne.

 Stabilité : OUI
MicroPython existe depuis plusieurs années et déemontre une stabilité exemplaire.
Son cycle de développement se poursuit pour ameéliorer I'existant.

 Puissance brute : a tester...

D'un c6té nous avons un interpréteur bytecode sur un coeur 80 Mhz, de l'autre du C
compilé sur un coeur 16 Mhz. Ce point reste a tester.

 Faut-il remplacer Arduino ?
Pas forcement, apprendre la rigueur du C est important, voire essentiel.
Par contre, étre confronté a cette rigueur dans un second temps est peut étre plus
approprie...

« guider avec bienveillance plutét que subir les lois de fagcon arbitraire ! »
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