TP1 – Simulation d’une boussole   Thème 7 : Informatique embarquée et objets connectés

[image: Logo competition - we have a winner! - Raspberry Pi]Le Raspberry Pi est un nano-ordinateur qui peut être associé à une extension, le Sense Hat. Ce dernier dispose d’une grille de 64 LEDs permettant d’afficher une image 8×8. L’allumage de ces LEDs se programme en Python.

Il existe des émulateurs du Sense Hat. Pour cette activité, on utilisera un émulateur en ligne : 

https://trinket.io/sense-hat

Le Sense Hat dispose de trois capteurs présents également dans tout smartphone :
• un gyroscope : il détecte l’orientation du support (Raspberry Pi+Sense Hat) relativement à une position de départ ;
• un accéléromètre : il détecte les modifications de la position du support ;
• un compas : il détecte la direction du Nord magnétique.

I. Affichage des flèches
Se connecter au site https://trinket.io/sense-hat. Supprimer le code déjà écrit et copier le code ci-dessous :

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
     
hat.set_pixels(H)

Une fois le code copié, cliquer sur Stop puis sur Run. La forme du Sense Hat peut être changée par un bouton situé en bas à droite.

1. Que constate-t-on lorsqu’on exécute le programme ?
	



2. Quelle couleur est représentée par la variable N ? par la variable R ?
	





3. Quel est le rôle de la fonction set_pixels ?
	



Copier le code ci-dessous dans l’éditeur et le modifier pour qu’il affiche une flèche rouge qui va dans le sens opposé de la flèche précédente.

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

B = [N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N,
     N,N,N,N,N,N,N,N]  
   
hat.set_pixels(...)

II. Repérage du Nord
Copier le code ci-dessous à la suite de votre code précédent, puis appuyer sur Stop puis Run :

while True:
  print(hat.get_compass())
  time.sleep(1)

1. Cliquer alors sur le sense hat pour le faire pivoter. Que remarque-t-on ?
	



2. Comment interpréter la valeur renvoyée par l’appel hat.get_compass() ?
	


[image: ]3. Compléter les angles sur la figure suivante :






4. Voici les huit différentes flèches qui seront affichées sur le Sense Hat. Compléter les angles pour que la flèche pointe toujours vers le Nord :
	Flèche
	Variable en Python
	Angle

	[image: ]
	HG = [R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,N,N,R,R]  
	Entre 22,5° et 67,5°

	[image: ]
	G = [N,N,N,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,N,N,R,N,N,N,N]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	BG = [N,N,N,N,N,N,R,R,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	B = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	BD = [R,R,N,N,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	D = [N,N,N,N,R,N,N,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,N,N,N]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	HD = [N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      R,R,N,N,N,N,N,N]
	Entre ... et ...

	[image: ]
	H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
	Entre ... et ... ou entre ... et ...







II. Finalisation de la boussole
Compléter la fonction direction suivante pour qu’elle renvoie la flèche associée à un angle :

def direction(angle):
  if angle>22.5 and angle<=67.5:
    fleche = HG
  elif angle>67.5 and dir<=...:
    fleche = ...
  elif angle>... and angle<=...:
    fleche = ...
  elif angle>... and angle<=...:
    fleche = ...
  elif angle>... and angle<=...:
    fleche = ...
  elif angle>... and angle<=...:  
    fleche = ...  
  elif angle>... and angle<=...:
    fleche = ...
  else:
    fleche = H
      
  return fleche

Pour finir, copier dans l’éditeur et compléter le programme ci-dessous puis l’exécuter (faire tourner le Sense Hat pour voir que les flèches se déplacent toujours vers le Nord) :

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

HG = [R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,N,N,R,R]  
G = [N,N,N,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,N,N,R,N,N,N,N]
BG = [N,N,N,N,N,N,R,R,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N]
B = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
BD = [R,R,N,N,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R]
D = [N,N,N,N,R,N,N,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,N,N,N]
HD = [N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      R,R,N,N,N,N,N,N]
H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]


#Copier à cet endroit la fonction « direction » précédente
      

while True :
  angle = ...
  fleche = ...
  hat.set_pixels(...)
  time.sleep(0.5)



TP1 – Simulation d’une boussole   Thème 7 : Informatique embarquée et objets connectés
CORRECTION
[image: Logo competition - we have a winner! - Raspberry Pi]Le Raspberry Pi est un nano-ordinateur qui peut être associé à une extension, le Sense Hat. Ce dernier dispose d’une grille de 64 LEDs permettant d’afficher une image 8×8. L’allumage de ces LEDs se programme en Python.

Il existe des émulateurs du Sense Hat. Pour cette activité, on utilisera un émulateur en ligne : 

https://trinket.io/sense-hat

Le Sense Hat dispose de trois capteurs présents également dans tout smartphone :
• un gyroscope : il détecte l’orientation du support (Raspberry Pi+Sense Hat) relativement à une position de départ ;
• un accéléromètre : il détecte les modifications de la position du support ;
• un compas : il détecte la direction du Nord magnétique.

I. Affichage des flèches
Se connecter au site https://trinket.io/sense-hat. Supprimer le code déjà écrit et copier le code ci-dessous :

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
     
hat.set_pixels(H)

Une fois le code copié, cliquer sur Stop puis sur Run. La forme du Sense Hat peut être changée par un bouton situé en bas à droite.

1. Que constate-t-on lorsqu’on exécute le programme ?
	Une flèche rouge apparaît sur le cadran du sense hat.



2. Quelle couleur est représentée par la variable N ? par la variable R ?
	La variable N est représentée par le noir (LED éteinte) et la variable R est représentée par la couleur rouge (LED rouge)




3. Quel est le rôle de la fonction set_pixels ?
	La fonction set_pixels sert à allumer chque pixel du cadran d’une certaine couleur en fonction de la matrice qu’on lui donne en argument.



Copier le code ci-dessous dans l’éditeur et le modifier pour qu’il affiche une flèche rouge qui va dans le sens opposé de la flèche précédente.

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

B = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
   
hat.set_pixels(B)

II. Repérage du Nord
Copier le code ci-dessous à la suite de votre code précédent, puis appuyer sur Stop puis Run :

while True:
  print(hat.get_compass())
  time.sleep(1)

1. Cliquer alors sur le sense hat pour le faire pivoter. Que remarque-t-on ?
	Les valeurs affichées dans la console changent en fonction de l’orientation du Sense Hat.



2. Comment interpréter la valeur renvoyée par l’appel hat.get_compass() ?
	Cette valeur représente un angle : c’est l’angle par rapport au pôle Nord magnétique. 


[image: ]3. Compléter les angles sur la figure suivante :







Voici les huit différentes flèches qui seront affichées sur le Sense Hat. Compléter les angles pour que la flèche pointe toujours vers le Nord :
	Flèche
	Variable en Python
	Angle

	[bookmark: _Hlk69692602][image: ]
	HG = [R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,N,N,R,R]  
	Entre 22,5° et 67,5° 

	[image: ]
	G = [N,N,N,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,N,N,R,N,N,N,N]
	Entre 67,5° et 112,5°

	[image: ]
	BG = [N,N,N,N,N,N,R,R,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N]
	Entre 112,5° et 157,5°

	[image: ]
	[bookmark: _Hlk69694635]B = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
	Entre 157,5° et 202,5°

	[image: ]
	BD = [R,R,N,N,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R]
	Entre 202,5° et 247,5°

	[image: ]
	D = [N,N,N,N,R,N,N,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,N,N,N]
	Entre 247,5° et 292,5°

	[image: ]
	HD = [N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      R,R,N,N,N,N,N,N]
	Entre 292,5° et 337,5°

	[image: ]
	H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
	Entre 337,5° et 360° ou entre 0° et 22,5°







II. Finalisation de la boussole
Compléter la fonction direction suivante pour qu’elle renvoie la flèche associée à un angle :

def direction(angle):
  if angle>22.5 and angle <= 67.5:
    fleche = HG
  elif angle>67.5 and angle<=112.5:
    fleche = G
  elif angle>112.5 and angle<=157.5:
    fleche = BG
  elif angle>157.5 and angle<=202.5:
    fleche = B
  elif angle>202.5 and angle<=247.5:
    fleche = BD
  elif angle>247.5 and angle<=292.5:  
    fleche = D  
  elif angle>292.5 and angle<=337.5:
    fleche = HD
  else:
    fleche = H
      
  return fleche

Pour finir, copier dans l’éditeur et compléter le programme ci-dessous puis l’exécuter (faire tourner le Sense Hat pour voir que les flèches se déplacent toujours vers le Nord) :

from sense_hat import SenseHat
import time

hat = SenseHat()

N = [0,0,0]
R = [255,0,0]

HG = [R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,N,N,R,R]  
G = [N,N,N,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,N,N,N,N,
     N,N,R,R,N,N,N,N,
     N,N,N,R,N,N,N,N]
BG = [N,N,N,N,N,N,R,R,
      N,N,N,N,N,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,N,
      R,N,N,R,R,R,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,R,R,N,N,N]
B = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]
BD = [R,R,N,N,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R]
D = [N,N,N,N,R,N,N,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,N,R,R,R,N,
     N,N,N,N,R,R,N,N,
     N,N,N,N,R,N,N,N]
HD = [N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,N,R,R,R,R,
      N,N,N,R,R,R,R,R,
      N,N,R,R,R,N,N,R,
      N,R,R,R,N,N,N,N,
      R,R,R,N,N,N,N,N,
      R,R,N,N,N,N,N,N]
H = [N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,R,R,R,R,N,N,
     N,R,R,R,R,R,R,N,
     R,R,R,R,R,R,R,R,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N,
     N,N,N,R,R,N,N,N]


def direction(angle):
  if angle>22.5 and angle <= 67.5:
    fleche = HG
  elif angle>67.5 and angle<=112.5:
    fleche = G
  elif angle>112.5 and angle<=157.5:
    fleche = BG
  elif angle>157.5 and angle<=202.5:
    fleche = B
  elif angle>202.5 and angle<=247.5:
    fleche = BD
  elif angle>247.5 and angle<=292.5:  
    fleche = D  
  elif angle>292.5 and angle<=337.5:
    fleche = HD
  else:
    fleche = H
      
  return fleche

while True :
  angle = hat.get_compass()
  fleche = direction(angle)
  hat.set_pixels(fleche)
  time.sleep(0.5)
image2.png
Nord





image3.png




image4.png




image5.png




image6.png




image7.png




image1.png




