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Question 1

Pour cette premiére question, le but était de savoir utiliser un
capteur de température. On remarque que grace au
programme de I’énoncer, on obtient des valeur entre environ
0.52 et 0.60. Le but est maintenant d’afficher un graphe avec
180 valeurs prise a un écart de 1 s le tout mis dans un
tableau. Pour cela, il a fallu insérer dans la boucle la fonction
‘range’ qui rajout a chaque tour la nouvelle valeur dans le
tableau. Le graphe a donc été affiché grace a la bibliothéque
‘matplotlib’.

Afin d’obtenir une approximation des valeurs en degré
cellcus,

il suffi de faire ce calcule : (valeur x 5-0.5)x10.

En effet, si on met x100 comme dans I’énoncé, on obtient
des valeurs moins probable que celle-ci.

i range (180):
t-temperature_pin. read()
t=(temperature_pin.read()+5

print (t)
time.sleep(1)
data.append(t)
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Question 4:

Dan tt
un angle entre 10 et 170:99 a .S c e.r ©
un angle entre 10 et 170:66 question, on utilise
un angle entre 10 et 170:00 le programme de
un angle entre 10 et 170:60 I’énoncé. On peut
un angle entre 10 et 170:100 d . |
un angle entre 10 et 170:110 onc voir que le
un angle entre 10 et 170:00 servomoteur bouge
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un angle entre 10 et 170:60 .
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Question 5: 153,54
153.544

Dans cette derniere question, on devais contréler le servomoteur a l'aide d’une  [23'c,,
photorésistante. Pour cela, on s’est servit de la question 4 de la séance 153.544

précédente. On a alors ajouté a la question 4 de cet énoncé le 13-4
‘switch_pin.read()’ pour que la 153.544
photorésistante prenne la valeur de la [ENNICEEEETEALe I E 1Mt TPES R 122-:22
lumiére et non la valeur demandée par angle<10: 153. 544
I'utilisateur. Le *170’ permet quant & lui de agg;‘ielgm, 193.544
transformer les valeurs de la photorésistante angle - 1 70 153. 544
en valeur adapté au servomoteur (en effet la FISMICULLE) 153.544
photorésistante prend ces valeur entre 0 et EEIALMEURISRICHFIC) S
1 tandis que le servomoteur prend des ~z

valeurs entre 10 et 170 puisque qu’il ne peut faire que un tour)



