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Ressources pour les étudiants
 

Brevet de technicien supérieur

« Cybersécurité, Informatique et réseaux, Électronique »



Calcul du rapport cyclique

60
255

×100=23,5%

AnalogWrite(9, 60) ;

Résolution 8 bits

Calcul de la largeur d’impulsion

60
255

× 1
490

×106=480,2μ s

Fréquence PWM (490 Hz)

Durée en s
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0

(Voir documentation)

Le PWM
Pulse Width Modulation
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400
3199

×100=12,5%

400
3199

× 1
5KHz

×103=25μ s

Voir documentation constructeur
DS40002061A - page 133

Waveform Generation Mode 14

Utilisation des registres
Paramétrage du générateur PWM
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Application : Générateur de signal carré
Paramétrage du générateur

Val >> 1   équivaut à   (Val / 2)
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USART et transfert de bloc mémoire

1.0) Utilisation des registres : Initialisation

Voir document constructeur
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1.1) Utilisation des registres : Transmission d’un caractère

Voir document constructeur page 200

Voir document 
constructeur
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1.2) Utilisation des registres : Transmission d’une chaîne de caractères



1.3) Utilisation des registres : Réception d’un caractère

8/32

Voir document 
constructeur page 189

Attendre la réception du caractère ( ? )



1.4) Utilisation des registres : Réception d’une chaîne de caractères

Réception de la chaîne de caractères 
dans Rx_USART0[ ]

Attendre la réception 
du caractère 0x0A

Première chaîne de caractères :
Année 2022

Seconde chaîne de caractères :
Hello
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1.5) Utilisation des registres : Transfert de donnée (INT16)

:.A

:::

Réception de l’INT16
(2 octets)



1.6) Utilisation des registres : Transfert de donnée (float)
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:C#33

:B}33

:CWff

Réception du float
(4 octets)

Attendre le caractère
de départ ( : )



1.7) Interfaçage avec Python (Le programme Arduino)
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? envoyé par Python

Réception et affichage
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1.8) Interfaçage avec Python (Le script Python)

Script permettant la
lecture d’une trame complète

readline()               /n

Après exécution du script

Rappels du programme Arduino

Voir explication page suivante
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A l’ouverture du port de communication (Python) 
un Reset de la carte Arduino est créé

Schéma partiel
de la carte Arduino



1.9) Interfaçage avec Python (Le programme Arduino UNO)
(Transfert de données → capteur par exemple)
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Transmission de l’INT
(2 octets)

Format de transmission

:(Nombre de données)(Les données)



1.9.1) Interfaçage avec Python (Le script Python)
(Transfert de données → capteur par exemple)
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Après exécution du script

Sauvegarde des données
dans un fichier

Retourne le nombre de données reçues

Transforme les INT en String

Enlève le premier symbole ( : )

Les données reçues

Voir document Python version 3.10.4



2) Interfaçage avec Python (Commande de la carte Arduino)
(Générateur de signal carré commandé avec Python)
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Suite du programme Arduino

Python :   readline()                     /n

Acknowledge (Arduino signifie la réception de la donnée)



2.1) Interfaçage avec Python (Commande de la carte Arduino)
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Après exécution du script
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Le Convertisseur Analogique - Numérique

3) Le programme Arduino

10 bits de résolution
210 = 1024
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Les Interruptions
Timer0 - Interruption



Traitement de données
Moyenne flottante sur 10 valeurs
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Le programme test Arduino

Initialisation de la 
table

2 méthodes
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Version tableur

0

10

20

30

40

50

60

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21

Moyenne flottante sur 10 valeurs

Initialisation de la 
table



Applications avec la carte

ROMEO V.2
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Microcontrôleur : ATmega 32U4
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Application robotique
PWM - CAN - Interruptions

1) Le driver moteurs (L298)

ATmega 32U4
Configuration 

Lock Anti Phase Drive
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1.1) Programme d’initialisation – Le Timer 4
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Suite (programme d’initialisation – Le Timer 4)
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1.2) Programme d’initialisation  (Le Timer 4)
- Modification du registre TCCR4B -



1.3) Programme d’initialisation  (Le Timer 1 et interruption)
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100ms



1.4) Le Timer 1, le CAN et interruptions
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2 méthodes

Traitement de l’arrêt
des moteurs dans l’interruption



1.4) Suite du programme
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SHARP GP2Y0A21YK0F

1.4.1) Essai

Init_CAN(0x05, 1.25) ;

Arrêt des moteurs
Flag_Stop = true;

Voir document constructeur
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