% 10 Minutos de Codigo UNIDADE 6: LICAO 1
TI- NSPIRE™ CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

Unidade 6: Utilizagao das bibliotecas Tl Hub & TI Rover Licéo 1: Os sensores integrados no Hub

Nesta primeira licio da Unidade 6 vamos aprender como = OPjetivos:
utilizar a biblioteca TI Hub com o objetivo de controlar os e Explorar o médulo Tl Hub.
dispositivos integrados no Tl-Innovator™ Hub. e Escrever um programa integrando a biblioteca TI

Hub para dispositivos integrados.

Nesta licéo, iremos utilizar a biblioteca do Tl Hub para observar visualmente

A altura méxima de voo é 150 m,

uma mudan¢a ha luminosidade para, subsequentemente, simular uma i

mudanca de crepUsculo ou para registar um conjunto de medi¢Ges durante o

Sobre um macica com 2> 100 m,
a altura de maximo do voo é de 50 m.

nascer ou o anoitecer.

horizonte

Comecara, também, a considerar como associar esta biblioteca com aquelas Creptisculo cvl

gue j& conhece das Unidades anteriores (Tl PlotLib e Tl System) por forma inicio da noite eVl ®

ico
Crep\i\scu\o nautic

a desenvolver um projeto cientifico completo.

Considere o algoritmo simples que se apresenta abaixo, o programa que

iremos elaborar basear-se-a nele.

ALGORITMO
Medir a intensidade luminosa ambiente:
LumO « medida + (toler&ncia?)
Alterar a intensidade luminosa
(# lampada; tampa na frente do sensor)
Luml < medida
Se Luml > LumO:
Entdo ligar LED RGB vermelho (2s)
Sendo Se LumO < Lum1 :
Entéo ligar LED RGB verde (2s)
Sendo ndo fazer nada

IMPLEMENTACAO DO PROGRAMA:

e Inicie um novo programa no editor de TI-Python, designe-o por U6L 1.

e Este programa deve integrar a biblioteca TI Hub, podendo optar por | Craficos da Geometiia

Pr e de imagem
Vérias formas de o fazer: d entar graficamente (x, y) e texto
Partilha de dados

a) ao adicionar uma pagina com o editor de TI-Python, especificando i Frolsto dolHub
Projeto do Hub

o tipo geral de programa. Desta forma ir4 integrar, pelo menos, a ok Cancelar

biblioteca correspondente ao nome do tipo.
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@ 10 Minutos de Codigo UNIDADE 6: LICAO 1

TlI-NSPIRE™M CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR
b) Ou, também, pode comecar com um programa em branco e, de 012 20 R ra [i] X
seguida no inicio do programa, incorporar manualmente as @ *usL1.py 1o

bibliotecas de que necessita. Estratégia usada nas unidades T
from ti_hub import *

anteriores. from math import *
from time import sleep
Ao selecionar o tipo de documento como Projeto do Hub, ird obter um ecra import fi_plotib as ptt |

C A s . ~ . e L. from ti_system import *
idéntico ao do lado. Ficardo ativas duas bibliotecas TlI Hub e Matematica, e ; i P

trés funcbes de trés bibliotecas diferentes. Por vezes é necessario adicionar

mais bibliotecas, algo que se pode aperceber ao executar o programa. iy ' E
P 2 Executar 4 9/9
& 3 Editar —_————
Usaremos o sensor de luz integrado no TI-Innovator, bem como o diodo RGB. SR T
V% 5 Matemética 4
Para que o programa seja capaz de os gerenciar, teremos de integrar as N | from b Impm.
bibliotecas correspondentes. Para fazer isso, deve selecionar no menu o 1_Saida de cor ategrados do Hub »
2 Salda de Wz »ositivo de entrada »
madulo 6: Tl Hub, depois opcao 1: Dispositivos integrados do Hub, e por 3 Saida de som »ositivo de entrada »
_ lvlmEntrada de luminosidade » 4
fim 1: Saida de cor. B Vanag portas '

OBSERVACAO:

As outras duas opcdes dizem respeito aos sensores e atuadores que serdo conectados diretamente as portas de entrada
IN ... e OUT ... do Hub ou possivelmente a outras portas.

¥ 1 Agles
e Para que o programa apresente as informacdes num ecra "limpo", g; E;ic“ta’
= itar
limpe-o usando a instrucdo clear_history() acessivel através da 1. 4 Planos integrados bo===zczsczszas
bibli | ido d B . W+ 5 Matematica »
iblioteca Tl System. (Tecla [meny), seguido de opcdo A: Mais @f Ale:t1 T
maédulos, depois 3: Tl System e por fim B: clear_history()) 1 Saida de cor »tegrados do Hub »
2 Saida de luz »ositivo de entrada »
3 Saida de som »asitivo de entrada »
e Crie uma varidvel lum0, & qual deve atribuir a medida de 4, Entrada de luminosidad IEIENEAEITN

6 Portas 2 range(min, max)

luminosidade do momento. A instrucdo brightns.measurement()

esta no médulo 8: Tl Hub, depois opcao 2: Dispositivos integrados

ﬁa *UBL1. py 111

do Hub, seguido de 4: Entrada de luminosidade, e por 1:
from ti_hub import *
measurement()- from math import *

g from time import sleep
import ti_plotlib as plt
from ti_system import *
cle.ar_‘hi‘s‘tory()
lumO=brightness.measurement(

% 1 Agdes » (3 :
P 2 Executar 4 14/14
Bl 3 Editar Y
e De seguida insira o codigo que permita o programa exibir uma it 4 Planos integrados »
¥+ 5 Matemética Hlf(-ds
s HH H H A Alaabicia _Key
mensagem solicitando que o utilizador altere a intensidade da luz nas 1" from time import * i =nnoonoonoos
proximidades do sensor integrado: plt.text_at(). Esta fungdo e a Seeec""ds) ;‘_':rar::’“é“‘-‘a comee
cloc |
funcédo cls(), para limpar a janela grafica, encontram-se no médulo 7: 4 localtime0 i Tl System b
5 ticks_cpuQ - Tl Draw 4
Tl PlotLib. 6 ticks_diff() i TlImage ’
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@ 10 Minutos de Codigo UNIDADE 6: LICAO 1

TI-NSPIRE™ CX 1l & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR
e Adicione um tempo de espera, fungéo sleep(), que sera util para {EK *UBL1_PT rao (Il X

@ *UeL1.py 1515

from time import sleep
import ti_plotlib as plt

efetuar alteracdo da intensidade da luz. (Tecla [mens), seguido de

opcédo A:Mais modulos, depois 2: Time e por fim 2: sleep(seconds)) from ti_system import *
e Crie uma nova variavel luml & qual ir4 atribuir o valor da nova clear_history()
) ) ) . lum0=brightness.measurement()
medicao da intensidade luminosa. plt.clsO
plt.text_at(7,"Altere a luminosidade!","center")
sleep(5)
e Por fim a comparacéo entre as medidas lumO e lum1. Utilizando a lum1-=brightness.measurementQ
estrutura de controlo condicional IF e em funcado do resultado I6gico Bl nen il ol X
. _ £ *UsL1.py 26126
da condicdo lumO > luml, o LED RGB ficara verde ou vermelho ragao de medigoe
if lum0>lum1:
durante 2 segundos. Caso lumO0 =lum1, ndo ocorrera nada! crlor-gf@%m)
sleep
color.off()
= elif lumO<lum1:
e As fungdes color.rgb(Red,Green,Blue) e color.off() encontram-se color.rgb(0.355,0)
. . ~ . . . Il
no médulo 8: Tl Hub, depois opg¢&o 2: Dispositivos integrados do §;§E§§o
. , else:
Hub, seguido de 1: Saida de cor. color.off()

Pode acrescentar ao seu programa uma instrucao que lhe permita observar, no ecrd da unidade portatil, qual a cor que
deverd surgir no Hub em fun¢éo das medidas, para isso bastara acrescentar uma instrucdo de texto apds cada teste. Esta
estratégia podera ser Util para validar programas e verificar se o resultado é o esperado.

I T

B usL1.py 19/38

if lum0=>lum:

| ;lc;.lglrélgb(ZSS,0,0) lumo<lum1
plt.color(255,0,0)
plttext_at(10,"VERMELHO!","center")
plt.color(0,0,0) umo>lum1
plt.text_at(8, lum0>lum1”,"center")
sleep(2) VERMELHO!
color.off()

elif lumO<lum1:
color.rgh(0,255,0)

EXTENSAO DA ATIVIDADE:

Faca uma cépia do programa anterior, designe-o por U6L 1ext e mova-o para

@ usL1.py 26/26

um Problema 2 do seu documento tns. Para mover uma pagina entre # Cqmnaracia cia meclcies
if lurr Criar copia

(4

Problemas pode usar a vista de Gestor de P4agina, clicando + ¥ e usar o Nome:

0 menu de contexto, [sr] + [mens), sobre a pagina a mover. [ Cuardar com:
[«4 OK Cancelar
Slecpie,s
color.off()

Também poderd, se entender, abri um novo documento e comecar de inicio elsglm .

0 programa.

Altere o programa de forma que registe as medidas de luminosidade ao longo de 40 minutos.
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UNIDADE 6: LICAO 1
NOTAS PARA O PROFESSOR

OBSERVACAO:

Note que o sensor de intensidade luminosa do TI-Innovator néo é calibrado
em Lux, mas isso ndo é problema, pois estamos interessados apenas nas

variacdes de intensidade e nao em sua medida em Lux.

No programa, as medidas da intensidade luminosa serdo guardadas numa
lista, que designaremos por r, que a iniciaremos como vazia r=[ ]. O registo

dos tempos de recolha dos dados serdo também guardados numa lista, t[ ].

Abaixo, no ecra da esquerda, propfe-se o cAdigo para a parte do programa
gue executara a recolha de dados e os guardara em listas, (#Recolha de
dados), e a direita encontra-se um ecrd com o codigo relativo a representacao

grafica dos dados, (#Representacéo grafica).

RECOLHA DE DADOS

Lux
(1)
Tempo limpo
&0
l \
700)
600

(77)
Tempo nuljlado

AN

Termpo
seonublado+chuya

” ? 4 2 Altu p
uras 4o so
v g ;%,,.. o
Pér do Sol Tempo em minutos

REPRESENTACAO GRAFICA

OBSERVACAO:

No ecra da direita, também se apresenta a proposta de exporta¢do dos dados

para listas das restantes aplicacées da TI-Nspire CX I,

B *UBL1ext.py 18/18 ) ‘U6L1ext py
# R 1 de dad pncBO
clear_history() plt.auto_window(t,r)
def bri(n): plt.labels("t (min)*,"r",12,2)
r=[] plttitle("Crepusculo”)
t=[] plt.color(255,0,255)
foriin range(n): plt.scatter(t,r,"+")
r.append(brightness.measurement()) store_list("Tempos",t)
t.append(i) store_list("Luminosidade",r
sleep(60) plt.show_plot()
return t,r

)

podendo serem

L 4 Aafan

1 from ti_system import ‘w

2 recall_value("name")

26/26

exploradas, por exemplo, na aplicacéo Listas e Folha de Calculo.
e A funcéo store.list() encontra-se no menu A: Mais modulos, na
opcédo 3: System e depois opg¢ao 5: store.list(“name”,list).

e A funcéo bri(n) realiza aquisicdo de dados a cada minuto, dada a

instrucéo sleep(60), por n minutos e retorna as listast e r.

3 store_value("name",value)
4 recall_list("name")
6 eval_function("name", value)

7 get_platformQ tica complexa »

8 get_key( 4
9 get_mouse( m 4
A while get_key( != "esc": »

v H 13

e De seguida séo representados graficamente os dados constantes nas listas t e r e exportados para as listas

Tempos e Luminosidade da TI-Nspire CX 1.
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% 10 Minutos de Codigo UNIDADE 6: LICAO 2
TI- NSPIRE™ CX Il & TI- PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

Unidade 6: Utilizac&o das bibliotecas Tl Hub & Tl Rover Licdo 2: Dispositivos de entrada e saida

Nesta segunda lic&o da Unidade 6 vamos aprender como = OPjetivos:
conectar e utilizar um dispositivo, de entrada e saida, e Explorar o médulo Tl Hub.

integrado no Tl-Innovator™ usando a biblioteca Tl Hub. e Escrever e utlizar um programa para usar um
componente de entrada/saida

Nesta licdo, iremos utilizar um componente essencial em qualquer cadeia de

medi¢do usando sensores: 0 potenciémetro.

Um potencidémetro é um tipo de resistor variavel com trés terminais, um dos
guais esta conectado a um cursor que se move numa trilha resistiva

terminada pelos outros dois aos quais a resisténcia esta sujeita.

Os potenciémetros sdo comumente usados em circuitos eletrénicos. Eles séo

usados, por exemplo, para controlar o volume de um radio. Os

potenciémetros também podem ser usados como transdutores, pois
convertem uma posicdo em uma tens&o. Esse tipo de dispositivo pode ser Potenciometro

encontrado em joysticks.

Vamos agora escrever um programa para medir a tensédo elétrica entre dois terminais do potenciometro e, em seguida,

apresentar no ecra.

OBSERVACAO:

O objetivo desta licdo ndo é estudar o componente em si, mas sim integra-lo num programa Python para se obter os dados

que ele fornece. Portanto, o programa que ira ser criado sera facilmente transponivel para qualquer outro tipo de transdutor.

IMPLEMENTACAO:

¢ Inicie um novo programa no editor de TI-Python, designe-o por U6L 2.

R entar gr ,V) e texto

Nome

Partilha de dados

Projeto do Hub

automaticamente as bibliotecas Tl Math e Tl Hub serdo importadas. Tipo| Codificagdo do Rover v

[~

e Selecione tipo de programa Projeto do Hub, desta forma

e Agora, necessitara de ainda de importar as bibliotecas Tl System e OK  Cancalar
Time, acessiveis na op¢do A: Mais modulos do menu, e

eventualmente necessitara também da biblioteca Tl Plot.

@ *UsL2.py 8/8
e Crie uma funcdo pot() sem qualquer argumento. #Hub Project

from ti_hub import *

e Apague o ecrd usando a instrucdo clear_history() localizada na from math import *
- from time import *
biblioteca TI System. from ti_system import *

import ti_plotlib as plt

e Na biblioteca Tl Hub, selecione o menu 3: Adicionar uma unidade

de entrada e de seguida A: Potenciémetro.
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@ 10 Minutos de Codigo UNIDADE 6: LICAO 2

TI-NSPIRE™M CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR
e Atribua o valor a ser registado pela fungéo potentiometer(" ")a # 1 Actes y
1 DHT (Humidade Digital e Temp.)
P 11412
variavel mes. 2 Ranger
3 Light Level | S
. ~ e ~ 4 Temperature
e Conclua esta instru¢gdo definindo como argumento da funcéo 5 Moisture
potentiometer(" ") a porta In1 (entrada 1). ? y:rgn'i‘;_"c P
8 Analog In ¢ entrada »
e Utilizando a tecla pode preencher os campos da fungéo de forma 9 DigitalIn & entrada »
automatica e mais rapida. _ v 8
@ *UeL2.py 1112

OBSERVACAO: # Hb Projec

from ti_hub import *

Todos o0s sensores (dispositivos de entrada) tém um minimo de duas from math import *
from time import *
variaveis: from ti_system import * |y 2
import ti_plotlib as plt IN2
1: var=sensor("porta”) e 2:var.measurement() . ;éf'p'o't(')_'""""":BB5 ----------
clear_history() BB6

mes=potentiometer(" BB 7

«EER» *Doc rap I X

B _ o B *ubL2.py 1212
conectado (variavel mes). No editor de programas, surgira a proposta e
from ti_hub import *

e Crie uma variavel v que permita recolher a medi¢do do sensor

de preenchimento automético assim que se escreva v=més. , abrindo from math import *
from time import *
uma janela com as opgbes. A opcdo measurement() ndo esta from ti_system import *

import ti_plotlib as plt

o s

clear_h' ange(min,max)

. . L, mes=pureniuieery v i)
e Verifigue o funcionamento do seu sensor apoOs ter colocado v=mes)|

disponivel no menu Tl Hub.

previamente o potenciémetro na posicao central.

e Conecte o Tl-Innovator™ & calculadora e, em seguida, o @ U6L2.py guardado com sucesso
from ti_hub import *
potenciémetro & porta IN1 do Hub. fruom sth Kmgert =

from time import *

from ti_system import *

. . import ti_plotlib as plt

e Execute o programa, e no interpretador execute a funcéo pot(). #============

def pot():
clear_history()
mes=potentiometer("IN 1)
v=mes.measurement(
return v|

Devera obter dados da mesma ordem de magnitude do ecrd ao lado, mas EE usL2_PT
(A Shell Python 2R

>>>13570.0

>2>>

observe que ndo é uma tenséo, pois seu potenciémetro € alimentado por uma

tensao de 3,3V. O valor a ser encontrado pertencera ao intervalo [0; 3,3].

e Efetue uma coépia do programa através do menu, tecla [meny), e da

opcdo 1l:Acdes, seguido da opgédo 3:Criar uma cépia. Designe a

cépia do programa por U6L22.
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UNIDADE 6: LICAO 2
NOTAS PARA O PROFESSOR

e Altere o programa para levar em consideragdo a resolu¢cdo do
conversor analdgico para digital (14 bits). Assim, a medigao da tenséo

sera:
v

u = Ualim X _214_1 .

e O valor final da tenséo sera arredondado as centésimas.

e Execute o programa U6L22, atalho [«n] + [R], e no interpretador

execute a fungéo pot().

MAIS ALEM:

Algumas ideias para possiveis extensdes da licao:

m N> *UELZ2_PT

B *ueL22.py

1515

from time import *
from ti_system import *
import ti_plotlib as plt

def pot():
clear_history(
mes=potentiometer('IN 1)
v=mes.measurement()
u=3.3W/(2**14-1)
tensao=round(u,2)
return "U em voltes”,tensao

[ 1.1 [ 1.2 *UBL2_PT rao [i] X
£ Shell Python 2P0
>>>('U emvoltes', 2.73)

>>>

e Use um potenciémetro para construir um sensor angular (uma medi¢do de tensdo corresponde ao valor de um

angulo lido em um transferidor), a seguir faga a representagéo grafica da fungdo modelada a = f (u).

e Entre 0 e 3,3V, associe uma faixa de tensdo com uma cor usando o LED RGB TI-Innovator™.

e Associe a medi¢édo da tensdo com as coordenadas de um ponto marcado (principio de um joystick).

e Eftc...
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% 10 Minutos de Cddigo UNIDADE 6: LICAO 3
TI-NSPIRE™ CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

Unidade 6: Utilizacdo das bibliotecas TI Hub & TI Rover Licao 3: Dispositivos de entrada e saida

Nesta terceira licdo da Unidade 6 vamos aprender como ~©OPjetivos:
conectar o TI-Rover usando a biblioteca Tl Rover. e Explorar o modulo Tl Rover.

e Escrever e utilizar um programa para usar o TI-
Innovator™ Rover e os periféricos associados.
e Usar um ciclo aberto e uma funcéo condicional.

Nesta licdo, iremos criar um programa que permita ao Tl-Innovator™ Rover
ter a possibilidade de realizar um trajeto marcado pela iluminacdo do diodo
RGB, desde que a distancia (medida pelo sensor RANGER) respeite um
limite definido numa fun¢éo condicional.

O ALGORITMO

Avance uma distancia de 2 metros
Enquanto o movimento nao for interrompido pelo utilizador

a < distancia medida relativamente a um objeto
Sea<?2
Entdo exiba uma cor vermelha e pare
Sendo exiba uma cor verde e continue
Pare, exiba uma cor azul
Espere 1 segundo
Desligue o diodo

Ligue o diodo em azul para assinalar o fim

IMPLEMENTACAO DO PROGRAMA:

e Inicie um novo programa no editor de TI-Python, designe-o por U6L3.

Novo

Nome:

[usL3 |
e Selecione tipo de programa Codificacdo do Rover, desta forma Tipo:
|Cud|f|-:a§éo do Rover | 4 I

automaticamente as bibliotecas bibliotecas Tl Math, Tl System e
OK Cancelar

Time, serdo importadas. Também o médulo Tl PlotLib ficard

implementado.

*UBL3_PT

6L3.py jelie]
er Coding

e  Agora, podera comecar a escrever o programa. 7R

ihﬁpm‘t ti_rover as rv
from math import *
import ti_plotlib as plt

T from ti_system import *
biblioteca Tl System. from tian imporlt W

e Apague o ecrd usando a instrucdo clear_history() localizada na

élear_history0|
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TlI-NSPIRE™ CX 11 & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

e Parao utilizador interromper o movimento do Rover vamos usar como

@ UeL3.py 1010

estratégia colocar o nucleo do programa dentro de um ciclo de # Rover Coding
controlo While, interrompido quando o utilizador clicar na tecla [esc]. Import t_rover as rv
. . . from math import *
Comecemos por apresentar essa informacéo ao utilizador usando a import ti_plotlib as plt
) ) from ti_system import *

funcdo plt.text_at(linha, “texto”, alinhamento) do modulo TI from time import *

i clear_history()
PlotLib. plt.text_at(6,"[ESC] para interromper","center ")|

e Dé instrucdes ao Tl-Innovator™ Rover para avancgar. A unidade de

. s A . ~ . 1 foerarc.l(.distance)
medida da distancia sera uma sua opg¢éao, sabendo que, por defeito, 2 backward(distance) 1010
4 s : £ 3 left(angle_degrees)
esta definida como 0,1 m. Assim, rv.forward (20) fornecera ao Rover 4 rightangle_degrees) T
informacao para ele se mover para frente uma distancia de 2 m. A 3 Condugho com opclies R
6 stopQ 1dugéo 4
instrucdo rv.forward() est4 localizada no menu 9: Tl Rover e, de 7 stop_clear) radas ’
. ) . 8 resume( das ’
seguida, em 2: Conducéo, e por fim 1: forward(distance). 9 stay(time) ninho ’
A to_xy(x,y) inigées »
v nandos 4

¢ Em seguida, insira o inicio de um ciclo While ja predefindo para a

nossa estrategia de interrup¢éo do programa, que pode ser obtido no # 1 Ardes 'm

menu da biblioteca TI System (opcdo A: Mais médulos do menu). i store_valueCname’, value) B
recall_list("name")

5 store_list("name", list)

6 eval_function("name",value)
7 get_platform(Q

8 get_key0 tica complexa *
9 get_mouse() 4
NOTA:

»
B clear_history() »
Algumas das instrugées disponiveis na biblioteca Tl System, também C get time_ms0 ’
estéo disponiveis na bibloteca Tl Rover na opc¢do 7: Comandos.

% 1 Agobes 4PT RAD D
P 2 Executar » 13114
E8 3 Editar |
1f. 4 Planos i

ranger_measurement()
color_measurement() 1-g’asiv
red_measurement() 0-255
green_measurement( 0-255
blue_measurement() 0-255
gray_measurement() 0-255
encoders_gyro_measurement()  list
gyro_measurement() degrees

e Crie uma variavel a a qual serd atribuida a distdncia medida pelo
RANGER. Para isso, comece por escrever a letra a=, depois insira a

instrucéo rv.ranger_measurement() localizada no menu 9: Tl Rover

O~NOO U AWK
v v v w w w

e 3: Entradas, e finalmente 1 rv.ranger_measurement(). A unidade

de medida é o metro.

P 2 Executar 4 1621
e Agora, implemente a estrutura condicional do nosso algoritmo. Se a & 3 Editar Yterromper”,'center’) |
ir. 4 Planos integrados »
distancia medida for inferior a 20 cm, o ROVER ira parar e o LED V5 Matemética 1" import 6 rover as rv

color_rgb(r,g,b) 4
2 color_blink(frequency, time) »
3 color_offQ ]
4 motor_left(speed,time) »
5 »
6 »

RGB acendera em vermelho. A instrugdo rv.color_rgb() esta
disponivel na biblioteca 9: Tl Rover, na sua opg¢éo 4: Saidas, e por
fim 1: color_rgb(r,g,b).

motor_right(speed, time)
motors('ldir", left_val, "rdir", right_val,time)
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{i} 10 Minutos de Cddigo UNIDADE 6: LIGAO 3

TI-NSPIRE™M CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR
e Ainstrucgo rv.resume() termina o processamento de agdes na fila, (471 Arfas R
. . . ~ 16/21
desta forma n&do teremos sobreposicdes de instrugdes sobre o 3 lefi(angle_degrees) Srper centery |
4 right(angle_degrees) JaIs :
ROVER. Esta funcéo esta localizada no menu 9: Tl Rover e, de 5 _Condug&o com opgBes *
) . 6 stop( ort ti_rover as rv
seguida, em 2: Conducdo, e por fim 8: resume(). 7 stop_clear() 1duggo ’
8 resume() adas 4
S stay(time) das 4
A to_xy(x,y) ninho 4
» N B to_polar(r,theta_degrees) inigées 4
e Iremos utilizar a funcéo rv.stop() para parar o ROVER, sendo uma C to_angle(angle,"unit)  mandos ’
instrucdo de condugdo esta, portanto, localizada no menu T o M X
, L. , 1 forward(distance)
correspondente do médulo Tl Rover. Caso contrario, o diodo RGB 2 backward(distance) 20022
. . £ 3 left(angle_degrees)
fica verde e o ROVER continua o seu percurso até encontrar a 4 right(angle_degrees) )
distancia definida. 5 Condugdo com opgdes borttl:rover as v
6 stop(Q dugéo »
7 stop_clear() radas »
8 resumeQ das »
. ; . . . . . N 9 stay(time) ninho »
e Por fim, apés o ciclo, inserir as seguintes instrucdes: A to_xy(x,y) inigGes y
v nandos 4

o Parar o ROVER - rv.stop() ;

A U6L3.py guardado com sucesso

= ; . while get_key( != "esc":
o Apagar o ecrd - clear_history() ; a<Iv.ranger measuremento

if a<0.2:
rv.color_rgh(255,0,0)

o Exibir a cor azul no diodo - rv.color_rgb(0,0,255) . elsfe\’_-resumeo
rv.color_rgb(0,255,0)
rv.resume()

rv.stopQ

clear_history(

v.color_rgh(0,0,255)

e O programa esta terminado. Conecte a unidade portatil ao Hub e este

ao Rover, ligue o Rover. Coloque o kit TI-Nspire CX Il + TI-Innovator kbl

Hub + Rover numa superficie plana segura.

[ESC] para interromper

e Execute o programa, atalho [«tn] + [R], e observe o Rover.
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*@ 10 Minutos de Cadigo UNIDADE 6: APLICAGAO
Tl - NSPIRE™ CX Il & Tl - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

Unidade 6: Utilizacao das bibliotecas Tl Hub & TI Rover Aplicacd@o: Representagcdo de um percurso

Nesta aplicacdo da Unidade 6 ira ligar o Tl-lnnovator™ Objetivos:

e Explorar o médulo Tl Rover.

e Escrever e utilizar um programa para usar o TI-
Innovator™ Rover e os periféricos associados.

durante um percurso e, de seguida, representa-los e Utilizar um ciclo fechado.

Rover utilizando a biblioteca Tl Hub e construir um

programa para registar as coordenadas dos pontos

graficamente. ¢ Representar graficamente um conjunto de dados.

Nesta licdo, iremos criar um programa que dara ao TI-Innovator™ Rover a
capacidade de realizar um caminho correspondente ao desenho de um

poligono regular.

As coordenadas dos vértices do poligono regular serdo guardadas em listas
e posteriormente representadas graficamente usando as instrugbes da
biblioteca TI Plot.

IMPLEMENTACAO DO PROGRAMA:

¢ Inicie um novo programa no editor de TI-Python, designe-o por UGAP.

Novo

e Selecione tipo de programa Codificacdo do Rover, desta forma

Nome:
automaticamente as bibliotecas bibliotecas Tl Math, Tl System e [usar |
Tipo:

Time, serdo importadas. Também o moddulo TI PlotLib sera [Cotincagse da Rove ]

importado para o programa agora iniciado. OK | Cancelar

e Agora, podera comecar a escrever o programa.

3 1.1 g
e Embora possa néo ser necessario, as instru¢des para limpar o ecra () *UBAP.py 12113

e ndo mostrar o cursor sdo sempre mais agradaveis para o utilizador. import ti_rover as rv
. . from math import *

Assim, colocaremos, sempre que nos parecer conveniente a import ti_plotlib as plt
from ti_system import *

instrucado clear_history() localizada na biblioteca Tl System. Lf?m'j"fj@f’[{‘ 77777777777777777777
clear_history()

. . # Poligono: n - lados; comprimento lad
e Crie uma funcéo poligono(), tomando como argumentos n o namero def poligono(n,:

de lados do poligono e | o comprimento, na unidade por defeito do TI-

Innovator™ Rover, ou seja, o dm. <EEE>
(2 *UBAP.py 16/18
. . N , , from ti_system import *
e A medida da amplitude do &ngulo externo de cada poligono serd, from ﬁmg’imm Ay
] 360 R R E,,;,,—,,;;,;; ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
portanto, igual a = — . Porqué o angulo externo? Pl adoss |~ comerimentc oo
def poiigono(n,l):
a=360/n
. . . . . abcissas=[]
e Crie duas listas vazias, abcissas e ordenadas, destinadas a guardar ordenadas=[]
. for i in range(n):
as coordenadas de cada um dos n vértices. rv.forward()
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TI-NSPIRE™M CX || & Tl - PYTHON

UNIDADE 6: APLICAGCAO
NOTAS PARA O PROFESSOR

Crie um ciclo aberto, While, de tamanho n.

As instrucdes que se seguem, e que permitirdo que o Rover percorra
o percurso desenhado pelo poligono considerado, podem ser obtidas
na biblioteca Tl Rover. Estas instrucdes repetir-se-do n vezes,
tamanho do ciclo While.

o Mover para a frente o Rover em | decimetros — rv.foward(l).
o Virar & esquerda com um angulo de amplitude a — rv.left(a).
o Colocar, entre cada etapa, uma espera de 1,5s — sleep(1.5).

o Obter e guardar as coordenadas dos vértices nas listas abcissas
e ordenadas. - abcissas.append(rv.waypoint x()) e
ordenadas.append(rv.waypoint_x()) .

o Desconectar o Rover no final do percurso — rv._isconnect_rv().

o Exportar os dados das listas abcissas e ordenadas,
respetivamente, para as listas Ix e ly, possibilitando a
representacdo grafica e/ou exploracdo dos dados numa outra
aplicagdo da TI-Nspire™ CX Il (Graficos, Listas e Folha de

Célculo, ...).

OBSERVACOES:

o As instru¢des rv.waypoint_x() e rv.waypoint_y() encontram-se
no médulo Tl Rover, na opgdo 5: Caminho, e de seguida a opgéo
C: waypoint_x() .

o Ainstrucdo rv._isconnect_rv() deve ser escrita a partir do teclado.

o A instrugdo store_list() encontra-se no médulo Tl System, na
opgéo 5: store_list(“name”,list).

Terminada a recolha de dados e o deslocamento do Rover,
passemos para a representacao grafica dos dados. Podemos incluir
este cédigo na funcao ja criada, ou, se for vantajoso, criar no mesmo
programa uma nova funcao para a representacao grafica, como se

procedeu em alguns exemplos das licdes anteriores (Unidade 5).

Todas as instru¢des usadas para a representagéo grafica dos dados
estao disponiveis no médulo Tl PlotLib, que obrigatoriamente terd a

sua biblioteca importada, nas op¢fes 2: Configurar e 3: Desenhar.
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% 1 Acdes QPT
-~ »
6 pathlist y0 ()
7 pathlist_timeQ »
8 pathlist_heading( Kl
9 pathlist_distance() import ti_rover as rv

A pathlist_revs( Condugéo
B pathlist_cmdnum( | Entradas

C waypoint_x( Saidas

v v w w w w

D waypoint_y() i Caminho
E waypoint_time( i Definigdes

v ' Comandos
1 from ti_system import *

2 recall_value("name") 20025

3 store_value("name",value)
4 recall_list("name")
6 eval_function("name", value)

7 get_platform( tica complexa ¥

2 get_key( »
9 get_mouse() m »
A while get_key( I= "esc": »

- s »

*UBAP_PT

A *UBAP.py 25/25

for i in range(n):

rv.forward()

sleep(1.5)

v.left(a)

sleep(1.5)

rv.resume()

abcissas.append(rv.waypoint_x0)

ordenadas.append(rv.waypoint_y())
rv._isconnect_rv(
store_list("lx",abcissas)
store_list("ly",ordenadas)

<EKN» *UBAP_PT rap [Il] X
A *UBAP.py 33733

rv._isconnect_rv()
store_list("lx",abcissas)
store_list("ly",ordenadas)
plt.clsQ
plt.axes("on")
plt.labels("x","y",12,2)
plt.grid(1,1,"dashed")
plt.color(255,0,255)
plt.scatter(abcissas,ordenadas,"0")
plt.show_plot()

education.ti.com/pt/


https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/pt/
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Tl - NSPIRE™ CX 11 & TI - PYTHON NOTAS PARA O PROFESSOR

EXECUCAO DO PROGRAMA
e Execute o seu programa, atalho + [R], e, no interpretador, TI-7ispire CX O-T

®i3 TEXAS INSTRUMENTS

execute a funcao poligono() para, por exemplo, percorrer e
desenhar um quadrado com o lado de comprimento 1 dm: A executar...

poligono(4,1).

e Continue a testar o programa, agora com um hexagono regular

com 2 dm de lado, poligono(6,2), obtendo a seguinte

representacgao.

OBSERVACAO:

Para este tipo de exercicio, evite utilizar as instrugdes rv.pathlist_x() e rv.pathlist_y().

Pois, ao desenhar um segmento, seréo registadas as coordenadas dos pontos de um segmento do poligono e, em seguida,
no segmento seguinte serdo registados novamente as coordenadas do Ultimo ponto do segmento anterior como o primeiro
ponto do atual segmento.

Mais ainda, porque no nosso cédigo colocamos um atraso de 1.5 s entre cada movimento do Rover. Portanto, as instrugcdes
rv.path... sdo, para 0 nosso caso, inapropriadas.

Usando as instrucdes rv.pathlist_x() e rv.pathlist_y(), obteriamos as coordenadas do ponto final duas vezes.

Deve ajustar o formato de sua grelha de fundo, dependendo dos poligonos que deseja desenhar. Isso foi intencionalmente
definido aqui nas configurag8es por defeito, a fim de observar a precisdo da pista do Tl-Innovator™ Rover.

Também deve ter em atengdo a natureza da superficie na qual o Rover se ir4 deslocar. O piso ndo deve oferecer muita

resisténcia ao movimento ou, pelo contrario, favorecer o deslizamento.
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