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Unidade 10: Módulo Tello em TI-Python                      Lição 1: Olá Tello 

Introdução 1 

Estes miniprojectos são desenhados para o ajudar a aprender a operar o 

drone Tello usando a TI-Nspire CX II-T com programação Python.  

Eles assumem um conhecimento funcional da programação python na TI-

Nspire CX II-T.  Embora a configuração do hardware exija um micro:bit, placa 

de expansão e adaptador wi-fi, as funções e comandos tello não requerem 

habilidades de programação envolvendo estes dispositivos intermédios.  

Introdução 2 

A TI-Nspire CX II-T comunica com o Tello utilizando: 

- o módulo Tello Python, 
- uma placa BBC micro:bit v2 com o TI runtime apropriado,  
- uma placa de expansão para o micro:bit,  
- uma pequena placa wi-fi,  
- uma fonte alimentação externa.  

 

Esta configuração envolve a conexão do hardware, a instalação do módulo 

Tello à TI-Nspire CX II-T, a instalação do ficheiro especial de micro:bit de 

fromato .hex, desenvolvido pela TI, e ainda a configuração do sistema 

(emparelhando o drone Tello com o micro:bit).  

Para uma visão geral deste processo pode ver os vídeos do YouTube ou ler as 

instruções de configuração incluídas no pack de download.  Os ficheiros 

necessários (tello.tns e ti_runtime*.hex) juntamente com instruções 

detalhadas de configuração passo a passo estão disponíveis em 

https://education.ti.com/pt/product-resources/tello-drone 

Este primeiro miniprojecto levará a tirar o drone Tello do chão... 

 

 

 

  

https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/pt/
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Introdução 3 

O Tello precisa “ver” o chão e uma superfície colorida e com padrões ajuda o 

Tello a manter a sua posição no ar. O Tello tem uma câmara na parte inferior 

e um sistema de posicionamento visual para o ajudar a ficar estabilizado 

enquanto paira. Se a superfície sob o Tello tiver uma cor simples e sólida (isto 

é, sem padrão) então o Tello muda para um sistema de posição de altitude, 

que não é tão fiável como o visual. Tenha isto em consideração. O LED 

intermitente na parte frontal do Tello indica qual é o sistema em utilização 

(verde = visual, vermelho = altitude). Isto pode ser visto com um pouco mais 

de detalhe no manual de utilizador do drone. 

Avance para o próximo passo para programar a TI-Nspire CX II-T para controlar 

o Tello quando o hardware e o software estiverem prontos. 

 

 

1. Num documento python da TI-Nspire CX II-T, inicie um novo 

programa Python (o nosso chama-se primeiro_tello.py) e importe o  

módulo tello usando [menu] > Mais Módulos > Tello e selecione  

from tello impoort* 

Nota: se não vir “Tello” no menu “Mais Módulos” é porque o módulo não 

está devidamente instalado na pasta PyLib.  

Nota: há um limite de 20 itens no menu “Mais Módulos” que estão listados 

alfabeticamente. Com esta ordem alfabética, os últimos módulos da pasta 

PyLib, depois do 20º, não aparecerão no menu. 

 

 

2. Certifique-se de que o Tello está conectado. Um LED amarelo estará 

a piscar rapidamente na parte frontal do Tello indicando que o Tello 

está pronto para ser ligado ao wi-fi.  

Verifique já as suas ligações executando o programa. Você devia ver  

Connecting to micro:bit... 

micro:bit is ready ✓ 

Connecting to Tello 5... 

Tello 5 is connected ✓ 

>>> 

Em caso de problemas na conexão, aparecerá uma mensagem de 

erro.  O Tello pode ter um 'nome' diferente que foi atribuído 

durante o processo de configuração. O Tello usado aqui chama-se 

"5". 

Nota: o ecrã dividido na imagem é apenas para mostrar tanto o código 

como a saída do programa. A página de execução (Shell) aparecerá por 

defeito numa página separada após a página do programa. 

 

 

https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/pt/


 10 Minutos de Código – Python         UNIDADE 10 

               TI-TURTLE EM TI-NSPIRE™ CX II-T       LIÇÃO 1 

Disponibilizado sob a Licença Pública Creative Commons: Atribuição – Não Comercial – Compartilha Igual 3.0 Portugal. 

https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/pt/ 

© 2023 Texas Instruments   3     education.ti.com/pt/ 

 

3. Uma boa prática é verificar a carga da bateria do drone no início dos 

seus programas.  

Obtenha essa função – tello.attery() - em  

[menu] > Mais Módulos > Tello > Flight Data 

e substitua o “var” pelo nome que entender: b é uma escolha 

comum, para “bateria”. Ao correr, esta função reporta o nível de 

carga da bateria em percentagem. Se a carga for muito baixa (<10%), 
o Tello não voará.  

Nota: não há necessidade de print(b).  Esta função, tello.battery(), assim 

como a maioria dos outros métodos Tello, apresenta logo a informação. 
 

4. Se as conexões forem bem-sucedidas e houver carga suficiente na 

bateria, prepare-se para voar! 

A utilização do comando takeoff() faz com que o Tello voe para cima 

cerca de 70 - 80cm. Certifique-se de que há espaço sobre o drone 

para esta manobra. 

Além disso, o que sobe tem de descer. Temos de ter sempre o 

controlo total do drone, pois também temos de fazer o Tello aterrar 

– land(). 

 

 

5. Adicione, no programa, estas duas funções, que encontra em 

[menu] > Mais Módulos > Tello > Fly 

 

      tello.takeoff() 

      tello.land() 
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6. Certifique-se, mais uma vez, que todo o hardware está conectado, 

incluindo o Tello, e execute o programa. O ecrã da Shell apresentará 

as primeiras mensagens “Connecting...” e, depois, mostrará as 

mensagens para cada comando que é enviado para o Tello. O Tello 

vai subir, pairar por alguns segundos, e depois aterrar. 

O Tello deve aterrar muito perto da sua localização inicial. Se andar 

um pouco à deriva, tudo bem, mas se vaguear muito longe, o drone 

está a ter dificuldade em "ver" o chão. Certifique-se de que a 

superfície tem um padrão colorido e que a área está bem iluminada. 

O Tello comunica com o micro:bit e a TI-Nspire CX II-T para confirmar 

que as tarefas estão devidamente concluídas - Completed  

Depois de Tello aterrar, o programa está terminado.  

 

 

7. Parabéns pelo seu primeiro voo bem sucedido! Os Irmãos Wright 

ficariam orgulhosos de si! 

 

 Vamos tentar outra manobra... 

 

8. O menu Tello > Fly contém muitas manobras possíveis. 

Duas manobras simples, mas elegantes, relativamente seguras, são 

os métodos turn_right e turn_left. Estes mantêm o Tello numa 

posição e rodam-no num ângulo com uma determinada medida em 

graus. 

 

Tente  

tello.turn_right(360) 

tello.turn_left(360) 

enquanto o Tello está no ar.  

Insira estas funções entre os métodos takeoff() e land()  no programa 

e insira o número de graus para rodar com cada argumento. 

 

Veja o próximo passo para o código... 
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9. O seu programa deve parecer-se com o que está aqui. 

 

Mais uma vez, volte a verificar o hardware, incluindo o próprio Tello 

e, depois, execute o programa.  O Tello desliga-se após alguns 

minutos de inatividade para salvar bateria. 

 

O Tello vai descolar, girar para a direita uma volta completa, depois 

girar para a esquerda uma volta completa e finalmente aterra - 

esperemos que no mesmo lugar de onde descolou. 

 

 

 

10. Enquanto o programa está em execução, o ecrã da TI-Nspire CX II-T 

irá informar do progresso, manobra a manobra.  

 

 

11. Outro par de manobras relativamente seguras e fáceis são tello.up() 

e tello.down() também encontrado no  menu Tello > Fly.  

Os argumentos, distância, são medidos em centímetros. Certifique-

se de que ao voar para cima, há espaço acima para fazer a manobra. 

O Tello não tem uma câmara ou sensor em cima para evitar bater no 

teto! 
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12. Falha: Ao utilizar tello.down(), o Tello não pode ir abaixo de cerca de 

30 cm do chão. O Tello tem um sensor na parte inferior para medir a 

sua altura acima do solo. No ecrã à direita, após a descolagem, o Tello 

tentou descer 100 cm como o código pediu, mas só desceu cerca de 

50cm, até atingir o limite de 30cm. Pairou lá por um tempo, depois 

relatou "Fail" e aterrou. A função land() do programa  também 

falhou porque o drone já tinha aterrado. 

Há outras situações em que uma operação pode falhar - “Fail”. 

 

 

 

 

13. Parabéns pela sua primeira experiência de voo tello! Nos mini-

projetos subsequentes, você vai experimentar mais manobras de voo 

e aplicações práticas com o drone Tello. 
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