*@ 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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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()
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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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