% 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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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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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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