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Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib

Dans cette premiere lecon de I'unité 4, vous allez Objectifs :
découvrir comment écrire et utiliser une instruction
permettant de faire des représentations graphiques

en Python. Vous apprendrez également a représenter
un graphique et paramétrer I'affichage.

Unite 4 : Competence 1
NOTES DU PROFESSEUR

Compétence 1 : Paramétrer une représentation

e Découvrir le module ti_plotlib.
e Représenter un point, un segment.
e Paramétrer une représentation graphique.

1 : La librairie ou module ti_plotlib

Pour effectuer une représentation graphique lors de I'exécution d’un script, celui-
ci doit étre en mesure de comprendre les instructions graphiques. Il est donc
nécessaire « d’embarquer » les fonctions graphiques au sein d’une bibliothéque
ti_plotlib.

Commencer un nouveau script en le nommant U4SB1 et inclure dans celui-ci le
module ti-plotlib (touches : (4)). Choisir le menu 5 : ti_plotlib... puis le
menu 1 : import ti_plotlib as pit.

Pour cette premiere partie, vous allez écrire un script permettant d’afficher un
point dont les coordonnées sont connues. Ensuite, vous modifierez votre script
afin de localiser votre point dans un repére et modifierez sa couleur.

Pour terminer cette premiére legon, vous demanderez I'affichage du nom de
chaque axe et donnerez un titre a votre graphique.

Définir une fonction ayant pour argument les coordonnées d’'un point, puis
demander I'affichage de ce point.

e Dans un premier temps, nettoyez votre écran en utilisant l'instruction
plt.cls() que vous trouverez dans le module ti_plotlib au menu
Configurer (2 : cls()).

e Pour dessiner le point, choisir I'instruction 6 : Tracé un point, située dans
le menu Dessin du module ti-plotlib.

e Choisir la marque désirée.

Conseil a I'enseignant : La représentation d’'un point sous forme de pixel est a
choisir dans le cas ou un grand nombre de points est a représenter.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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EDITEUR : AR n

o
Fonc Ctl Ops List Type E/S
1:math..
2:random..
3:time..
4:ti_system..
Eti_plotlib_
6:ti_hub..
7:ti_rover..

Echap | Aide

EDITEUR : U4SB1

ti_plotlib module

Dessin Propriétés
iHimport ti_plotlib as plt
tels() effacer écran
igrid(xscl,yscl,"type") »
twindow(xmin, xmax, ymin, ymax)
S:auto_window(x-liste,y-liste)
:axes("mode") »
:labels("x-étigq","y-étiq",x,y)
8:title("titre")

:show_plot() afficher»[annul]

[Echap [Hodul

EDITEUR : U4SB1 n
LIGNE DU SCRIPT 0065 =]

import ti_plotlib as plt

plt.cls()

def point(x,y):

plt.plot(x,y,"o")

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

EDITEUR : DISTANCE
ti_plotlib marques
» scatter(xliste,yliste,"

")

: cercle
2:+ plus
<HY croix
4: pixel
Echap

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib

10 Minutes de Code
TI-83 Premium CE & TI-Python

Unite 4 : Competence 1
NOTES DU PROFESSEUR

Compétence 1 : Paramétrer une représentation

Terminer le script en demandant I'affichage de la représentation par le choix de
linstruction plt.show_plot() (instruction n°9 du module ti-plotlib, menu
configurer).

e Demander I'exécution du script (touche F4), puis appuyer sur la touche
afin de rappeler dans la console la fonction point().

e Donner les coordonnées d’un point et observer votre écran.

e Appuyer sur la touche pour sortir de I'écran graphique, puis sur
afin de retrouver la liste des variables du script.

e Modifier les coordonnées de votre point (par exemple point(10,10) et
constater que celui-ci n’est plus visible a I'écran.

Conseil a I'enseignant : Lors de I'écriture d'un script utilisant les fonctions
graphiques, il sera nécessaire de préciser les parameétres de la fenétre graphique
et éventuellement d’afficher un repére, grille, nom des axes etc.

2 : Affiner votre représentation
Inclure I'instruction plt.cls() sous la définition de la fonction, afin d’éviter d’avoir la
barre de menu (Fns a Script) superposée a votre représentation graphique.

Conseil a I’enseignant : Pour couper, copier ou coller une ligne, utiliser les Outils
(touche F3) a partir de I'éditeur de script.

A partir des différentes options du menu Configurer du module ti_plotlib, rajouter
dans votre script les instructions permettant :
e De définir une fenétre graphique telle que : Xmin = -10 ; Xmax= 10 ; Ymin =
-10 et Ymax = 10 (instruction 4 : window).
o Afficher une grille (instruction 3 : grid) le type de grille est laissé a votre
choix.
o Afficher les axes (instruction 6 : axes).
e Modifier la couleur du point (Menu Dessin, puis 1 : color(r,v,b)).

Conseil a I’enseignant : La couleur d’un point ou d’'un tracé est a préciser en
code r, v, b (rouge, vert, bleu), chaque parameétre pouvant prendre une valeur
dans lintervalle [0; 255]. Les couleurs sont codées sur 8 bits, soit 28 = 256
possibilités, en comptant le 0 qui correspond a une absence de la composante r
ouvoub.

Il est également possible de tracer la grille en couleur en complétant 'instruction
grid(xscl, yscl, « style », (r,v,b)).

; ] Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
‘ @ @@@\ http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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EDITEUR : U4SB1

ol

LIGNE DU SCRIPT 0005
import ti_plotlib as plt
plt.cls()
def point(x,y):
plt.plot(x,y,"o")
plt.show_plot()

Fns.. |[a A #[Outils| Exéc [Script

S

@ PYTHON SHELL
>>> point(2,3)

Fns. |a A #|Outils|éditer|Script

EDITEUR : U4SB1

ti-plotlib module

sHimport ti_plotlib as plt
tels() effacer écran
B:grid(xscl,yscl,"type") »
twindow(xmin, xmax, ymin, ymax)
S:auto_window(x-liste,y~liste)
raxes("mode") »
:labels("x-étigq","y-étiq",x,y)
8:title("titre")

:show_plot() afficher»[annul]

[Echap [Modul

EDITEUR : U4SB1
LIGNE DU SCRIPT 0007
import ti_plotlib as plt
def point(x,y):
plt.cls()
plt.window(-10,10,-10,10)
plt.grid(1,1,"solid")
plt.axes("on")
plt.color(255,0,0)_
plt.plot(x,y,"o")
plt.show_plot()

Fns.. |[a A #[Outils| Exéc [Script

education.ti.com/fr
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Unite 4 : Competence 1

{l 10 Minutes de Code
NOTES DU PROFESSEUR

TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib

Compétence 1 : Paramétrer une représentation

Exécuter votre script et observer les changements. Vous devriez obtenir un écran
identique a celui ci-contre.

Conseil a ’enseignant : Par ailleurs lors de I'exécution d’un script, la console est
réinitialisée. L'historique est accessible en utilisant les touches de direction de la
calculatrice. Mais attention, cet historique est perdu lors d’'une nouvelle
réinitialisation.

Modifier a nouveau le script afin de donner un nom a vos axes. Par exemple
(« abscisse » et « ordonnée »).

Pour cela, inclure dans votre script (peu importe I'emplacement) une ligne
plt.labels. Celle-ci se trouve a 'emplacement 7 : labels() du menu Configurer
dans le module ti_plot.

Conseil a I’enseignant : I'instruction labels(« x-étiq », « y-étiq »,x ,y) nommera
les axes en plagant les étiquettes aux lignes et colonnes x et y par défaut, celles-
ci sont placées en ligne 12 pour x et 2 pour y, respectivement justifiées a gauche
et a droite.

Si vous le souhaitez, vous pouvez également ajouter un titre a l'aide de
linstruction plt.title(« Repérage »).

Rappel : Les caractéres accentués sont obtenus a partir de I'éditeur de script en
appuyant sur la touche F2 [af# | puis en utilisant les touches de direction afin
de choisir dans la palette le caractére souhaité.

Pour aller plus loin : Compléter votre script en écrivant une fonction vous
permettant de représenter graphiquement un segment. Vous trouverez ci-contre
les instructions essentielles. Vous pouvez bien entendu si vous le souhaitez
modifier le script afin d’afficher les axes, une grille ...etc.

L’option plt.pen accessible via le menu Dessin (9 : pen(« taille », « type »)),
permet de paramétrer la largeur du trait.

Conseil a I'enseignant : A partir de I'éditeur de script, en appuyant sur les
touches [2nde] (3], vous pouvez écrire un commentaire. Celui-ci est écrit en gris et
précédé d’un #, signifiant que cette instruction ne sera pas exécutée.

Le caractere # peut également étre atteint en utilisant 'option C : Insérer du
menu Outils (touche F3).

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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@ PYTHON SHELL Dn

10.0

~10.0 10.0

+10.0

EDITEUR : U4SB1

LIGNE DU SCRIPT 00061
import ti_plotlib as plt_
def point(x,y):
plt.cls()
plt.window(-10,10,-10,10)
plt.grid(1,1,"solid")
plt.axes("on")
plt.labels("abcisse","ordonnée
n

plt.color(255,0,0)
plt.plot(x,y,"o")
plt.show_plot()

Fns.. |[a A #[Outils| Exéc [Script

@ PYTHON SHELL n
o
Repérage
ordonnée 10.0
L
~10.0 10.0
-10.0 abcisse
EDITEUR : U4SB1 n
LIGNE DU SCRIPT 0018 =)

plt.title("Repérage")
plt.color(255,0,0)
plt.plot(x,y,"o")
plt.show_plot()

Hsegment

def segment(x0,y0,x1,yl1):
plt.cls()
plt.pen("medium","solid")
plt.line(x0,y0,x1,y1," ")
plt.show_plot()

Fns.. |a A #[0utils| Exéc [Script

‘U:Retour au Shell
A:Haut de Page

B:Page Suivante
mlnsér‘er‘ #commentaire ~

[Echap |

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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% 10 Minutes de Code Unite 4 : Competence 2

TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR
Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib Compétence 2 : Représenter graphiquement une fonction
Dans cette seconde legon de 'unité 4, vous allez Objectifs :
découvrir comment représenter graphiguement une e Représenter graphiquement une fonction.
fonction en utilisant la librairie Python ti_plotlib. e Réinvestir la notion de boucle fermée.

e Paramétrer la représentation graphique.

On se propose de réaliser un script utilisant la librairie ti_plotlib et permettant de

tracer la représentation graphique d’une fonction pour x prenant ses valeurs dans AR ol
un intervalle [a; b] avec N segments. ;?::tg‘“ Ups List lype /8
2:random..
. , Y ra ’ . . ~ e . 3: time'-
Le script que vous allez créer sera trés général afin de pouvoir étre réinvesti pour 4:ti_systenm..
, ti_plotlib..
d’autres exemples. 6: ti_ﬁug- :

7:ti_rover..

Conseils a I’enseignant : Si la notion de boucle ne vous est pas familiére, vous

étes invités a travailler les unités 1,2 et 3 du TI-Code Python. [Zchap| Aide |
e Commencer un nouveau script et le nommer U4SB2. B o0

e Importer le module ti_plotlib, celui-ci s’obtient en appuyant sur la g:y;:x;f-plotlib as plt

touche [f®)](¢] puis en choisissant 5 : ti_plotlib. return w¥¥2-3¥x+4
e  Définir la fonction g: x +— x? — 3x + 4. -

Fns.. [a A #[0utils| Exéc [Script

Conseils a I'enseignant : la liste des abscisses est construite a l'aide d’'une

boucle fermée dont l'instruction se trouve en appuyant sur (], puis en EDITEUR : U4SB2 f
0n q q A . .. . J LIGNE DU SCRIPT 0067 =)
choisissant dans les instructions de contréle 4 : for i in range(taille) : import ti_plotlib as plt
En revanche celle des ordonnées ly est construite a partir de la liste Ix des  def g(x):
abscisses. On choisira donc l'instruction 7 : for i in liste. , return xxx2-3ueid
graphe sur [a,b] avec N segts
def graphe(f,a,b,N): o
A présent vous étes préts pour effectuer la représentation graphique de la 1’"{::{?5""”" for i in range
fonction. Insérer les instructions permettant de : ly=[f(x)for % in 1x]
' 4 . plt.cls()
. N§ttoyerlecran .‘plt.cls(). ) . D1t window(-0.5,3.5,-1,5)
e Régler les paramétres de la fenétre graphique : pit.color('(o,ﬁila)
. . . plt.axes("on"
plt.window(xmin, xmax, ymin, ymax). pit' latel?égéué"%;)
. > . plt.color ,0,
o Afficher les axes du repére : plt.axes(« on »). plt.plot(lx,ly, "+1)
e Afficher le nom des axes : plt.labels(« x », « y »). plt.show_plot()
o Effectuer la représentation graphique plt.plot(ix,ly, « + »). Frs. |a A BJ0utils| Exéc [Seript

o Afficher la représentation graphique : plt.shox_plot().

L’ensemble de ces instructions se trouve dans le module ti_plotlib, les
parameétres de réglages de la représentation graphique dans le menu Configurer
et l'instruction de représentation graphique dans le menu Dessin puis 5 : Tracé
connecté avec listes.

; ] Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
@ @@@ http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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% 10 Minutes de Code Unite 4 : Competence 2
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib Compétence 2 : Représenter graphiquement une fonction

Remarque : les instructions pour le choix de la couleur en RVB (rouge, vert, bleu) sont a coder entre 0 et 255 et a placer
judicieusement, afin d’éviter par exemple d’avoir les axes en rouge.

Exécuter le script puis choisir la fonction graphe() en appuyant sur la touche O SN
: >>> graphe(g,0,3,25)|

Demander la représentation graphique de la fonction contrainte sur I'intervalle
[0 ; 3] avec 25 segments.

Conseils a ’enseignant : Si vous souhaitez un grand nombre de segments,

préférez une représentation avec des pixels (. plutét que +).

Fns. |a A #|Outils|éditer|Script
Prolongements possibles :

o Afficher un quadrillage. (g PYTHON SHELL M
=]
e Changer de fonction ou en étudier plusieurs.

e Réaliser une étude mathématique (calcul différentiel), représenter par y 4 50 /
exemple la fonction avec 6 segments puis 50. \’\k /’
* o

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
© 2020 Texas Instruments / Photocopie autorisée education.ti.com/fr 5
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{l 10 Minutes de Code
TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib
Dans cette troisieme legon de I'unité 4, vous allez Objectifs :
découvrir comment représenter graphiquement

une série de données, puis rechercher un modele
mathématique s’ajustant au mieux au nuage de points.

Compétence 3 :

Unite 4 : Competence 3
NOTES DU PROFESSEUR

Nuage de points et régression

e Réaliser la représentation d’un nuage de points.
e Rechercher et utiliser un modele de régression.
e Utiliser les listes en Python.

Position du probléme : Lors d'une inondation, afin de fournir a la population des
informations pratiques, les autorités enregistrent, chaque heure a partir du début de
la décrue, la hauteur d’eau maximale par rapport a un point de référence.

Les données sont fournies dans le tableau ci-dessous. On souhaite représenter le
nuage de points en utilisant la librairie ti_plotlib, puis rechercher un modéle
mathématique permettant de faire une extrapolation, afin de prévoir le temps total de
la décrue.

T(h) 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 |10 11]12

86 80| 71

H(cm) | 130 | 127 | 123 | 118 | 116 | 111 | 105 | 103 | 101 | 95

Mise en ceuvre : Commencer un nouveau script et le nomme U4SB3.
1) Importer le module ti_plotlib.
2) Enregistrer les données dans deux listes « It » et « Ih ».
3) Préparer ensuite la représentation graphique :
o Effacer I'écran plt.cls().
o Reégler les paramétres de la fenétre graphique : Xmin = -2; Xmax = 20 ;
Ymin = -20 ; ymax = 200 en écrivant plt.window(-2, 20, -20, 200).
Afficher les axes plt.axes().
Afficher la représentation graphique sous forme d’'un nuage de points
plt.scatter().

Les instructions de paramétrage de la fenétre graphique se trouvent dans le module
ti_plotlib dans le menu Configurer. La syntaxe de la représentation du nuage de
points se situe quant a elle dans le menu Dessin.

EDITEUR : U4SB3 []

LIGNE DU SCRIPT 0001 =]
import ti_plotlib as plt_
1t=[0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12

1h=[130,127,123,118,116,111,105,
103,101,95,86,80,71]

Hreprésentation graphique

Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

Dn
_mport ti_plotlib as plt
1t=[0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12

EDITEUR : U4SB3
LIGNE DU SCRIPT 0061

]
1h=[130,127,123,118,116,111,105,
103,101,95,86,80,71]

Hreprésentation graphique
plt.cls()
plt.window(-2,20,-20,200)
plt.axes("on")
plt.scatter(lt,1lh,"x")
plt.show_plot()

| Fns.. |a A #|0utils| Exéc [Script

@ PYTHON SHELL o Ij
>>> 1t=[i for i in range(183)]
>5> 1t

0,1, 2, 3, 4,5,6,7,8, 9,1
0, 11, 12]

55> |

Conseil a I'’enseignant : |a liste des données du temps, en heures, peut étre complétée a I'aide d’'une boucle fermée.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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Unite 4 : Competence 3

{l 10 Minutes de Code
NOTES DU PROFESSEUR

TI-83 Premium CE & TI-Python

Compétence 3 : Nuage de points et régression

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib

Exécuter le script et observer la représentation graphique. Si tout se passe
correctement, vous devriez obtenir I'écran ci-contre.

L’ensemble des points semble-t-il aligné ?
Vous allez maintenant rechercher le modéle mathématique (affine) passant au
mieux par I'ensemble des points du nuage.

Pour cela, vous devez rajouter la ligne plt.lin_reg(xliste,yliste, « center »,11) dans
votre script afin que la droite de régression soit calculée a partir des listes de

données It et Ih, puis affichée et centré sur la ligne 11 de I'écran.

Afin de connaitre I'heure de la décrue totale, il vous reste a résoudre I'équation du
premier degré —4.64x + 132.90 = 0

Améliorons notre représentation graphique :

EDITEUR : U4SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0014 =)
Hreprésentation graphique
plt.cls()
plt.window(-2,25,-20,250)
plt.color(0,0,0)
plt.labels("t", 1h")
plt.axes("on")
plt.scatter(lt,1lh,"w")
plt.lin_reg(lt,1lh,"center",11)
plt.show_plot()

| Fns.. |a A #|0utils| Exéc [Script

@ PYTHON SHELL

20 y=-4,64x+132.90

Inclure dans votre script des instructions permettant de conserver les axes en noir =z 7%
plt.color(0,0,0), puis une représentation graphique du nuage de point en rouge
plt.color(255,0,0) et enfin une représentation en bleu de la droite de régression e o -0

plt.color(0,0,255)
Il est aussi intéressant de rajouter un titre et des étiquettes aux axes

Conseils a I'enseignant : Afin d’éviter des problemes de superposition pour
I’affichage, choisir des noms courts pour les étiquettes des axes.

L’étiquette des axes « t » et « h » peut étre réglée selon vos souhaits en utilisant
linstruction labels(« x-étiq », « y-étiq » »,x, y), X et y représentant la ligne ou sont
écrits ces labels. Par défaut ces lignes sont respectivement 12 et 2 pour x et y
et repspectivement justifiées a gauche et a droite.

De méme, I'équation de régression peut étre affichée a 'emplacement souhaité, en
utilisant la commande lin_reg(xlist, ylist, « disp », row). Par défaut, cette équation
est affichée a la ligne 11.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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plt.color(0,0,0)_
plt.title("Décrue inondation')
plt.labels("t","h")
plt.axes("on")
plt.color(255,0,0)
plt.scatter(lt,1lh,"x")
plt.color(0,0,255)
plt.lin_reg(lt,lh,"center",11)
}ﬁplt. lin_reg(lt,1lh,1)
rlt.shou_plot()

| Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

@ PYTHON SHELL

Décrue inondation

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons

education.ti.com/fr
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{l 10 Minutes de Code
TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib

Dans I'application de I'unité 4, vous allez découvrir
comment étudier un mouvement a partir des mesures
effectuées sur une chronophotographie et réinvestir
lesconnaissances acquises lors de I'utilisation du
module ti_plotlib.

Objectifs :

Unite 4 : Application
NOTES DU PROFESSEUR

Application : Positions successive d’un mouvement

e Représenter un nuage de points.
e Effectuer le calcul puis la représentation de vecteurs
d’un systeme modélisé par un point.

Le probléme : On étudie le mouvement d’une balle de golf a partir d'une
chronophotographie (enregistrement d’un mouvement par prise de r 4
photographies selon un intervalle de temps fixé). On souhaite représenter
I’évolution du vecteur vitesse au cours du temps.

Les positions sont relevées toutes les 0,066 s et sont rassemblées dans

un tableau.

Remarque : dans l'unité 5, vous apprendrez a importer les mesures depuis

les listes de la calculatrice en utilisant le module ti_system.
ts) | O 0.066 | 0.132 | 0.198 | 0.264 | 0.33 | 0.396 | 0.462 | 0.528 | 0.594 | 0.66
x(m) | 0.01 | 0.25 |[0.57 |0.91 1.22 | 154 | 187 |2.16 | 249 |281 |3.15
y(m) | 0.015 | 0.34 | 0.681 | 1.01 1.297 [ 1559 | 1.768 | 1.95 | 2.08 | 2.158 | 2.193

Mise en ceuvre :
1 : Entrée des mesures et création des valeurs du temps.
e Commencer un nouveau script et le nommer U4APPS.
e Importer la librairie ti_plotlib de représentation graphique.
e Entrer les mesures correspondant aux coordonnées d’un point repéré lors
de l'analyse de la chronophotographie.

2 : Calcul des vecteurs vitesses.
e

> MM
Le vecteur vitesse a un instant t est donné par la relation : tz‘+1 —1;

On ne peut donc pas dessiner le vecteur vitesse du dernier point de la liste, il faut
en tenir compte dans le code.

Astuce : Afin de rendre la représentation graphique lisible, on utilisera un facteur
d’échelle de 2.

Conseil a ’enseignant : On rappelle que linstruction len(x) permet d’obtenir le
nombre d’éléments de la liste x. Celle-ci se trouve dans le menu relatif aux listes.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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EDITEUR : U4APPS

LIGNE DU SCRIPT 6061
import ti_plotlib as plt_
Hdonnées
dt=0.066
%=[0.01,0.25,0.57,0.91,1.22,1.54
‘ ,1.87,2.16,2.49,2.81,3.15]
y=[0.01549,0.3404,0.6812,1.010,1
.297,1.559,1.768,1.95,2.08,
2.158,2.193]
Huecteurs vitesses
=[]
vy=I[1

[Fns. |a A #|Outils| Exéc [Seript

LIGNE DU SCRIPT 0005 =)
.297,1.559,1.768,1.95,2.08,
2.158,2.193]
Huecteurs vitesses
yu:[]

WV=[]

n=len(x)

for i in range(0,n-1):
vx.append( (x[i+1]-x[i])/dt)
vy.append((y[i+1]-y[i])/dt)

echelle=2

Hreprésentation graphique

Fns.. |[a A #[0utils| Exéc [Script

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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{Ll 10 Minutes de Code Unite 4 : Application
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 4 : Utiliser le module ti_plotlib Application : Positions successive d’un mouvement

EDITEUR : UYAPPS n
LINE DU SCRPT 0014 . =)
3 : Régler les paramétres de la représentation graphique : g;:P:‘i’Z??ta*w“ graphique_
e plt.cls() pour effacer I'écran. iplt. title("vitesse balle de golf
o plt.title(« titre ») pour donner un titre a la représentation graphique. plt.window(-0.5,3.5,-1,3)

plt.grid(0.5,0.5,"solid")
.color(255,0,255)
.scatter(x,y,"o")
.color(0,0,0)
.pen("mediumn”,"solid")
plt.axes("on"

i Fns. |a A #|Outils| Exéc [Script

e plt.window(Xmin, Xmax, Ymin, Ymax) pour régler la fenétre graphique.

e plt.grid(xscl, ysc, « type ») pour afficher une grille de graduation 0.5.

e plt.color(255,0,255) pour un affichage en couleur magenta.

o plt.scatter(xlist, ylist, « type ») pour un affichage sous forme d’'un nuage

de points.
1 i EDITEUR : U4APPS
e plt.color(0,0,0) pour un affichage en couleur noire pour les axes. LIGNE DU SCRIPT 0030 _ o0
e plt.pen(« medium », « solid ») pour un affichage des axes en épaisseur ‘:it-:::;'('{ngll‘l;'n"- "solid")
moyenne. plt.labels("%(m)","y(m)")

' " . for i i 0,n-1):
e plt.labels(« x(m) », « y(m) ») pour afficher les étiquettes aux lignes 12 et °;11,;2nfﬁ'€35,‘,--,?sohd--,
2 par defaut. plt.line(x[i],y[i],%[i]+ux[i]*
dt/echelle,y[i]+vy[i]*dt/ec

Le tracé des vecteurs est effectué au sein d’une boucle fermée de n-1 valeurs. plt_sazif;ioi’(")'m"
e plt.line(x0,y0,x1,y1) pour le tracé d’un vecteur vitesse.

¢ plt.show() pour afficher la représentation graphique.

[ Fns.. |a A #[0utils| Exéc [Script

Rappel : La position de la balle entre les instants t; et t;,, peut-étre repérée dans
un repere cartésien par x; +vx; X dt pour l'abscisse et y; +vy; xdt pour
I'ordonnée.

(9 PYTHON SHELL

Exécuter votre script ; vous devriez obtenir une représentation graphique analogue

a celle de I'écran ci-contre. witanse heile qeaeid

CoR © K B
Conseil a I’enseignant : En appuyant sur la touche F3, vous disposez d’une boite 1 i
a outils contenant des instructions de copier-coller afin de faciliter I'édition de votre 5 7
script. F
Pour des scripts complexes, vous disposez également de I'opportunité de dupliquer 3.5
un script. Pour cela, afficher la liste des scripts, placer le curseur devant le nom du -1.0 s2(m)

script a dupliquer, puis appuyer sur F5 (Gérer) et choisir le menu 1 : Dupliquer le
script. Un nouveau nom vous sera demandé.

Si le nombre de données est important ou provient d’'une expérience réalisée avec
une console d’acquisition, il est possible d’utiliser le logiciel TI Connect CE afin
d’'importer celles-ci au format .csv

@ TiConnectCE Fichier Modifier Afficher | Actions Ressources Aide

Quitter le mode Examen Calculatrices CE connecté

CALCULATRICES CONNE... (1) @ Import de données (.csv) vers Listes/Matrice...

Ajouter des fichiers depuis un ordinateur...

\E @ TI-83 Premium CE (0] Capturer les écrans
0555.0
n Mettre & I'échelle les captures d'écran
(L] Supprimer les bordures de la capture d'écran

Envoyer I'0OS/Bundle aux calculatrices...

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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% 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 1

TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR
Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 1 : Travailler sur des données
Dans cette premiere legon de I'unité 2, vous allez Objectifs :
découvrir comment Utiliser le module ti_system pour e Importer-exporter des listes.

importer ou exporter des listes dans un script Python. e Réinvestir les notions de I'unité 4 sur les

représentations graphiques.

La librairie ou module ti_system utilisée seule ou en complément des autres,
permet de communiquer (dans les deux sens) avec la calculatrice graphique. ;“::tﬁ“ Ops List Type E/S (CXN
2:random.
. i 3:time.
2 : var=recall_list(« nom ») et 3 : store_list(« nom »,var) Hti_system..
S:ti_plotlib..
6:ti_hub..
Les autres options de cette librairie seront abordées dans les autres lecons de | *ti-rover-

cette unité.

[Echap | Ride |

EPITEUR : DISTANCE

ti_system module

from ti_system import ¥
2:var=recall_list("nom") 1-6
3:store_list("nom",var) i-6
4:var=recall_RegEQ()

S:while not escape(): [annul]
B:if escape():break [annul]
7:disp_at(ligne,"txt","align")»
8:disp_clr() efface texte
O:disp_wait() [annul]

Bldisp_cursor() O=Naff 1=aff

|échap|Hodu1|

1 : Importer des données depuis la calculatrice.

a) Création de deUX |iSteS NORMAL FIXEZ AUTD REEL RAD MP n
MEMOIRE
Dans un premier temps nous allons simplement entrer des données dans des (1:A Proros
: 2:Gest. MémoiresSuPpPr...
listes (L4 et Ly).

3:Effacer entrées
e La calculatrice étant en fonctionnement habituel (hors programmation), EBEffTtesListes

effacer le contenu des listes en appuyant sur puis 4 : Eggggf_zﬁzver

EffTtesListes. 7:Réinitialiser..
8:Grourer...

e Entrer dans I'éditeur de liste et mettre le curseur sur L, comme sur I'écran
ci-contre.

Li=

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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Unite 5 : Competence 1

{L'l 10 Minutes de Code
NOTES DU PROFESSEUR

TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 5 : Utiliser le module ti_system

Compétence 1 : Travailler sur des données

Vous allez créer dans la liste L, une suite de nombre entre 0 et 12 afin de
pouvoir représenter graphiquement les points calculés, dont on a calculé les
coordonnées a I'aide d’'une fonction définie par : x — —x2/2 + 3x + 1

Appuyer sur [>] [»] puis choisir I'instruction 5 : suite et compléter
les paramétres afin de construire une suite de nombres dans l'intervalle [0; 12]
par pas de 0.2.

Une fois le curseur sur Coller, appuyer sur la touche afin de valider la
création de la suite.

Les valeurs calculées sont recopiées dans la liste L;.

Placer le curseur sur L, et demander le calcul des images par la fonction :
x — —x2/2 + 3x + 1 des valeurs de la liste L, a I'aide de l'instruction
L,=-0.5L,°+3L4+1, puis valider le calcul [entrer].

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
© 2020 Texas Instruments / Photocopie autorisée

NORMAL FIXEZ AUTO REEL RAD MP n

NOMS [Id MATH
1:TriRC

2:TriD(

3:dim(
4:Remplir(
FHsuite(
6:somCum(
7:aliste(
8:Seélectionner(
9daugmenter(

NORMAL FLOTT AUTO REEL RAD MP n

Expr:X

Variable:X
début:@
fin:12
Pas:0.2
Coller

NORMAL FIXE2 AUTO REEL RAD MP

Li=suite(X,X,0,12,0.2)

NORMAL FIXE2 AUTO REEL RAD MP

I 0.00

| Lge | | ] | |
L2=-@.5L1%+3L1+10

L2t1)=]1

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons

education.ti.com/fr

11


http://education.ti.com/fr

J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 1
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 1 : Travailler sur des données

Paramétrer votre représentation graphique sous forme d’un nuage de points. i LA EIRULIESL LI n
Afficher la représentation graphique (9] en vérifiant par ailleurs qu’aucune Graph2 Graph3
fonction n’est activée (touche [fX)]). NAFf
Tupe: B8 |~ T - dIH |~
. R . . Xliste :L1
Régler les paramétres de la fenétre graphique tels que : Xpin =-1.2 ; Xpax = 8 ; Yliste :L:2
Ymin= -0.5 et enfin Y,,,,= 6.5. Maraue :o + B -

Couleur: BLEU

MORMAL FIXEZ AUTO REEL RAD MP n

EDITEUR : DISTANCE

b) Import des données dans un script Python S TIETETs R e e
e Commencer un nouveau script et le nommer U5SB1. from ti_system import ¥
e Créer deux variables listes (vides) absc et ordo. 2:var=recall_list("non") 1-6
. . ) . o 3:store_list("nom",var) 1-6
e Importer les librairies ti_system et ti_plotlib (il 'y a pas d’ordre) 4:var=recall_RegEQ()
. . . . . . . .. S:iwhile not escape(): [annul]
e Créer une variable absc puis, a partir des options de la librairie 6:if escape():break [annul ]

. T . _ . 7:disp_at(ligne,"tut","align")»
ti_system, choisir l'option 2: var=recall_list(« nom »). Comme les g:4i0-C1r() efface texte

abscisses sont dans la liste Ly, le champ « nom » est complété par le 9:disp_wait() [annul]
Bldisp_cursor() 0=Naff 1=aff
nombre 1 Echap | Hodul |
e Créer une autre variable ordo et procéder de la méme maniére avec la
. EDITEUR : USSB1Y
IlSte L2' LIGNE DU SCRIPT 0061

from ti_system import #_
Conseil a ’enseignant : La création de listes vides absc=[ ] et ordo=[ ] n’est pas ;ﬂg:;h“-"l“hb as plt
. . .z . ordo=[]
!ndlspe.nsable, car elles seront créés Iors.du rappel (.1es listes Lq et L,. Cepel'.mdant abso-recall_list("1")
il est bien de conserver les bonnes habitudes apprises lorsque nous ne faisons eordo=recall_list("2")

pas appel au module ti_system qui nécessitent cette création préalable.

[ Fns.. [a A #0utils] Exéc [Scriptl

e Exécuter le script puis vérifier le contenu de vos variables absc et CEEEUNUEEEI'{; Ll o

ordo en appuyant sur la touche [var]. '::‘sz
e Rappeler ensuite le nom de la « liste » absc puis valider [entrer].
® Procéder de la méme fagon avec la liste des ordonnées (ordo)
Echap | [0k

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 1
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 1 : Travailler sur des données

i . . =y EDITEUR : USSB1 -
c¢) Représentation graphique LIGNE DU SCRIPT 0015 oll
— nqn

Paramétrer votre représentation graphique comme proposé sur I'écran ci- contre. :Ejg;::g:ﬁjijt{..;u}
Hreprésentation graphique
plt.cls()
plt.window(-0.5,8,-0.5,6.5)
plt.grid(1,1, "solid")
plt.aves("on'")
plt.color(255,0,0)
plt.scatter(absc,ordo,"+")
plt.show_plot()

| Fns.. |2 A #[0utils| Exéc [Script

Exécuter votre script (touche F4). g [ rilen sHelk K

DL ™™
+ +*
I ++ ++

+ +

=y EDITEUR : USSB1

2 : Exporter des données LIGNE DU SCRIPT 0001
. . from math import ¥_
Créer un nouveau script et le nommer U5SB11 from ti_system import ¥

import ti_plotlib as plt
Conseil a I’enseignant : Placer le curseur a la fin d’'une ligne et valider. L’ordre

d’écriture de I'importation des modules est sans importance.
e Créer une fonction nommée data(a,b,n).

e Vous allez créer deux listes de données a représenter sous forme d’'un

=y EDITEUR : USSB11

nuage de points comportant des valeurs dans un intervalle [a; b], LIGNE DU SCRIPT 0001
. from math import ¥
calculées avec un pas n. from ti_system import ¥
e Dans laliste y, on calcule la racine carrée des valeurs de la liste x. import ti_plotlib as plt
def data(a,b,n):
e Pour créer ces listes de données, nous allons construire une boucle :fH
fermée aprés avoir bien entendu crée deux listes vides. for i in range(a,b,n):
w.append(i)

— . o . . - C y.append(sqrt(x[i]))
Conseil a I’enseignant : La création de deux listes vides évite le renvoi d’'un store_list("1",x)

q I de I'exécution d iot store_list("2",y)
message d’erreur lors de I'exécution du script. [Fre-T= A B loutilsl B oor ol

e Pour I'export de listes vers celles de la calculatrice, la syntaxe est la
suivante : store_list(« n° de liste »,nom). Le numéro de liste dans la
calculatrice correspondant aux listes L4 a Lg

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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J{; 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 1
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 1 : Travailler sur des données

Remarque : Attention a I'indentation, les instructions store_list n’ont pas a étre g PYTHON SHELL o0
dans la boucle. Utiliser le menu Outils (F3), puis I'option 2 : Indent <- afin de >>> data(0,20,1))
supprimer un niveau de décalage, (Il est aussi possible d'utiliser la touche [suppr].

e Exécuter votre script. On prend ici 20 valeurs de 0 a 20 par pas de 1
e Sortir de I'environnement Python et afficher la représentation graphique
de vos listes L, et L.

[Fns.. [a A #0utils|éditer[Scriptl
Conseil a I’enseignant: I'export vers les listes de la calculatrice sera

particulierement intéressant pour représenter des données acquises par

lintermédiaire de capteurs avec le microcontréleur TI — Innovator & TI-Rover.

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 2
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 2 : Modélisation

Dans cette seconde legon de I'unité 5, vous allez Objectifs :
découvrir comment importer les résultats d’une
modélisation en utilisant la librairie ti_system.

e Effectuer une modélisation linéaire.
e Importer les résultats de cette modélisation
dans un script Python.

Vous allez dans cette legon effectuer une modélisation linéaire a partir
de données préalablement inscrites dans les listes de la calculatrice.
Ensuite, vous écrirez un script afin d’'importer les résultats de cette
modélisation afin de les utiliser pour une représentation graphique, une
interpolation ou extrapolation...

Le probléme : Dans une journée, le pic de consommation d’électricité
est atteint vers 19 h. Au niveau national, on a enregistré un pic de
consommation de 96 350 mégawatts le mercredi 15 décembre 2019 a
19h02. Vous désirez prévoir les pics de consommation du prochain
week-end pour la zone directement raccordée a la centrale.

Pour établir cette prévision, vous disposez de dix relevés de
consommations réalisés a 19h en fonction de la températureet
présentés dans le tableau ci-dessous.

T°C |11 |[-5 |-8 |-6 |9 14
MW | 3 5.7 166 |63 34127

N

-1 [-12 13
51 | 7.1 |46

N

NORMAL FIXE2 AUTO REEL RAD MP

Les données sont entrées dans les listes de la calculatrice, la température dans

L1 et la consommation en MW dans Lo. L;“
sz [ ||
6.60
6.30
3.40
2.70
Y4.00
5.10
7.10
4.60
Latl)=
Appuyer sur 0] (=] (=] [=] pour effectuer une modélisation linéaire sous la
forme y = ax + b. FINE2 AUTO REEL RAD MP

EDIT TESTS
1:Stats 1 Var
2:Stats 2 Var
3:Med-Med
FHRésLin(ax+b)

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 2
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 2 : Modélisation

Suivre les indications proposées et sauvegarder le résultat de la régression dans

I'éditeur de fonction en Y. RégLin(ax+b)
Xliste:L1
Conseil a enseignant : appuyer sur les touches afin de choisir Zi;i;‘.ﬁr';;

facilement Y. Enr régeqQ:
Calculer

La fonction permettant de prévoir la consommation en fonction de la

température estdonc : € = —0.18 xt +5.01. y=ax+b

a=-0.18
b=5.01

r2=0.99
r=-0.99

e Commencer un nouveau script et le nommer U5SB2.
e Incorporer le menu ti_system et ti_plotlib.

e Créer deux listes temp et conso vides (temp =[] etconso =[] .

Utilisation des résultats de la modélisation dans un script Python.

EDITEUR : USSB2 n
LIGNE DU SCRIPT 0004 =)
from ti_system import ¥

import ti_plotlib as plt
temp=[]

Fns.. la A #[0utils| Exéc [Script

Rappeler le contenu des listes L1 et L2 dans leurs noms respectifs. oA

Linstruction var=recall_list(« nom ») est accessible dans le menu du module =~ from ti_system import ¥
- import ti_plotlib as plt

ti_system (voir Unité 5 Compétence 1). :::Z:EE]
temp=recall_list("1")
conso=recall_list("2")
%q:recall_kegEQ()

fl

0o

Rappeler également dans une variable eq, I'expression du modéle linéaire
calculé.

Fns.. la A #I0utilsl Exéc IScript

Ce document est mis a disposition sous licence Creative Commons
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J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 2
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 2 : Modélisation

Tester votre script et demander I'affichage des différentes variables ainsi 5};;3%325? iy
créées en appuyant sur la touche puis en choisissant vos variables. »conso

eq

temp

Echap [Ok
Remarque : I'équation de régression est importée en tant que chaine de AL S o
caractéres. >5> conso '

[3.0, 5.7, 6.6, 6.3, 3.4, 2.7, &4
.0, 5.1, 7.1, 4.6]

>>> temp

[11.0, -5.0, -8.0, -6.0, 9.0, 14
.0, 4.0, -1.0, -12.0, 3.0]

>>> eq

'-0.18%x+5.01"'

>>> type(eq)

<class 'str'>

>5> |

Fns.. [a A #[Outils|éditer[Script

Pour compléter cette legon et réinvestir les compétences acquises lors de I'unité T o

Hreprésentation graphique

4, vous pouvez effectuer la représentation graphique de vos mesures ainsi que plt.cle()

du modele de régression calculé. plt.window(-2,25,-20,250)
plt.color(0,0,0)

.labels("t","h")
.axes("on")
.scatter(lt,lh,"«")
.lin_reg(lt,lh,"center",11)
.show_plot()

L’instruction plt.lin_reg () correspond a I'option 8 : plt.lin_reg(x-liste, y-liste,
aff) du menu Dessin de la librairie ti_plotlib.
Remarque : linstruction plt.auto_window(x_list, y_list) permet d’ajuster

automatiquement les paramétres de la fenétre graphique. C’est en quelque [Fns. Ta A RJ0utils] Exéc [Soript
sorte I'équivalent du ZOOM 9 (ZOOM Statistiques) de la calculatrice TI-83
Premium CE. EDITEUR : U4SB3

ti-plotlib voir lin_éauation red
» lin_reg(xliste,yliste, "EX£1")
ifleft gauche
défaut centre
droite
pas d'équation

Conseil a I'enseignant : linstruction lin_reg(xliste, yliste, « aff », row)
comporte une instruction supplémentaire row donnant la possibilité de placer sur
une autre ligne I'équation de régression. Par défaut, celle-ci est placée a la ligne

11.

y=-0.18%+5.01
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J@ 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 2
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 2 : Modélisation

Prolongement : prévoir la consommation pour une température donnée.
Vous allez récupérer dans deux variables a et b les coefficients de I'équation
afin de les utiliser dans une fonction vous permettant de réaliser ainsi une
extrapolation ou une interpolation de la consommation électrique, lorsque la
température est connue.

Conseil a Penseignant : linstruction v = float(eq[0 : i+1]) permet de
récupérer dans la variable v les i premiers éléments de la chaine de caractere
eq.

Définir une fonction prev(t) qui retournera la consommation prévue pour une Tt e all
température t.

plt.scatter(temp,conso,'x'")

plt.color(0,0,255)

plt.lin_reg(temp,conso, "center”,
11

plt.show_plot()

H#prévision

ef prev(t):

a=float(eq[0:5])
b=float(eq[8:12])

return "conso prévue MW:",roun
; . o ; d(axt+b,2)_

Exécuter votre script et effectuer quelques tests pour différentes températures. [Fns. [a A #J0utils] Exéc [Seript

On rappelle que le modeéle représente une prévision de consommation

électrique a 19h02 en fonction de la température.

>>> prev(-10)

L, . L o . ('conso prévue MUW:', 6.81)
Vous pouvez ainsi déterminer les limites de validité de votre modele. >>> prev(25)

('conso prévue MW:', 0.51)
>>> |

Fns.. la A #I0utilsléditerlScript
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T1-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR
Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 3 : Affichage et temporisation
Dans cette troisieme legon de I'unité 5, vous allez Objectifs :
découvrir comment utiliser les options d'affichage et e Comprendre le fonctionnement des instructions disp...
de « temporisation » de la librairie Python ti_system. e Utiliser ces instructions dans un script en complément

de celles des autres librairies.

1: Les instructions disp 5?_197;5;:':;\10:.11221"12:

Lors des legons 1 et 2 de cette unité, vous avez appris a importer exporter des

Hfrom ti_system import ¥

listes de données puis a travailler sur I'équation de régression. tvar=recall_list("non") 1-6
:store_list("nom",var) 1-6
tvar=recall_RegEQ()

ey . 5 N twhil t 5 1

Conseil a enseignant : I'instruction 4 : var=recall_RegEQ() permet de rappeler . ¢ sccane(iombar’ . fonmil]

Yz . s . 7 by . . P . - i " nn ] "

I'équation de régression calculée a partir de deux listes. Cette équation ne ;3:5"—“(“9“' txth, "align")»

. . 8 R — 8: sp_clr() efface texte
correspond pas nécessairement a un modele linéaire. 9:disp_wait() [annul]

0ddisp_cursor() 0=Naff 1l=aff

e Commencer un nouveau script et le nommer U5SB3.

e Importer le module ti_system. (el LR
e Incorporer la ligne disp_clr().

e Appuyer sur la touche F5 afin d’afficher la liste des scripts et passer en

Bon jourTraceback (mo
st recent call last):
File "<stdin>", line 1, in <mo

mode console (shell, touche F4). dule>
7 . N " " : :
e Observer dans votre console la présence de lignes de texte ou messages Ldf,;ig USSB3.py", line 4, in <a

|

d’information. ValueError: invalid syntax for i
%teger with base 10
P))
>>> |
[ Fns. [a A #[0utilsléditer[Script

o Rappeler votre script USSB3 et demander son exécution. Vous devriez [ Kl oM
obtenir I'écran ci-contre. >>> |

L’instruction disp_clr() nettoie I'écran et place le prompt de la console en haut
de I'écran. Vous obtenez ainsi au sein d’un programme un écran débarrassé
de ses précédents affichages.

Fns. |a A #[Outils|éditer|Script

p>> ®=3
S>> w==
False

Fns. [a A #[0utilsléditer[Script
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TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 5 : Utiliser le module ti_system

e Continuer I'édition du script en insérant dans une boucle fermée,
linstruction 7 : disp_at(ligne, « txt », « align ») que vous trouverez dans
le module ti_system. Cette instruction affiche a la ligne i de 'écran, le
texte en I'alignant a gauche, droite ou centre de la ligne.

o Exécuter a nouveau votre script et observer ce que vous obtenez.

Reprendre le script et le modifier comme sur I'écran ci-contre en créant trois
variables chaines de caractéres I, ¢, r que I'on inclue ensuite dans une liste p
(position).

Par la suite, lors de I'exécution de la boucle fermée, le mot devrait étre décalé.
L’indice d’écriture du mot est décalé, puisqu’il est commun avec celui de la liste
p- On ne peut pas écrire sur une ligne d’indice 0, cela causera un message
d’erreur lors du fonctionnement du script.

Une suggestion pour prolonger cette instruction : réaliser des poémes graphiques.

s
A
LUT
M
onN
D E
DONT
L SUIS
LA LAN
GUE E
LOQUEN
TE QUE SA
BOUCHE

O PARIS
TIRE ET TIRERA
TOU IOURS

AUX AL
LEM ANDS
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Unite 5 : Competence 3
NOTES DU PROFESSEUR

Compétence 3 : Affichage et temporisation

EDITEUR : USSB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0065 =]

from ti_system import ¥

disp_clr()

for i in range(1,5):

disp_at(i,"Coucou","center')

Fns. |a A #|Outils| Exéc [Seript

PYTHON SHELL P

Coucou
Coucou
Coucou
Coucou>>> |

Fns. [a A #[0utilsléditer[Script

EDITEUR : USSB3 n
LIGNE DU SCRIPT 6001 =)

_rom ti_system import ¥

disp_clr()

1="1left"

c="center"

r="right"

p=[1l,¢c,r]

i=0

for i in range(0,3):

dlss_at(1+2.“Coucou",str(p[l])

Fns. |a A #|Outils| Exéc [Script

Coucou
Coucou
Coucou
>35> |

Fns. |a A & |Outils|éditer|Script
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Wi 10 Minutes de Code Unite 5 : Competence 3
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system Compétence 3 : Affichage et temporisation

L'instruction disp_wait() met I'exécution du script en pause. Appuyer sur la touche
— LIGNE DU SCRIPT 6061 =)

afin de poursuivre son exécution. from ti_system import ¥
disp_clr()
1="1ef t"

Conseil a I’enseignant : Cette instruction est intéressante afin d’observer le c="center
fonctionnement pas a pas d’un script incluant une boucle. Le mot proposé ici peut ;:[’;‘gh:]
également étre inclus dans une liste afin de constituer une phrase. Par exemple, |i=0

i A for i in range(0,3):
« sujet », « verbe », « complément ». disp_at(irg. "Coucou,str(p[i])

disp_wait()
Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

EDITEUR : USSB3
Supprimer linstruction disp_wait() et lui substituer sleep(secondes). Cette froj_y o.-t 7 o
derniére instruction introduit une temporisation de la durée indiquée. ‘l’fﬁg-gi:()
Ainsi, le mot proposé s’affichera dans sa position correspondant a la valeur de la c;ucznte,.--
liste p[ i ] toutes les 2 secondes. r="right"
gfél,c,rl

for i in range(0,3):
disp_at(i+2,"Coucou",str(p[i])

)
sleep(2)
Fns. la A #0utilsl Exéc [Script

LIGNE DU SCRIPT 0012 =]
1="1eft"
c="center"

L’instruction disp_cursor(1) affichera le curseur sous la forme d’un trait vertical, a

la fin du mot a afficher. r="right"
p=[1,c,r]
i=0
. . for i in range(0,3):
disp_cursor(0) ne l'affichera pas. disp_at(i+2, "Coucou”,str(p[i])
sleep(2)

disp_cursor(1)

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

@ PYTHON SHELL nn

Coucoy

Fns. [a A #[0utilsléditer[Script
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Unité 5 : Utiliser le module ti_system

2 : les instructions escape()

Créer un nouveau script et le nommer USB531.
e Mettre l'instruction disp_clr() afin d’effacer I'écran.
e Définir une fonction ayant pour argument un entier.

Dans une boucle fermée, l'instruction if escape() : break arrétera I'exécution du
script si vous appuyez sur la touche [annul].
e Sinon la valeur i de I'incrément de la boucle sera stockée dans une variable
X.
¢ Une pause de 1 seconde permet de voir affiché a I'écran le texte « 00 ».

Lors de I'exécution du script, vous verrez votre écran scintiller trés Iégérement.
L’objectif de ce script est d’afficher lors de I'appel de la fonction c(n) de provoquer
I'affichage ci-contre.

Le fonctionnement de linstruction while not escape() est identique quant a la
touche a presser, mais son action est semblable a la précédente puisqu'’ici, le script
poursuivra son exécution tant que I'on n’appuie pas sur la touche [annul].

Conseil a I’enseignant : L'utilisation de ces instructions seront trés utiles lors de
la mise en ceuvre de script utilisant le Tl-innovator et le TI-Rover.

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/

© 2020 Texas Instruments / Photocopie autorisée

Unite 5 : Competence 3
NOTES DU PROFESSEUR

Compétence 3 : Affichage et temporisation

EDITEUR : USSB31
LIGNE DU SCRIPT 0008
from ti_system import ¥
disp_clr()
def c(n):
for i in range(n):
if escape():break
®=i
sleep(1)
disp_at(8,"00","center")
return %

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

PYTHON SHELL M
(=]
>>> ¢(10)

007
>5> |

Fns.. la A #I0utilsléditerlScript

tvar=recall_list("non")
:store_list("nom",var)
tvar=recall_RegEQ()

S:while not escape(): [annul]
:if escape():break [annul]
:disp_at(ligne,"txt","align")»
:disp_clr() efface texte
:disp_wait() [annul]

:disp_cursor() 0=Naff 1l=aff
likleep(secondes)
Echap | Modul

1-6
1-6
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{l 10 Minutes de Code
TI-83 Premium CE & TI-Python

Unité 5 : Utiliser le module ti_system & ti_plotlib

Dans cette application de I'unité 5, vous allez réinvestir
les notions vues lors dans I'unité 4 et 5 afin de créer un
simulateur permettant de décrire un mouvement.

Objectifs :

Unite 5 : Application
NOTES DU PROFESSEUR

Application : Etude de la chute libre

e Effectuer une simulation d’une chronophotographie.
e Exporter les résultats dans les listes de la calculatrice.

On propose dans cette application de 'unité 5, d'utiliser le langage Python afin de créer

un simulateur d’'un phénoméne physique. Nous retenons I'étude de la chute libre :
e Le script devra permettre la description d’'un mouvement ;
e La représentation graphique des données sous
chronophotographie ;
o L’export des données vers les listes de la calculatrice.

forme

Le probléme: Une balle est lachée sans vitesse initiale d’'une hauteur h. Les

photographies sont effectuées au cours du temps toutes les 60 ms.

Vous allez écrire un script permettant de calculer, au cours du temps, la position de la

balle, puis de la représenter graphiquement.

a) Calcul des positions successives

Lors de la chute libre, a partir d’'une origine des temps et des espaces choisis (y>0),
la position de la balle peut étre calculée en utilisant la relation y = —% Xt2+hy .
Rappelons que, g = 9,81 m.s?.
Créer un nouveau script et le nommer U5Apps.
¢ Importer les modules ti_system et ti_plotlib.
e Nettoyer I'écran.
e Créer une fonction chrono(h) prenant comme paramétre la hauteur initiale
a laquelle est lachée la balle et qui affiche la position de la balle en fonction
du temps.
e Créer trois listes vides, abscisse x, ordonnée y et temps te.
e Les ordonnées sont calculées toutes les 60 ms.
e Les valeurs sont sauvegardées dans les listes si y >0 (la balle ne s’enfonce
pas dans le sol)

Créer une boucle fermée permettant de calculer I'altitude de la balle en fonction du
temps. Les résultats sont exprimés a 102 prés et stockés dans leurs listes
respectives. Comme on souhaite avoir une représentation graphique de la
chronophotographie correspondant a un cas réel, la liste des abscisses est
complétée avec des 0.

Enfin, les listes te et y sont respectivement exportées dans les listes L1 et L2 de la
calculatrice.
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EDITEUR : USAPPS

LIGNE DU SCRIPT 06001
from ti_system import ¥
import ti_plotlib as plt
disp_clr()
def chrono(h):
g=9.81

ol

for i in range(0,50,1):
t=ixdt
e=-g/2%t%x%2+h
if e>0:
te.append(t)
x%.append(0%i)
y.append(round(e,2))
store_list("1", te)
store_list("2",y)
Hrepré_entation graphique

Fns. [a A #|Outils| Exéc [Script
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Unite 5 : Application
NOTES DU PROFESSEUR

Unité 5 : Utiliser le module ti_system & ti_plotlib Application : Etude de la chute libre

b) Représentation graphique

Paramétrer une représentation graphique :
o Nettoyer I'écran plt.cls().
o Afficher une grille d'unité 2 plt.grid(xscl, yscl, type,(r,v,b)).
e Régler la fenétre graphique plt.window(Xmin, Xmax, Ymin, Ymax).
e Fixer la couleur du point au magenta plt.color(255,0,255).
e Représenter le nuage de point plt.plot(x-list, y-list, marque).
e Afficher le graphe plt.show_plot().

Exécuter votre script et appeler la fonction chrono puis lui fournir comme
argument la hauteur initiale du laché (8m par exemple).

La chronophotographie est représentée.

Conseil a I'’enseignant : A partir de la liste des positions de la balle, on pourra

éventuellement calculer la vitesse de la balle, puis afficher les vecteurs vitesses...

c) Visualisation des données exportées

Quitter I'éditeur Python et afficher les listes.

Demander la représentation graphique de ces listes.

Utiliser 'outil pour explorer la représentation graphique (durée totale de la
chute...).

http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
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EDITEUR : USAPPS
LIGNE DU SCRIPT 0028
Hreprésentation graphique
plt.cls()
plt.grid(2,2,"solid")
plt.title("Chute libre")
plt.window(-10,10,0,1.1%max(y)

)
plt.color(255,0,255)
plt.plot(x,y,"o")
plt.show_plot()

Fns.. |[a A #|0utils| Exéc [Script

PYTHON SHELL T
oll

F>> chrono(§)

PYTHON SHELL 1

Chute libre

L1(1)=0

NORMAL FIXE2 AUTO REEL RAD MP n

Graphl:Lisl2

980ag,
Ry

®=0.48 Y¥=6.87
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Jil 10 Minutes de Code Unite 6 : Competence 1
TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR

Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 1 : Les capteurs intégrés au hub

Dans cette premiere lecon de I'unité 6, vous allez Objectifs :
découvrir comment utiliser la librairie ti_hub afin
de commander les dispositifs intégrés au hub
Tl-Innovator™.

e Découvrir le module ti-hub.
e Ecrire un script intégrant la librairie ti-hub pour
les dispositifs intégrés.

Vous allez, dans cette lecon, utiliser la librairie ti_Innovator afin de noter
visuellement un changement de luminosité pour, par la suite, simuler un
interrupteur crépusculaire, ou bien enregistrer une série de mesures lors du
lever du soleil ou du crépuscule.

Vous commencerez par ailleurs a envisager comment associer cette librairie a
celle que vous connaissez déja (ti_plotlib & ti_system) afin de créer un projet

de vol maimale est de 150 m
porsire

La hauteur.
hars interdiction tem

H e horizon . -
scientifique complet. crépuscule civil
Le script que vous allez écrire correspond a I'algorithme simple suivant : e de vt <1 (N

:I‘W"sr‘u
dpl\““ Mmiq'-l‘- &
Mesurer l'intensité lumineuse ambiante : ¢ >
LumO « mesure + (tolérance ?) P
aeost

Modifier lintensité lumineuse (lampe ; cache
devant le capteur) e ——
Lum1 < mesure
SiLum1>LumO:
\ Alors allumer la DEL RVB en rouge (2s)
Sinon Si LumO0 < Lum1 :
\ Alors allumer la DEL RVB en vert (2s)
Sinon : Ne rien faire

: | -
Commencer un nouveau script et le nommer U6SB1 futoriss
. o X . . . i Jusqu'a 8 caracteéres
Ce script doit intégrer la librairie ti_hub. Pour cela, vous avez plusieurs - Premier caractére:faz
CL epey 2 ~ Caractéres restants:Raz 039 _
possibilités.
a) Appuyer sur la touche F3 [Types] puis choisir le menu 6 : Hub Projet. )
Valid it t sur [entrer] deux foi le foi e Eption
a.| er ensuite en appuyant sur eux fois ou une seule fois [ekea] Mipss) ok
puis OK.

GESTIONNAIRE DE SCRIPTS
ti_system,time
Sélectionnez le type de script

b) Vous pouvez également partir d’'un script vierge, puis incorporer

manuellement les librairies dont vous avez besoin.
. - — . . . 1:Script Vi

c) Enfin, vous pouvez aussi utiliser les librairies et variables qui ont ét¢  2:caleuls Mathématiques

écrites lors des projets TI STEM. Celles-ci seront immédiatement 3:Simulation Rléatoire
. . . . . \ @4:Tracer (x,y) et Texte

recopiées comme « Objet du projet ». Cette derniére option n'est S:Partage de Données
intéressante que pour créer un script analogue a ceux ayant été définis ‘mggg:*s STEM Hub

lors du projet STEM. https://education.ti.com/en/resources/stem 8:Aide aux Projets STEM..

[Echap
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 1 : Les capteurs intégrés au hub

En choisissant le type 6 : Hub Projet, Vous devriez obtenir I'écran ci-contre. B L. o0

# Hub Projet
from ti_system import *
from time import ¥

Fns.. |a A B |Outils| Exéc [Script
Nous allons utiliser le capteur de luminosité intégré au Tl-Innovator, ainsi que

la diode RVB. Afin que le script soit en mesure de les gérer, intégrons les EDITEUR : U6SB1
librairies correspondantes. Pour cela choisir dans le menu Modul puis 6 : PC ommandes Fort
sHDispositifs intégrés du Hub..

ti_hub... et enfin dans le sous-menu 1 : Dispositifs intégrés du Hub. 2:Dispositifs d'entrée.
3:Dispositifs de sortie..

ti-hub module

Conseil a I'enseignant : Les deux autres possibilités concerneront les
capteurs et actionneurs que I'on connectera directement sur les ports d’entrée
sortie IN... et OUT... du Hub ou éventuellement sur les ports BBx.

Echap | Modul

EDITEUR : U6SB1
LIGNE DU SCRIPT 0006 =)
# Hub Projet
from ti_system import *
from time import ¥
import color
import brightns

=]

Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

Fonc Ctl Ops List Type E/S

Mnath..

2:random..

ttime..

tti_system.

tti_plotlib..

:ti_hub..

:ti_rover..

:Color.. «Hub Output»
:Brightness.. «Hub Input»

LONOUA®

Echap | Aide
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 1 : Les capteurs intégrés au hub

EDITEUR : U6SB1

e Afin que le programme affiche des informations sur un écran LIGNE DU SCRIPT 6002
« propre », nettoyer celui-ci, & l'aide linstruction disp_clr() se 2r2:bti’":$::m import X
trouvant dans la librairie ti_system. from :inelimpor‘t ¥
s . N import color
e Créer une variable lum0, a laquelle on affecte une mesure de la import brightns
. " . . . Hmesure
luminosité. Linstruction brightns.measurement() se trouve dans le disp_clr()

. : P lum@=brightns.measurement()
module 9 : Brightness, chargé deés lors que le module correspondant disp_at(s, 'modifier 1a luminosit
est importé. é","left")

) o - . e - o disp_wait()
o Afficher un message invitant l'utilisateur a modifier lintensité lumi=brightns.measurement()
| . d | . d t intéaré di t Hcomparaison
umineuse dans le voisinage du capteur intégré disp_at(). if lum0<luml:
color.rgb(255,0,0)

sleep(2)
color.off()

felif lum@>lumi:
color.rgb(0,255,0)
sleep(2)
color.off()

if lumB@<luml:
color.rgb(255,0,0)
sleep(2)
color.off()

felif lum@>lumi:
color.rgb(0,255,0)
sleep(2)
color.off()

se:
color.off()

e Mettre le programme en attente disp_wait(), le temps d’effectuer
cette modification. i

e Créer une variable lum1 a laquelle, on affecte la nouvelle mesure. Fns.. |a A #[Outils| Exéc [Script

e Les mesures sont ensuite comparées. Selon le résultat de I'instruction
conditionnelle, la DEL RVB s’allumera en vert ou rouge pendant un
délai de 2 secondes.
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 1 : Les capteurs intégrés au hub

Prolongement de I’activité : Lox

Modifier le script précédent ou en créer un autre U6SB11

Ce nouveau script doit sur 40 minutes enregistrer les mesures 400

de la luminosité. \
700 (Z)

Conseil a I’enseignant : Attention le capteur brightness du \

Tl-Innovator n'est pas étalonné en Lux, mais cela n'a pas 60

d’'importance dans la mesure ou I'on ne s'intéresse qu’aux , \ 5

variations de la luminosité et non a leur mesure en Lux.

Yy
400,

Les mesures sont sauvegardées dans une liste r[ ].

Celles correspondant a la valeur du temps dans une liste t[ ]. 0
10
. L . o
Le script proposé ci-dessous propose également la 200, &
. . . . . > &
représentation graphique des mesures afin de le comparer a 7 S, \
la représentation ci-contre. ”‘{ B ,',('
Il est également proposé un export vers les listes de la a. Seegel
1 o ‘I 7o o o e o .
calculatrice, 7 T Bears G Soboil ©
Conehor 1078 207 107 .
aaSotetl Temps en minules
Fie. 2. — Décroissement de la lumiére naturelle
pendant le crépuscule civil.
a) Acquisition des données b) Représentation graphique
EDITEUR : U6SB11 n EDITEUR : U6SB11 n
LIGNE DU SCRIPT 0001 0. LIGNE DU SCRIPT 0025 0.
# Hub Projet_ Hreprésentation graphique
from ti_system import ¥ [def graphe(t,r):
from time import ¥ plt.cls()
import ti_plotlib as plt plt.auto_window(t,r)
import brightns plt.labels("t(min)","r")
disp_clr() plt.title("Crépuscule")
def bri(n): plt.color(255,0,255)
r=[] plt.scatter(t,r,"+")
t=[] o store_list("1",t)
for i in range(n): store_list("2",r)
r.append(brightns.measuremen plt.show_plot()
t()) Fns. [a A #[Outils| Exéc [Script
t.append(i)
sleep(60)
return t,r
Hreprésentation graphique
Fns. |a A #0utilsl Exéc [Script

La fonction bri(n) réalise 'acquisition de données toutes les minutes pendant n minutes et renvoie les liste t et r
La fonction graphe(t,r) réalise la représentation graphique des données t[ ] et r[ ], puis les exporte vers les listes L1 et L
de la calculatrice.
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TI-83 Premium CE & TI-Python NOTES DU PROFESSEUR
Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 2 : Les dispositifs d’entrée-sortie
Dans cette seconde legon de 'unité 6, vous Objectifs :
allez découvrir comment connecter et utiliser un e Découvrir le module ti hub.
dispogitif q.’entrée—sortie du Tl-Innovator™ a I'aide e Ecrire et utiliser un script permettant d’utiliser
de la librairie ti_hub. un composant d’entrée sortie « grove ».

Vous allez dans cette legon, utiliser un composant essentiel dans toute chaine de
mesure utilisant des capteurs, il s’agit d’'un potentiométre.

Un potentiomeétre est un type de résistance variable a trois bornes, dont une est
reliée a un curseur se déplagant sur une piste résistante terminée par les deux
autres a laquelle est soumise la résistance.

Les potentiométres sont couramment employés dans les circuits électroniques.
lls servent par exemple a controler le volume d'une radio. Les potentiométres
peuvent aussi étre utilisés comme des transducteurs, puisqu'ils convertissent
une position en une tension. Ce type de dispositif peut étre rencontré dans des
joysticks.

Vous allez écrire un script permettant de mesurer la tension électrique entre deux
bornes du potentiomeétre, puis de I'afficher a I'écran.

Remarque : L’esprit de cette legon ne porte pas sur I'étude du composant en lui-
méme, mais sur son intégration au sein d'un script Python afin d’obtenir les
informations que celui-ci doit fournir. Ainsi le script que vous allez réaliser sera
aisément transposable a tout autre type de transducteur.

GESTIONNAIRE DE SCRIPTS []
ti_system,time =)

Mise en ceuvre : -
Commencer un nouveau script et le nommer U6SB2. Choisir en appuyant sur la SSituLC R OO T
1:Script Vierge

touche F3, lors de I'écriture du nom du script. 2:Calculs Mathématiques
3:Simulation Aléatoire

4:Tracer (x,y) et Texte
S:Partage de Données
rojets STEM Hub
V:Rover

8:Aide aux Projets STEM..

Les librairies ti_system et time sont importées, vous allez a présent importer la [Echep)
librairie du Hub correspondant au potentiométre et éventuellement la librairie

i EDITEUR : U6SB2

tl_pIOt' LIGNE DU SCRIPT 0064 =) [1
# Hub Projet

from ti_system import ¥

from time import ¥

Fns. [a A #[0utils| Exéc [Script
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 2 : Les dispositifs d’entrée-sortie

Appuyer sur la touche F1 (Fns) (4] puis afin d’accéder au menu modul, puis EDITEUR : U6SB2

ti_-hub module
choisir 6 : ti_hub puis 2 : Dispositifs d’entrée...et enfin 0 : Potentiometer. JICTYYA] Commandes Ports Avancé
1:Dispositifs intégrés du Hub..
mispositifs d'entrée..
3:Dispositifs de sortie..

Echap | Modul

Toutes les commandes relatives au potentiométre seront maintenant accessibles EDITEURENCSDS i
dans le menu modul, en complément de ceux déja présent. B’ Paste+Potentiometer>Modul O

Humidité et Temp
:Ranger

:Light Level

:Temperature

S:Moisture

:Magnetic

:Vernier Entrée TI-SensorlLink

i:ﬂnalog in

9:Digital in
b}’otentioneter

[Echap [Import

e Commencer par nettoyer I'écran afin d’obtenir une console vide de toute FIEURe sp2

Oo
=

LIGNE DUSCRIPT 0007
information. Pour cela, inclure linstruction dispclr() disponible dans le [ Hub Projet
i from ti_system import ¥
module ti_system. from time import x
A . , from potentio import ¥
e Créer une fonction pot( ) ne comportant pas d’argument pour le moment.  def pot():

disp_clr()

e Créer une variable mes et laisser le curseur clignoter derriére le nom de mesa

cette variable. Puis rechercher dans le menu modul puis 8:
Potentiometer... la premiére instruction var=potentiometer(« port »)

e Valider en appuyant sur la touche [entrer], I'affectation de Iinstruction
permettant de connecter le potentiomeétre au port IN 1est achevée.

Fns.. [a A #|0utils| Exéc [Script

@ EDITEUR : U6SB2

sHvar=potentiometer("port") »
2:var.measurement()
3:var.range(min,max)

Echap | Hodul

Conseil a I’enseignant : tous les capteurs (dispositifs d’entrée) comportent un minimum de deux variables 1 :
var=capteur(« port ») et 2 : var.measurement()
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 2 : Les dispositifs d’entrée-sortie

o  Créer une variable v permettant de collecter la mesure du capteur connecté T e 2N

. # Hub Projet
(variable mes). from ti_system import ¥

from time import ¥

from potentio import ¥

def pot():

disp_clr()
mes=potentiometer ("IN 1")
v=mes.measurement()
return v

g . | . , , Fns. [a A #[Outils| Exéc [Script
o Vérifier le fonctionnement de votre capteur aprés avoir préalablement placé

le potentiométre sur une position centrale. g "YTHON SHELL N
e Connecter le Tl-Innovator a la calculatrice puis le potentiométre au port IN1  9759.9
e Appeler la fonction pot( ). >>> |
e Vous devriez obtenir une information du méme ordre de grandeur que celle
de I'écran ci-contre, mais constater qu’il ne s’agit pas d’une tension puisque
votre potentiomeétre est alimenté par une tension de 3.3V. La valeur a
trouver appartiendra al'intervalle [0 ; 3.3].

Fns.. la A #I0utilslediterlScript

e Modifier votre script afin de prendre en compte la résolution du . oIl

convertisseur analogique numérique (14 bits). Ainsi la mesure de la tension ~ [from ti_system import ¥
from time import *

sera : from potentio import ¥
def pot():
disp_clr()
X — mes=potentiometer ("IN 1")
214- v=mes.measurement()
u=3.3%v/2¥x14

e Latension sera arrondie a 107 preés. tension=round(u,2)
return "U en volt", tension

u = Ugim

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

all

@ PYTHON SHELL

('U en volt', 1.97)
>5> |

e Latension précédente est d’environ 1.97 V.

Fns.. [a A #[0utilsléditer[Script

Quelques idées pour prolonger la legon :
e Utiliser un potentiométre pour réaliser un capteur angulaire (une mesure de tension correspond a la valeur d’'un
angle lue sur un rapporteur), puis réaliser la représentation graphique de la fonction modélisée a = f(u).
o Entre 0 et 3.3v, associer une plage de tension a une couleur en utilisant la DEL RVB du Tl-Innovator™.,
e Associer la mesure de la tension aux coordonnées d’un point repéré (principe d’un joystick)...etc.
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Compétence 3 : Les dispositifs d’entrée-sortie

Dans cette seconde legon de 'unité 6, vous allez Objectifs :
découvrir comment connecter le ti-rover a 'aide
de la librairie ti_rover.

e Découvrir le module ti_rover.

e Ecrire et utiliser un script permettant d’utiliser
le ti-rover et ses actionneurs associés.

e Utiliser une boucle ouverte et une instruction
conditionnelle.

Vous allez, dans cette legon, réaliser un script donnant au ROVER la possibilité
d’effectuer un parcours marqué par l'illumination de la diode RVB, tant que la
distance (mesurée par le capteur RANGER) respecte une limite inscrite dans une
instruction conditionnelle.

Avancer sur une distance de 2m
Tant que le mouvement n’est pas stoppé par I'utilisateur
a < distance a un objet mesurée
sia< 0.2
alors afficher une couleur rouge et s’arréter
sinon afficher une couleur verte et continuer
S’arréter, afficher une couleur bleue
Attendre 1s
Eteindre la diode
Allumer la diode en bleu pour marquer la fin

: GESTIONNAIRE DE SCRIPTS T
e Commencer un nouveau script et le nommer U6SB3. P time, ti_system; ti_rover o [
e A partir du menu modul, importer la librairie ti-rover. |.- type ce script
e Valider en appuyant sur la touche [entrer]. 2:Les Calculs Mathématiques

P:Simulation Aléatoire
4:Tracer et Texte
§:Le Partage des Données
6:Hub Projet

I-Rover

8:Aides de Projet TI STEM..

Echap

EDITEUR : U6SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0065 a =

# TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

Fns. [a A #[0utils| Exéc [Script
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Compétence 3 : Les dispositifs d’entrée-sortie

Effacer votre écran a 'aide de linstruction disp_clr() située dans le menu
ti_system.

Toujours dans le menu ti_system, choisir l'instruction disp_cursor( )
affectée de la valeur 0 afin de ne pas afficher le curseur.

Demander au ROVER de se déplacer en avant. L'unité de mesure de la
distance est laissée a votre choix sachant que par défaut, celle-ci est fixée
a 0.1 m. Ainsi rv.forward(20) assignera au robot un déplacement en avant
sur une distance de 2 m. L’instruction rv.forward( ) est située dans le menu
modul, puis 7 : ti_rover et enfin 2 : forward(distance) dans le menu
Conduire.

Inscrire ensuite, le début d’'une boucle ouverte que I'on trouve dans le menu
modul puis dans celui de la librairie ti_system.

Conseil a I’enseignant : Un grand nombre d’instructions disponibles dans le menu
de la librairie ti_system, le sont également dans celui de la librairie ti_rover sous
le menu Commandes.

Créer une variable a a laquelle est affectée la distance mesurée par le
RANGER. Pour cela, commencer a écrire la lettre a, puis laisser le curseur
a la fin de cette |lettre. Inscrire ensuite linstruction

EDITEUR : U6SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0006 =)

# TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import *

import ti_rover as rv

disp_clr()

disp_cursor(0)_

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

EDITEUR : U6SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0010 =)

# TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

disp_clr()

Hisp_cursor(e)

Hlsp_at(s,"[annul] pour arréter"
,"center")

rv.forward(20)

while not escape():

[ Fns.. [a A #[0utils| Exéc [Script

EDITEUR : ROVER n
LIGNE DU SCRIPT 0017 =)
while not escape():
a=rv.ranger_measurement()
if a<0.2:
rv.color_rgb(255,0,0)

rv.ranger_measurement( ) située dans le menu modul puis 7 : ti_rover ‘ru.stop()
f 2 : . . 4 : f else: T
puis EIS (entrées sortles.) ;  1: Entrées et enfin 1: rv. color_rgb(0, 255,0)
rv.ranger_measurement( ). L'unité de mesure est le métre. :v-ﬁsume()
. . . . . " . . . rv.stop
Créer a présent linstruction conditionnelle. Si la distance mesurée est Idisp_clr[)
inférieure & 20 cm, le robot s'arréte et la diode RVB sallume en rouge.  Lyaco3)-"9°(%:0:25%)

L’instruction rv.color( ) est disponible dans la librairie ti_rover au menu
E/S puis 2 : sortie. rv.stop( ) est une instruction de conduite et donc placée
sous le menu correspondant. Sinon la diode RVB est de couleur verte, et
le robot poursuit son parcours jusqu’'a attendre la distance fixée.
L’instruction rv.resume() termine le traitement des actions en court dans
la file d’attente.
A la fin de la boucle :

o Le robot s’arréte. rv.stop().

o L’écran est effacé.

o Ladiode affiche une couleur bleue.

o Un délai d’attente de 1s précéde I'extinction de la diode.

rv.color_rgb(0,0,0)

| Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script
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Compétence 3 : Les dispositifs d’entrée-sortie

Effacer votre écran a 'aide de linstruction disp_clr() située dans le menu
ti_system.

Toujours dans le menu ti_system, choisir l'instruction disp_cursor( )
affectée de la valeur 0 afin de ne pas afficher le curseur.

Demander au ROVER de se déplacer en avant. L'unité de mesure de la
distance est laissée a votre choix sachant que par défaut, celle-ci est fixée
a 0.1 m. Ainsi rv.forward(20) assignera au robot un déplacement en avant
sur une distance de 2 m. L’instruction rv.forward( ) est située dans le menu
modul, puis 7 : ti_rover et enfin 2 : forward(distance) dans le menu
Conduire.

Inscrire ensuite, le début d’'une boucle ouverte que I'on trouve dans le menu
modul puis dans celui de la librairie ti_system.

Conseil a ’enseignant : Un grand nombre d’instructions disponibles dans le menu
de la librairie ti_system, le sont également dans celui de la librairie ti_rover sous
le menu Commandes.

Créer une variable a a laquelle est affectée la distance mesurée par le
RANGER. Pour cela, commencer a écrire la lettre a, puis laisser le curseur
a la fin de cette |lettre. Inscrire ensuite [linstruction

EDITEUR : U6SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0006 =)

# TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import *

import ti_rover as rv

disp_clr()

disp_cursor(0)_

Fns.. [a A #|Outils| Exéc [Script

EDITEUR : U6SB3 n
LIGNE DU SCRIPT 0010 =)

# TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

disp_clr()

Hisp_cursor(e)

Hisp_at(s,"[annul] pour arréter"
,"center")

rv.forward(20)

while not escape():

[Fns. a A #0utilsl Exéc IScript

EDITEUR : ROVER n
LIGNE DU SCRIPT 0017 =)
while not escape():
a=rv.ranger_measurement()
if a<0.2:
rv.color_rgb(255,0,0)

rv.ranger_measurement( ) située dans le menu modul puis 7 : ti_rover ‘ru.stop()
B 2 : . . A : . else: t
puis EIS (entrées sortles.) ;i 1: Entrées et enfin 1: ro. color_rgb(0,255,0)
rv.ranger_measurement( ). L'unité de mesure est le métre. :v-r(‘isume()
. . . ye . " . . , rv.stop
Créer a présent linstruction conditionnelle. Si la distance mesurée est Idisp_clr[)
inférieure & 20 cm, le robot s'arréte et la diode RVB sallume en rouge.  Lyacoty)-m°(%:0:25%)

L’instruction rv.color( ) est disponible dans la librairie ti_rover au menu
E/S puis 2 : sortie. rv.stop( ) est une instruction de conduite et donc placée
sous le menu correspondant. Sinon la diode RVB est de couleur verte, et
le robot poursuit son parcours jusqu’'a attendre la distance fixée.
L’instruction rv.resume() termine le traitement des actions en court dans
la file d’'attente.
A la fin de la boucle :

o Le robot s’arréte. rv.stop().

o L’écran est effacé.

o La diode affiche une couleur bleue.

o Un délai d’attente de 1s précéde I'extinction de la diode.

rv.color_rgb(0,0,0)

| Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script
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Unité 6 : Utiliser le module ti_hub & ti_rover Application : Représenter un parcours
Dans cette application de I'unité 6, vous allez Objectifs :
connecter le ti-rover a I'aide de la librairie ti_hub et e Découvrir le module ti_rover.

construire un script permettant d’enregistrer des
coordonnées de points lors d’un parcours, puis
de les représenter graphiquement.

Ecrire et utiliser un script permettant d’utiliser
le ti-rover et ses actionneurs associés.
Utiliser une boucle fermée.

e Représenter graphiquement des données.

Vous allez, dans cette legon, réaliser un script donnant au ti-rover la possibilité
d’effectuer un parcours correspondant au dessin d’un polygone.

Les coordonnées des sommets seront sauvegardées dans des listes puis
représentées graphiquement a l'aide des instructions de la librairie ti_plot.

GESTIONNAIRE DE SCRIPTS
time,ti_systemsti_rover
Sélectionnez le type de script
A:Script Vierge

Mise en ceuvre :
e Commencer un nouveau script et le nommer U6APPS

e A partir du menu modul, importer la librairie ti-rover 2:Les Calculs Mathématiques
. 3:Simulation Aléatoire
e Valider en appuyant sur la touche [entrer]. 4:Tracer et Texte
e Importer également la librairie ti_plotlib igfhszg:zgi des Données
I-Rover

8:Aides de Projet TI STEM..

[Echap]

LIGNE DU SCRIPT 0001 =)
from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

import ti_plotlib as plt
disp_clr()

disp_cursor(0)

#1 en dm

e Bien que cela ne soit pas impérativement nécessaire, les instructions
permettant d’effacer I'écran et de ne pas afficher le curseur sont toujours
d’un rendu plus agréable. Insérer disp_clr() et disp_cursor(0) se trouvant
dans le menu modul puis ti_system.

e Créer une fonction poly(), prenant en argument n le nombre de cété du

def poly(n,l1):
polygone et I la longueur en unité par défaut pour le TI-Rover, c’est-a-dire :::22{’]‘
le dm. ordo=[]
. 360 for i in range(n):
¢ |’angle au sommet de chaque polygone sera donc égal a = - [Fns.. |a A #[0utils| Exéc [Script

e Créer deux listes vides absc et ordo destinées a recevoir les coordonnées
de chacun de ces sommets.
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L’export des listes vers la calculatrice donne la représentation graphique ci-contre.
L'utilisation de la touche permettra de retrouver les coordonnées de chaque
point.

Conseil a I’enseignant : Pour ce type d’exercice, éviter d’utiliser les instructions
rv.pathlist_x() et rv.pathlist_y().

En fait lors du tracé d’un segment, la calculatrice enregistre les coordonnées des
points d’un segment du polygone, puis réenregistre les coordonnées du dernier
point comme premier point du segment suivant. D’autant plus que nous avons placé,
entre chaque tracé, une temporisation de 1s.

Ainsi les instruction rv.path... sont dans notre cas inappropriées.

En utilisant les instructions rv.pathlist_x() et rv.pathlist_y(), on obtiendrai deux fois
les coordonnées des extrémités.

Remarque : ajuster le format de votre grille, en fonction des polygones que vous
souhaitez tracer. Celle-ci a volontairement été réglée ici aux parametres par défaut,
afin d’observer la précision du tracé du ROVER.

Prendre garde également a la nature de la surface sur laquelle se déplace le robot.

Celle-ci ne doit pas opposer trop de résistance au déplacement ou au contraire,
favoriser les glissements.
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