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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT o pgthon"’

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Interrupteur distant F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le théme "informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans I'activité proposée :

*  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
*  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systeme.
+  Fcrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

+  Identifier des algorithmes de contréle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Comment allumer une lampe (sa lampe de chevet par exemple) sans appuyer
parfaitement sur l'interrupteur ? (si, au matin, on n'est pas trés bien réveillé !)

Ici, une vidéo illustrant ce projet.

Problématique

Comment reproduire un allumage a distance d'une lampe ?

1. Identifier un capteur possible ;
Identifier un actionneur possible ;

3. Elaborer un algorithme modélisant le fonctionnement d'une lampe qui s'allume a
distance ;

4. Mettre cet algorithme en application.
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T1-83 Premium CE

Theme : informatique embarquée et objets connectés - = S\ "BV THON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon'"
Fiche méthode F GIROD

Matériel disponible

Les éleves disposent, en plus de leur TI-83 Premium CE :

Déroulement possible du projet

e d'un TI-Innovator HUB ;

e d'un capteur de distance a ultrasons. /-
L3

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent de préparer le projet et de le rendre possible sur 2 séances d'1h30. Elles peuvent aussi
étre préparées par I'enseignant sous forme de fiches et/ou d'un exposé au tableau.

Un groupe d'éleéves peut préparer une fiche ou présenter un rapide exposé illustrant les principaux points pour maitriser la
programmation en PYTHON spécifique au TI-Innovator HUB, en s'appuyant sur les '10 mn de code' (Unité 6).

Un groupe d'éleves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

Un groupe d'éléves peut décrire le TI-Innovator HUB.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éléves.
On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniére de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

ére ¢

1" étape : on allume une lumiére en passant sa main devant le capteur a ultrasons.

2™ étape : on allume et on éteint une lumiére en passant sa main devant le capteur a ultrasons ; création d'un compteur et
discrimination selon sa parité.

3™ étape : on adapte l'intensité lumineuse de la lampe selon la luminosité ambiante.

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT :

.

le(s) capteur(s) et le(s) actionneur(s) mis en jeu :

l'algorithme qui gére les données d'entrée ;

le langage de programmation utilisé.
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https://www.youtube.com/watch?v=mF2gl_GtqzA&list=PL4V-Xo0EMx4g_AVzBi-2bSUSWiP28LxUl&index=7

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon“

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Proposition de résolutions

Choix du capteur :

+  Capteur de distance a ultrasons : en passant sa main a proximité, la distance mesurée passe en dessous d'un seuil qui
entraine le passage d'un mode a 'autre. C'est ce capteur qui a été choisi ici.

* Capteur de luminosité (brightness) : en cachant ce capteur, la luminosité passe en dessous d'un seuil qui entraine le
passage d'un mode a l'autre. On peut l'utiliser si on ne dispose pas de capteur a ultrasons ou si on veut proposer une
alternative.

Choix de I'actionneur :

+ LED RGB du HUB : elle pourra délivrer une lumiére blanche plus ou moins intense.

@ EDITEUR : LAMPED

LIGHNE DU SCRIFT 6007
# Projets STEM Hub

: ' Fon tine tnport o "
Etapes de résolution
import color

L'importation de ces bibliothéques est explicitée dans la remarque qui suit cette [from ranger import ¥
partie.

La fonction f1 va simuler un allumage automatique de la lumiére a distance :

Fns.. |a A #|0utils| Exéc [Script

On initialise un compteur stocké dans la variable ¢ qui comptera le nombre de
fois o I’on passe la main @ moins de 10 cm du capteur de distance.

La variable n donnera la parit¢ de ¢ (par n=c%2, reste de la division
euclidienne de ¢ par 2).

Ces deux variables sont initialisées a 0.

=% EDITEUR : LAMPED

- - - - : - - (@ LTGHE DU SCRIPT 6018
On crée la variable m qui représente l'entrée du ranger (capteur de distance) def f1():
relié au port d'entrée IN 1 ; les instructions se trouvent dans le module ranger °=g

n=

importé précédemment.

m=ranger("IN 1")

1 ‘while not escape():
: " T . d=m.measurement()
O while not escape(): crée une boucle 'infinie' qui sera interrompue par sleep(0.5)
I'appui sur la touche on ; linstruction se trouve dans le module if d‘Cg-i:
. +=
ti_system. - n=:3¢2
_ T < : : z if n==0:
o d—n.nusurcnonf(‘) ' crée la variable d qui est la mesure donnée par m color.rgb(0,0,0)
(le ranger branché a I'entrée 1). else:
color.rgb(255, 255, 255)

Une mesure est réalisée chaque demi-seconde. -
q Fns.. |a A & |Outils| Exéc |Seript

o Si la distance mesurée par le ranger est inférieure a4 0,1 m = 10 cm (en
passant la main & proximité), le compteur ¢ s'incrémente d'une unité.

rappel : e+=1est un raccourci pour e=c+1

Si n est pair, on éteint la led en saisissant la fonction color.rgh(0,0,0) ; la fonction color.rgb se trouve dans la
bibliotheque color importée en préambule.

o Sinon, on saisit color.rgh(255,255,255), ce qui a pour effet de mettre la led en lumiere blanche a son maximum
d'intensité.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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https://www.youtube.com/watch?v=mF2gl_GtqzA&list=PL4V-Xo0EMx4g_AVzBi-2bSUSWiP28LxUl&index=7

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon'“

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

£ GESTIONNAIRE DE SCRIPTS
Re ma rq Ue l‘ ;i_ss'ster-'utim-a - =] n

Sélectionnez le type de script
1:Script Vierge
2:Calculs MHathématiques
3:Simulation Aléatoire
4:Tracer (x,y) et Texte
S5:Partage de Données
HProjets STEM Hub
7:Rover

8:Aide aux Projets STEM..

En préambule du code, on trouve l'importation de bibliothéques spécifiques au
projet :
o ¢lles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le
menu Modul ;
e clles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposeés)

a la création du nouveau programme. Echap

La bibliotheque #i system permet d’importer ou d’exporter des données dans
les listes de la calculatrice.
Pour ce projet, elle contient I'instruction while not escape( ) : qui permet de ) EDITEUR : LAMPED

LIGNE DU SCRIPT 0005
lancer une boucle qui ne s’interrompt que lorsqu'on appuie sur la touche on. =T VST~ TR T N

from ti_system import il

La bibliotheque time permet en particulier d’utiliser la fonction sleep qui prend—LMml
comme argument un temps de pause donn¢ en secondes.

[Fne. |a A B|Outils| Exéc [Seript]

On va ensuite importer une bibliothéque spécifique au projet, a savoir la bibliothéque color en suivant les instructions

suivantes :
4y EDITEUR : LAMPE A% EDITEUR : LAMPED =y EDITEUR : LAMPED
L‘ o n ti_hub modu.le = Paste + Color » Modwl menw =] n
Fonc Ctl Ops List Type E/S [EEMIN ITEIR] Commandes Ports Avance tégrés du Hub
1:math.. iHDispositifs intégrés du Hub.. DEL RVB de sortie
2:random., 2:Dispositifs d'entrée. DEL Rouge de sortie
3:time. 3:Dispositifs de sortie. Sortie son

4:ti_system.

S:ti_plotlib.
ti_hub..

7:ti_rover.

4:Brightness Entrée de lumiére

Echap | Aide

Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux bibliothéques déja présentes (math, random,
...etc.) et permettent d’accéder aux instructions qu’elles contiennent.
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon "

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Pour aller plus loin T ]

LIGNE DU SCRIPT 0033
import brightns

On peut demander une intensité lumineuse dépendant de la luminosité

X R e Mef f2(a,b):
ambiante. Pour cela, on mesurera la luminosité par le capteur de luminosité c=0

intégré f la val : bre enti o

intégré au HUB et on transformera la valeur captée en un nombre entier m=ranger ("IN 1")
compris entre 0 et 255. while not escape():

l=brightns.measurement()
print("1=",1)
i=min(int(a*l+b),255)

. : - - #print('"n=",n)

Elle a pour paramétres a et b qui seront a choisir par l'utilisateur selon la d=m.measurement()

C'est l'objet de la capture d'écran ci-contre qui montre la fonction f2.

. ol . , ; sleep(0.5)
luminosité ambiante et I'effet voulu : Hprint('d=",d)
: e if d<=0.2:
o Treés peu de lumiére si 'ambiance est sombre ; e+=1
n=¢c#42
o Ou, au contraire, une luminosité d'autant plus grande que l'ambiance if n==0:
’ ’ plus & 4 color.rgb(0,0,0)
est sombre. else:
color.rgb(i,i,i)
Une fonction affine est a déterminer selon le choix des éléves et la luminosité Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

ambiante qu'il faudra mesurer pour avoir une idée des valeurs données qui
varient d'un jour a l'autre.

Remarques

Quelques remarques sur cet approfondissement possible :
o Le module brigthns a ét¢ importé comme décrit précédemment comme un des dispositifs intégrés au HUB.
Une fois intégré, il apparait parmi les autres modules et permet de charger l'instruction brighns.measurement.
o On peut demander quelques affichages pour aider au bon réglage des parametres.

C'est par exemple ce que permet print("'l = ",1) qui affichera la luminosité ambiante.

Si cet affichage devient inutile, on peut le commenter en précédant l'instruction de # (qui s'obtient notamment par le

raccourci "touche 2" suivie de la touche 3") ; c'est ce qui a été fait dans le programme proposé.
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. e . . ’ . TI-83 Premium CE
Theme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT o pg’[hOﬂ ”

Melange de couleurs F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de 'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le théme "informatique embarquée et objets connectés”, nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans l'activité proposée :

*  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
*  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
*  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

« Identifier des algorithmes de contréle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Comment créer et modifier facilement des couleurs en utilisant le code RGB ?

Ici, une vidéo illustrant ce projet.

Problématique

Comment modifier un code RGB facilement et en voir les effets immédiats ?
1. Identifier un capteur possible ;
2. Identifier un (des) actionneur(s) possible(s) :
3

Elaborer un algorithme modélisant la création de couleurs en code RGB (au moins
deux couleurs parmi les trois) ;

4. Mettre cet algorithme en application.

Matériel disponible

Les éleves disposent, en plus de leur TI-83 Premium CE :
e d'un Tl-Innovator HUB ;

o  de deux capteurs de distance a ultrasons.
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon'"

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent de préparer le projet et de le rendre possible sur 2 séances d'1h30. Elles peuvent aussi
étre préparees par l'enseignant sous forme de fiches et/ou d'un exposé au tableau.

*  Un groupe d'éléves peut préparer une fiche ou présenter un rapide exposé illustrant les principaux points pour maitriser la
programmation en PYTHON spécifique au TI-Innovator HUB en s'appuyant sur les '10 mn de code' (Unité 6).

«  Un groupe d'éléves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

*  Un groupe d'éleves peut décrire le TI-Innovator HUB.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éléves.
On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniere de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

» 1% étape : on mesure la distance entre sa main et un premier capteur a ultrasons ; méme chose avec un second capteur.
»  2°™ étape : on utilise ces données en les transformant en un nombre entier compris entre 0 et 255.

éme

= 3% étape : on produit une image RG ou RB ou GB avec les deux valeurs précédemment trouvées.

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT : le(s) capteur(s) et le(s) actionneur(s) mis en jeu / I'algorithme qui gére les
données d'entrée / le langage de programmation utilisé.

Proposition de résolutions

Choix du capteur :

«  Capteur de distance a ultrasons : en passant sa main a proximité, la distance mesurée nous permet de modifier la valeur de
R, G ou B.

Remarque : on ne peut utiliser que deux capteurs car seules les entrées IN 1 et IN 2 permettent de brancher un tel capteur.

Choix des actionneurs :

*+ LED RGB du HUB : elle pourra délivrer une lumiere de la couleur de son choix ; c'est cet actionneur qui est choisi ici.
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Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : 2"% SNT

Fiche méthode

Etapes de résolution

L'importation de ces bibliotheques est explicitée dans la remarque qui suit cette
partie.

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
F. GIROD

@ EDITEUR : COULEURS

LIGHE DU SCRIPT 6611
# Projets STEM Hub
from ti_system import *
from time import ¥

import color
from ranger import ¥

Fns.. [a A Hfﬁutilﬂ Exéc |Script

rl=ranger ("IN 1'") crée la variable r1 qui est de type ranger'.

rl et r2 représentent les entrées des deux rangers (capteurs de distance) reliés
aux ports d'entrée IN 1 et IN 2.

Les instructions se trouvent dans le module ranger importé précédemment.

sy EDITEUR : COULEURS

LIGHNE DU SCRIFT 6001
H Projets STEM Hub
from ti_system import %
from time import ¥

import color
from ranger import ¥

ri=ranger("IN 1")

O while not escape(): crée une boucle 'infinie' qui sera interrompue par
l'appui sur la touche on ; linstruction se trouve dans le module
ti system.

© ml=rl.measurement() crée la variable m1 qui stocke la mesure donnée
par rl (le ranger branché a l'entrée 1).

o La variable r permet de transformer la valeur m1 en un nombre entier
compris entre 0 et 255 ; de méme pour b avec la valeur de m2.

o L'instruction color.rgb(r,0,b) permet de colorer la led avec les
parameétres r et b. Cette fonction se trouve dans la bibliothéque color
importée en préambule.

* En mettant un obstacle prés du ranger branché en IN 1, on
rend la valeur proche r de 0 : la led est proche d'un bleu pur.

= En mettant un obstacle prés du ranger branché en IN 2, on
rend la valeur proche b de 0 : la led est proche d'un rouge pur.

* En mettant un obstacle a une distance équivalente des deux
rangers, on obtient des violets.

r2=ranger("IN 2")

Fns. |a A #|Outils| Exéc [Script

<y EDITEUR : COULEURS

LIGNE DU SCRIFT 6022

while not escape():
ml=rl.measurement()
m2=r2.measurement()
Hprint("m1=",ml)
Hprint("m2=",m2)
r=min(255, int(255/0.5%m1))
b=min(255, int(255/0.5%m2))
Hprint("r=",r)
Hprint("b=",b)
color.rgb(r,8,b)
Hsleep(l)

Fns. |a A #|0utils| Exéc [Script

o Pour faciliter la compréhension du script en cours de réalisation, on peut proposer des affichages.

*  Affichage des valeurs de m1, m2, r et b. Si les valeurs de r et b ne conviennent pas, on peut modifier a sa guise

les lignes de calculs correspondantes.

= Pour que l'affichage ait le temps d'étre lu, on peut proposer une pause par l'instruction sleep(1) (pause d'une

seconde) ; cette instruction se trouve dans la bibliothéque time.

=  Pour commenter ces instructions par la suite, on insére un # (par exemple par le raccourci : touche 2"* suivi de
la touche 3).
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon "

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Remarques

En préambule du code, on trouve l'importation des bibliothéques spécifiques au @ oL LCHNATRE DE SCRIPTS oM
- eivls =
pnjet: Sélectionnez le type de script
n . . . :Seript Vierge
e ¢lles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le iCalculs Hathématiques

3:8imulation Aléatoire
iTracer (x,y) et Texte
i:Partage de Données
BPro jets STEM Hub
:Rover

8:Aide aux Projets STEM.

menu Modul ;

e clles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposés)
a la création du nouveau programme,

Echap

La bibliothéque #i system permet d’importer ou d’exporter des données dans
les listes de la calculatrice.

Pour ce projet, elle contient I’instruction while not escape() : qui permet de
lancer une boucle qui ne s’interrompt que si on appuie sur la touche on.

rom ti_system import #

La bibliothéque time permet en particulier d’utiliser la fonction sleep qui prend from time import X
comme argument un temps de pause donné en secondes.

Fns.. |a A B|Outils| Exéc [Script

On va ensuite importer une bibliotheque spécifique au projet, a savoir la bibliothéque color en suivant les instructions

suivantes :
= EDITEUR : LAMPE <y EDITEUR : LAMPED &% EDITEUR : LAMPED
@ o n e ti-hub module I‘ Paste + Color 3 Hodul menu. ol
Fonc Ctl Ops List Type E/S LMY BETEIR] Commandes Ports Avancé Dispositifs integres du Hub
1:math. sfDispositifs intégrés du Hub.. sfColor DEL RVB de sortie
2:random.. 2:Dispositifs d'entrée. 2:Light DEL Rouge de sortie
3:time. iDispositifs de sortie. 3: Sound Sortie son

4:ti_system.

S:ti_plotlib.
ti_hub..

7:ti_rover.

i:Brightness Entrée de lumiére

Echap | Aide

Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux bibliothéques déja présentes (math, random,
...etc.) et permettent d’accéder aux instructions qu’elles contiennent.

On procede de méme pour importer la bibliothéque ranger qui s'obtiendra en choisissant 'dispositifs d'entrée' a I'étape 2 de la
procédure précédente.
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Matériel disponible

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon“’

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Lampe frontale F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le theme "informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans l'activité proposée :

+  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
«  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
«  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

«  Identifier des algorithmes de contrdle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Une lampe frontale propose en général plusieurs modes :

e {teinte ;

e lumiére faible ;

e |umiére plus soutenue ;
e |umiére rouge ;

e |umiére rouge clignotante.

Comment reproduire un fonctionnement de ce type ?

Ici, une vidéo illustrant le projet.

Problématique

Comment reproduire le fonctionnement d'une lampe frontale ?
1. Identifier un capteur possible ;
Identifier un actionneur possible ;
Elaborer un algorithme modélisant le fonctionnement d'une lampe frontale ;

oW

Mettre cet algorithme en application.

Les €léves disposent, en plus de leur TI-83 Premium CE :
e d'un TI-Innovator HUB ;

e d'un capteur de distance a ultrasons.
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon'"

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent de préparer le projet et de le rendre possible sur 2 séances d'1h30. Elles peuvent aussi
étre préparees par l'enseignant sous forme de fiches et/ou d'un exposé au tableau.

*  Un groupe d'éléves peut préparer une fiche ou présenter un rapide exposé illustrant les principaux points pour maitriser la
programmation en PYTHON spécifique au TI-Innovator HUB, en s'appuyant sur les '10 mn de code' (Unité 6)

«  Un groupe d'éléves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

*  Un groupe d'éleves peut décrire le TI-Innovator HUB.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éleves.
On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniere de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

] ere

. étape : on allume une lumiére en passant sa main devant le capteur a ultrasons.

+  2°™ étape : on allume et on éteint une lumiére en passant sa main devant le capteur a ultrasons : création d'un compteur et

discrimination selon sa parité.
3™ étape : on actionne plusieurs modes (au choix des éleves):
*  On passe sa main devant le capteur : une lumiére peu intense s'allume ;
*  On passe a nouveau sa main : une lumiére plus intense s'allume ;
*  On passe a nouveau sa main : une lumiére rouge s'allume ;
*  On passe a nouveau sa main : la lumiere s'éteint ;
*  On passe a nouveau sa main : le cycle recommence.

«  4°™ étape : on met en place un mode "clignotement".

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT :

* le(s) capteur(s) et le(s) actionneur(s) mis en jeu ;
« l'algorithme qui gere les données d'entrée ;

* le langage de programmation utilisé.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon"'

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Proposition de résolutions

Choix du capteur :

*  Capteur de distance a ultrasons : en passant sa main a proximité, la distance mesurée passe en dessous d'un seuil qui

entraine le passage d'un mode a 'autre. C'est ce capteur qui a été choisi ici.

*  Capteur de luminosité (brightness) : en cachant ce capteur, la luminosité passe en dessous d'un seuil qui entraine le
passage d'un mode a l'autre. On peut l'utiliser si on ne dispose pas de capteur a ultrasons ou si on veut proposer une
alternative.

Choix de I'actionneur :

+ LED RGB du HUB : elle pourra délivrer une lumiere blanche plus ou moins intense ou une lumiére colorée.

Etapes de résolution I
# Projets STEM Hub
from ti_system import #

from time import ¥

L'importation de ces bibliothéques est explicitée dans la remarque qui suit cette

partie.
import color
from ranger import ¥

‘s . . =0
e ¢ comptera le nombre de fois ot I'on passe pres du capteur de distance. ™ |.-g

On crée les variables ¢ et n qui seront des compteurs. Elles sont initialisées a 0.

e n donnera le reste de la division euclidienne de ¢ par 5 (cela s'écrit en In=ranger ("IN 1")
;Jython ¢%35) : cela permet d'activer une des cinqg modalités de la [ Frs- |2 A #)0utils] Exéc JScript
ampe.
La variable m représente l'entrée du ranger (capteur de distance) reli¢ au port
d'entrée IN 1 : les instructions se trouvent dans le module ranger importé

précédemment.
O while not escape(): crée une boucle 'infinie’ qui sera interrompue par @ TGNE DU SCRIPT 0025
l'appui sur la touche om ; l'instruction se trouve dans le module while not escape():
ti system print("n=",n)
A . o d=m.measurement()
o d=m.measurement() crée la variable d qui est la mesure donnée par m ’::::{?df?_ d)
(le ranger branché a I'entrée 1). ';f d<0.1:
Une mesure est réalisée chaque demi-seconde. n=:;§1
Si la distance mesurée par le ranger est inférieure a2 0,1 m = 10 cm (en “c:i:ﬁ:r b(0,0,0)
passant la main a proximité), le compteur ¢ s'incrémente d'une unité. elif n== g Bl
Rappel :e+=1 est un raccourci pour e=¢+1 .1221:2;5?"[“0'103'199)
Selon la valeur de n (0/1/2/3/4), on aura diverses situations : 12210"-;95(255-255-255)
e n==3:
- l_umiérel e'teimel avee color.rgh(0,0,0) (cette fonction se trouve dans la bibliothéque color color.rgb(255,0,0)
importée en préambule) ; else:
. lumiére blanche peu lumineuse avec color.rgh(100,100,100) ; color.rgb(255,0,0)
. . - ) sleep(0.1)
. se av .rgh(255,255,255
lumiére blanche lumineuse avec color.rgh(255,255,255) ; color.rgh(0,0,0)
. lumiére rouge avee color.rgh(255,0,0) sleep(0.1)
. lumiére rouge clignotante (temps de clignotement de 0,1 s). Fns.. |a A # |0utils| Exéc |Script
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon "

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Fiche méthode F. GIROD

Remarques

En préambule du code, on trouve I'importation de bibliothéques spécifiques au (@ SESTIONNATRE DE SCRIPTS
1I-5¥§TemM,Time
projet . Selectionnez le type de script

e elles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le 2 'C.lcﬂls Hathintiquu

menu Modul : 3:8imulation Aléatoire
’ iTracer (x,y) et Texte
:Partage de Données
HProjets STEM Hub
:Rover

B8:Aide aux Projets STEM.

e clles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposés)
a la création du nouveau programme.

Echap

La bibliothéque #i system permet d’importer ou d’exporter des données dans
les listes de la calculatrice.

EDITEUR : LAMPED

Pour ce projet, elle contient I'instruction while not escape( ) : qui permet de LIGNE DU SCRIPT 6005
. . , . TE-] 'y OTI_-M Ll b
lancer une boucle qui ne s’interrompt que lorsqu'on appuie sur la touche on.

rom ti sys{en import ¥|

- . . sl HH : _,--——ﬂ'4|fron time import ¥ |
La bibliothéque time permet en particulier d’utiliser la fonction sleep
qui prend comme argument un temps de pause donné en secondes.

Fns.. |a A #|Outils| Exéc |Seript

On va ensuite importer une bibliothéque spécifique au projet, a savoir la bibliotheque color en suivant les instructions

suivantes :
» EDITEUR : LAMPE EDITEUR : LAMPED &y EDITEUR : LAMPED
(‘&‘ =] n L‘ ti_hub module Faste + Color ¥ MHodul menu O n
Fonc Ctl Ops List Type E/S [ELMIN BETTIR] Commandes Ports Avancé Dlrporltlfr integres du Hub
1:math. sfDispositifs intégrés du Hub.. ] DEL RVB de sortie
2:random.. 2:Dispositifs d'entrée. DEL Rouge de sortie
3: time. 3:Dispositifs de sortie. < Sortie son

4:ti_system.

S:ti_plotlib..
ti_hub..

7:ti_rover.

iBrightness Entrée de lumiére

échap [ Aide D | Echap |

Au fur et @ mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux bibliothéques déja présentes (math, random,
..etc.) et permettent d’accéder aux instructions qu’elles contiennent.

On procede de méme pour importer la bibliothéque Ranger qui s'obtiendra en choisissant 'dispositifs d'entrée’ a I'étape 2 de la
procédure précédente.
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python’

Théme: SNT (Informatique embarquée)
Niveau: 2" SNT

Radar de recul F. GIROD

Matériel disponible

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est d'écrire et développer des programmes pour répondre & des problémes concrets.
A travers le théme "informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment travailler les compétences
suivantes dans l'activité proposée :

*  Ecrire des programmes simples d’acquisition de données.
«  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
+  Fcrire et développer des programmes pour répondre a des problémes.

»  Identifier des algorithmes de controle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Comment signaler au conducteur d'une voiture que son véhicule approche d'un
obstacle lorsqu'il recule ?

Ici, une vidéo illustrant le projet.

Problématique

Comment reproduire le fonctionnement d'un radar de recul ?

Identifier un capteur possible ;

Identifier un actionneur ou des actionneurs possibles ;

Mettre en place un algorithme modélisant le fonctionnement d'un radar de recul ;

o W R —

Le mettre en application.

Les éleves disposent, en plus de leur TI-83 Premium CE :
e d'un TI-Innovator HUB ;

e  d'un capteur de distance & ultrasons.
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python’
Fiche méthode F. GIROD

Théme: SNT (Informatique embarquée)
Niveau: 2"% SNT

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent de préparer le projet et de le rendre possible sur 2 séances d'1h30. Elles peuvent aussi
étre préparées par l'enseignant sous forme de fiche et/ou d'un exposé au tableau.

«  Un groupe d'éléves peut préparer une fiche ou présenter un rapide exposé illustrant les principaux points pour maitriser la
programmation en python spécifique au TI-Innovator HUB en s'appuyant sur les '10 mn de code' (Unité 6)

«  Un groupe d'éléves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

«  Un groupe d'éléves peut décrire le TI-Innovator HUB.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éléves.
On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniére de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

« 1% étape : on émet un bip (a une certaine fréquence) lorsque la distance détectée par le capteur est inférieure a une
certaine valeur.

éme

« 277 étape : on émet différents types de 'bip' selon la distance a 'obstacle.

« 3™ étape : on émet un bip dont la fréquence dépend continument de la distance a l'obstacle.

eme

« 4™ étape : on double ce bip par un clignotement lumineux.

A la suite du projet :
Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT :

le/les capteurs et le/les actionneurs mis en jeu / l'algorithme qui gére les données d'entrée / le langage de programmation
utilisé.

Proposition de résolutions

Choix du capteur :

«  Capteur de distance a ultrasons : en passant sa main a proximité, la distance mesurée passe en dessous d'un seuil qui
entraine I'émission d'un bip ou/et d'un clignotement lumineux.

Choix de / des actionneurs :

*+ LED RGB du HUB : elle pourra délivrer une lumiere de la couleur de son choix.

+ LED du HUB : elle émet une lumiére rouge : il est choisi dans ce projet.

«  Haut-parleur du HUB : il émet un son dont on définit la fréquence d'émission et la durée : il est choisi dans ce projet.

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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Théme: SNT (Informatique embarquée)
Niveau: 2" SNT

Fiche méthode

Etapes de résolution

L'importation de ces bibliotheques est explicitée dans la remarque qui suit cette
partie.

On crée la variable r qui représente I'entrée du ranger (capteur de distance)
reli¢ au port d'entrée IN 1 ; les instructions se trouve dans le module ranger
importé précédemment.

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
F. GIROD

&y EDITEUR : RADAREC

g LIGNE DU SCRIPT @001

#H Projets STEM Hub
from ti_system import *
from time import ¥

from ranger import ¥
import light

import sound

O while not escape(): crée une boucle 'infinie' qui sera interrompue par
I'appui sur la touche on ; l'instruction se trouve dans le module
ti_system

o d=m.measurement() crée la variable d qui est la mesure donnée par r
(le ranger branché a I'entrée 1)

o On propose un affichage de d (pendant la réalisation du programme,
pour s'assurer que tout fonctionne correctement), affichage que I'on peut
commenter par la suite par la suite par # (qui s'obtient par exemple par
la touche 2" suivie de la touche 3)

o selon la valeur de d , on aura plusieurs cas de figure :

= distance comprise entre 20 cm et 1 m : on fait clignoter la

lumiére rouge du hub (toutes les 0,5 seconde) et on émet un
bip (son de 440 Hz toutes les 0,5 seconde)

= distance inférieure & 20 cm : on fait clignoter la lumiére rouge
du hub (toutes les 0,2 seconde) et on émet un bip plus aigu
(son de 880 Hz toutes les 0.5 seconde)

= distance supérieure a 1 m : il ne se passe rien ; pas besoin
d'écrire d'instructions.

o La fonction sleep se trouve dans la bibliothéque time.
o La fonction sound.tone se trouve dans la biblioth¢que sound.

o Les fonctions light.on et light.off se trouvent dans la bibliothéque light.

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

r=ranger('"IN 1")

Fns.. |a A H|Outils| Exéc |Script

EDITEUR : RADAREC

LIGNE DU SCRIPT 0020
while not escape():
d=r.measurement()
#print('d=',d)
if d>0.2 and d<1:

light.on()
sleep(0.5)
light.off()
sound. tone(440,0.5)
elif d<@.2:
light.on()
sleep(0.2)
light.off()
sound. tone(880,0.2)

Fns.. |a A #|Outils| Exéc |Script
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Théme: SNT (Informatique embarquée)
Niveau: 2"% SNT

Fiche méthode

Remarques

En préambule du code, importation de bibliothéques spécifiques au projet :
e Elles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le
menu Modul ;
e Elles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposes)
a la création du nouveau programme.

La bibliotheque « ti_system » permet d’importer ou d’exporter des données
dans les listes de la calculatrice.

Pour ce projet, elle contient I’instruction while not escape() : qui permet de
lancer une boucle qui ne s’interrompt que si on appuie sur la touche on.

La bibliothéque « time » permet en particulier d’utiliser la fonction
sleep qui prend comme argument un temps de pause donné en secondes.

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
F. GIROD

» GESTIONMAIRE DE SCRIPTS
ti_systemstime
le-‘h.'mneT le type de script

)
iCalculs Mathématiques
:Simulation Aléatoire

iTracer (x,y) et Texte

8:Aide aux Projets STEM..

Echap

EDITEUR : LAMPED

LIGNE DU SCRIPT G605
|« 'y ST L) *
rom ti systen import %I

[Fns.. [a A BOutils| Exéc [Seript)

On va ensuite importer une bibliothéque spécifique au projet, & savoir la bibliothéque « light » en suivant les instructions

suivantes :

EDITEUR : LAMPE

ti—hub module
onc Ctl Ops List Type E/S (JEE[
1:math.w

2: random..
3:time.
1ti_system.
iti_plotlib..

sHDispositifs intégrés du Hub..
2:Dispositifs d'entrée..
3:Dispositifs de sortie.

:tl _rover.

Echap | Aide

Dispositifs integres du Hub

| Echap [Inport|

EDITEUR : LAMPED EDITEUR : LAMPED
U @ all

Poste or ¥ Modul menw

F DEL RYE de sortie
iLight DEL Rouge de sortie
i Sound Sortie son
:Brightness Entrée de lumiére

Au fur et & mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux bibliothéques déja présentes (math, random, etc.)

et permettent d’accéder aux instructions qu’elles contiennent.

On proceéde de méme pour importer la bibliothéque sound ; la bibliothéeque ranger s'obtiendra en choisissant 'dispositifs

d'entrée’ a I'étape 2 de la procédure précédente.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus

© Texas Instruments 2020 / Photocopie autorisée
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Théme: SNT (Informatique embarquée)
Niveau: 2" SNT

Fiche méthode

Pour aller plus loin

On propose sur la base de ce projet I'approfondissement suivant qui donne un
rendu plus réaliste pour le radar de recul ;
un 'bip' qui devient de plus en plus fréquent et de plus en plus
aigu au fur et a mesure que l'on se rapproche de l'obstacle

L'objectif est double :

o Complexifier le projet.
o Le rendre plus proche de la réalité.

Pour cela, on peut créer deux variables : f et t qui dépendent de la variable d :

o On a choisi pour cette fréquence un maximum de 880 Hz avec un son (-

qui

commence a étre audible a moins de 1 m.

1l faut s'assurer que la valeur de f est positive, c'est pourquoi on a utilisé la
fonction max ; par ailleurs, la valeur de f doit étre un nombre entier, d'ou
l'utilisation de int.

o On a choisi un intervalle de temps entre deux bips égal a d.

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python’
F. GIROD

& EDITEUR : RADAREC2
LIGHE DU SCRIFT 6614

hile not escape():
d=r.measurement()
f=max(0,int(880-880%d))
t=max(d,0.1)
Bprint('f=",f)
Bprint('t=",1)
if d<i:
light.on()
sleep(t)
light.off()
sound., tone(f,t)

Il faut s'assurer que cette valeur soit au minimum égale a 0,1 pour que la

Fns.. |a A &|Outils| Exéc |Script

fonction sound.tone fonctionne. C'est pourquoi on a utilisé la fonction
max avec la valeur 0.1 pour étre siir de ne pas passer sous cet intervalle de
temps.

On pourra bien str modifier les expressions de f et t. Il faudra étre attentit a ce
que :
o Les valeurs soient du bon format (entier pour f).
o Les valeurs soient dans des intervalles compatibles avec l'effet voulu
(des fréquences trop aigues ou trop graves ne sont pas audibles).
o Les valeurs aient des valeurs compatibles avec le fonctionnement des
fonctions associées (un temps inférieur & 0,1 s pour sound.tone ne
convient pas).

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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. . : ; : , TI1-83 Premium CE
Theme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon“’

Radar pédagogique F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le theme "informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans l'activité proposée :

+  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
»  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
«  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

«  Identifier des algorithmes de contrdle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Comment signaler a un conducteur d'un véhicule qu'il dépasse la vitesse
autorisée ?

Ici, une vidéo illustrant le projet.

Problématique

Comment reproduire le fonctionnement d'un radar pédagogique ?
[dentifier un capteur possible ;

Identifier un actionneur ou des actionneurs possibles ;
Elaborer un algorithme modélisant la mesure d'une vitesse ;

B

Mettre cet algorithme en application.

Matériel disponible

Les €leves disposent, en plus de leur T1-83 Premium CE :
e d'un Tl-Innovator HUB ;

e  d'un capteur de distance a ultrasons.
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Théme : informatique embarquée et objets connectés

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2" SNT A pgthon'"

Fiche méthode F. GIROD

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent de préparer le projet et de le rendre possible sur 2 séances d'1h30. Elles peuvent aussi
étre préparees par l'enseignant sous forme de fiches et/ou d'un exposé au tableau.

Un groupe d'éléves peut préparer une fiche ou présenter un rapide exposé illustrant les principaux points pour maitriser la
programmation en python spécifique au TI-Innovator HUB en s'appuyant sur les '10 mn de code' (Unité 6).

Un groupe d'éléves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

Un groupe d'éléves peut décrire le TI-Innovator HUB.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éleves.

On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniere de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

ere

1™ étape : on mesure la distance entre le véhicule et le capteur toutes les t secondes.

2°™ étape : on utilise ces données pour déterminer la distance parcourue pendant ce laps de temps.

éme

3™ étape : on calcule la vitesse moyenne du véhicule durant ce laps de temps.

4°™ étape : on signale par un code couleur que la vitesse est acceptable ou non.

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT : le(s) capteur(s) et le(s) actionneur(s) mis en jeu / I'algorithme qui gére les
données d'entrée / le langage de programmation utilisé.

Proposition de résolutions

Choix du capteur :

Capteur de distance a ultrasons : on mesure la distance entre le capteur et le veéhicule entre deux temps donnés, ce qui
permet de calculer la vitesse moyenne sur cette durée.

Choix de / des actionneurs :

.

LED RGB du HUB : elle pourra délivrer une lumiére de la couleur de son choix : c'est cet actionneur qui est choisi ici ;
rouge si la vitesse est trop importante, vert si la vitesse est conforme.

Haut-parleur du HUB : il émet un son dont on définit la fréquence d'émission et la durée ; on choisit ici d'émettre un bip si

la vitesse autorisée est dépassée.
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Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : 2"% SNT

Fiche méthode

Etapes de résolution

L'importation de ces bibliothéques est explicitée dans la remarque qui suit cette
partie.

La variable r représente l'entrée du ranger (capteur de distance) reli¢ au port
d'entrée IN 1 ; les instructions se trouvent dans le module Ranger importé
précédemment.

On crée les variables t et va qui pourront étre modifiées par l'utilisateur.

e testladurée entre deux mesures de distance ;

e vaest la limite de vitesse que 'on s'autorise.

©  while not escape(): crée une boucle 'infinie' qui sera interrompue par
l'appui sur la touche on ; l'instruction se trouve dans le module
ti_system.

o d=m.measurement() crée la variable d qui est la mesure donnée par m
(le ranger branché a I'entrée 1).

= On effectue deux mesures : c'est pourquoi on a créé¢ deux
variables d1 et d2.

* Un intervalle de temps t sépare ces deux mesures. sleep se
trouve dans la bibliotheque time.

o v est la vitesse moyenne sur la durée t :

* On utilise la fonction abs (valeur absolue) pour pouvoir
donner la vitesse aussi bien quand on se rapproche que quand
on s'éloigne du capteur de distance.

* lavitesse est en km.h~* (du fait de la multiplication par 3,6)

o Selon la valeur de v, on aura deux cas de figure :
= vitesse autorisée : on allume une lumiére verte par

color.rgh(0,255,0) (la fonction color.rgh se trouve dans la
bibliotheque color importée en préambule).

= vyitesse dépassée : on allume une Ilumiére rouge par

color.rgb(255,0,0) et on émet un bip aigu (fréquence de 880
Hz toutes les 0,1 seconde).
A noter que la fonction sound.tone se situe dans la bibliothéque sound
importée en préambule et que 0,1 est la durée minimale pour laquelle
cette fonction est opérationnelle.

Ce document est mis a disposition sous licence Creative

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
F. GIROD

A s EDITEUR : RADARF

LIGHNE DU SCRIFT 6001
H# Projets STEM Hub
from ti_system import #
from time import #
from ranger import #*
import color
import sound

r=ranger("IN 1")
t=0.1
va=5

Fns.. |a A #|Outils| Exéc |Script)

EDITEUR : RADARP

LIGNE DU SCRIPT 6022
while not escape():
di=r.measurement()
sleep(t)
d2=r.measurement()
v=abs(d2-dl1)/t%3.6

#print("V = ",v,"km/h")
if wv<val

color.rgb(0,255,0)
else:

color.rgb(255,0,0)
sound. tone(880,0.1)
sleep(t)

Fns.. |a A #|Outils| Exéc |Script
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Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : 2"% SNT

Fiche méthode

Remarques

En préambule du code, on trouve I'importation de bibliothéques spécifiques au
projet :
e Elles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le
menu Modul ;
e Elles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposés)
a la création du nouveau programme,

La bibliothéque #i system permet d’importer ou d’exporter des données dans
les listes de la calculatrice.

Pour ce projet, elle contient I'instruction while not escape( ) : qui permet de
lancer une boucle qui ne s’interrompt que si on appuie sur la touche on.

La bibliothéque time permet en particulier d’utiliser la fonction sleep e lfrom_time import & |

qui prend comme argument un temps de pause donné en secondes.

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python’
F. GIROD

=y GESTIOMMAIRE DE SCRIPTS
r‘L‘ ti_systenmstime
Selectlonne: le type de script

[

"Caleuls Hathénltiqu-s
3:Simulation Aléatoire
iTracer (x,y) et Texte
:Partage de Données
HProjets STEM Hub
:Rover

8:Aide aux Projets STEM.

Echap

EDITEUR : LAMPED

LIhHE DU SCRIPT 6005
THN) il

rom ti systen import *I

Fns.. |a A B |Outils| Exéc [Script

On va ensuite importer une bibliotheque spécifique au projet, a savoir la bibliothéque color en suivant les instructions

suivantes :
= EDITEUR : LAMPE <y EDITEUR : LAMPED
r‘C‘ o n e ti-hub module
Fonc Ctl Ops List Type E/S [EEMIN UETEIRd Commandes Ports Avancé
1:math. sfDispositifs 1ntegres du Hub..
2:random.. 2:Dispositifs d'entrée.
3:time. iDispositifs de sortie.

4:ti_system.

S:ti_plotlib.
ti_hub..

7:ti_rover.

Echap | Aide

&9 EDITEUR : LAMPED
I‘ Paste + Color ¥ Modul menw =] "

Dlrpurltlfr integres du Hub
: DEL RVB de sortie
DEL Rouge de sortie
Sortie son
i:Brightness Entrée de lumiére

Au fur et a mesure que les bibliotheques sont importées, elles s’ajoutent aux bibliotheques déja présentes (math, random, etc.)

et permettent d’accéder aux instructions qu’elles contiennent.

On procéde de méme pour importer la bibliothéque Ranger qui s'obtiendra en choisissant 'dispositifs d'entrée’ a I'étape 2 de la

procédure précédente.
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TI-83 Premium CE
Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT o pl;lthOﬂ ”

Ventilateur autonome L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le théme " informatique embarquée et objets connectés”, nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans l'activité proposée :

e Coder des scripts simples d’acquisition de données.
*  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
+  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

¢ Identifier des algorithmes de contréle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

+ +

Aujourd'hui, la technologie permet de contrdler des objets a travers les données de capteurs. Par exemple I'éclairage ou la
régulation de la température d'une piéce peuvent se faire de maniére automatique.

Problématique

Comment concevoir une solution technologique pour déclencher le fonctionnement d'un ventilateur ou
l'ouverture d'une fenétre si la température d'une piece est trop élevée en présence d'une personne ?

3 " Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : SNT

Fiche méthode

Matériel nécessaire

USE Battery into PWR

Continuous Servo into OUT:
Magnetic (Hall Effect) Sensor into IN3

Temperature Sensor i
O

Déroulement possible du projet

T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
L.DIDIER

Calculatrice TI-83 Premium CE
Cable (calculatrice/Hub)
TI-Innovator Hub

Cible (3)

Capteur de température
Batterie externe

Servomoteur

Céble de batterie

Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-dessus et devra concevoir une réponse a la problématique
sous forme d'une maquette munie d'une documentation qui explique les scripts pilotant la maquette. A la fin du projet, les

groupes pourront voter pour élire la production qui répond le mieux a la problématique.

La maquette devra répondre aux criteres suivants :

Critére I : Faire fonctionner un capteur de température et afficher la température sur la calculatrice.

Critére 2 : Faire fonctionner un capteur magnétique qui détermine si le pole sud d'un champ magnétique est proche du capteur.

[l affichera si 'aimant est présent ou non.

Critére 3 : Faire fonctionner un servomoteur pendant 1 seconde dans un sens puis | seconde dans le sens inverse.

Critére 4 : Faire fonctionner un servomoteur en fonction du capteur de température et en fonction du capteur de champ
magnétique (par exemple si la température est trop élevée et si l'aimant est présent).
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT

Fiche méthode

Proposition de résolution

Critéere 1 : Faire fonctionner un capteur de température et afficher la
température sur la calculatrice.

*  Bibliothéques nécessaires (voir importation de bibliothéques ci-apreés).

. L'instruction a=temperature("IN 1') permet d'associer la variable a au
capteur de température branché sur le port 1 du hub.

*  L'instruction disp_clr() permet d'effacer I'écran de la calculatrice.

*  L'instruction b=a.mesurement( ) permet de lire la valeur du capteur de
température et de stocker cette valeur dans la variable b.

¢ L'instruction Disp_at(3,T,"left') permet l'affichage de la variable T a la
ligne 3 et a gauche sur I'écran de la calculatrice. Pour rappel, il y a 8 lignes
et 16 colonnes sur I'écran.

*  L'instruction sleep (0.5) permet de temporiser la boucle.

Critére 2 : Faire fonctionner un capteur magnétique qui détermine si le pdle
sud d'un champ magnétique est proche du capteur. Il affichera si l'aimant est
preésent ou non.

*  Bibliothéque nécessaire (voir importation de bibliotheques ci-apres).

* [l faudra étre vigilant sur le sens de I'aimant !

*  L'instruction c=magnetic(""IN 3'") permet d'associer la variable ¢ au
capteur magnétique branché sur le port 3 du hub.

*  Llinstruction d=c.mesurement( ) permet de lire la valeur du capteur
magnétique et de stocker cette valeur dans la variable d.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus E.
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@ python
L.DIDIER

=y EDITEUR : VENTI
LIGNE DU SCRIFT 686l
# Projets STEM Hub
from ti_system import
from time import 3
from temperat impert x

def temp():
disp_clr()
print("appuyer sur annul pour
arreter")
a=temperature("IN 1")
while not escape():

b=a.measurement()

disp_at(3,"temperature(C)="+
strib),"left")

sleep(0.5)

[Fns.. J|a A #[0utils] Exéc [Script]

+ EDITEUR : VENTI
LIGNE DU SCRIPT 8024
from maghetic import ¥
def aimant():
print("appuyer sur annul pour
arreter")
c=magnetic("IN 3")
while not escape():
d=c.measurement(]
print(d)
if d<100:
print("aimant present')
else:_

print("aimant non present"

lil.p[B.SI

[Fns.. |a A B [Outils| Exéc [Script|
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Critére 3 : Faire fonctionner un servomoteur .

&~ EDITEUR : VENTI
LIGNE DU SCRIPT 0639

*  Bibliotheque nécessaire (voir importation de bibliothéques ci-aprés). from conservo import ¥
def moteur():
e=continuous_servo("OUT 3")
*  L'instruction e.set_ew(20,1) permet de faire tourner le moteur dans un e.set_cw(20,1)
; : 3 ; ; sleep(2)
sens avec une vitesse égale a 20 pendant ls. La vitesse peut varier entre e.set_cow(20,1)

0 et 100. La commande ccw fait tourner le moteur dans le sens inverse. sleep(2)

* Attention : une alimentation externe est indispensable pour faire
fonctionner le servomoteur.

[Fns.. |[a A &|0utils| Exéc [Script|

Critére 4 : Faire fonctionner un servomoteur en fonction du capteur de
température et en fonction du capteur de champ magnétique (par exemple si la
température est trop €levée et si I'aimant est présent).

Regrouper les scripts précédents en un seul script.

Importation des bibliotheques

* Lors de la création du script, sélectionner la rubrique Types, puis Projet STEM Hub. Cela permettra de charger
automatiquement les deux bibliothéques suivantes : time et i systeme.

= GESTIONHAIRE DE SCRIFTS nn @GESTIUHHﬁIREBESCRIPTS =) GESTIONNHAIRE DE SCRIFPTS
NOUVEAU SCRIPT 0 ti_systemstime MOUVEAU SCRIPT

Selectionnez le type de script

1:Script Vierge

2:Calculs Mathématiques

3:8imulation RAléatoire

4:Tracer (x,v) et Texte

- Jusqu'a B caractéres S:Partage de Données - Jusqu'a 8 caractéres

- Premier caractére:RaZz HProjets STEM Hub - Premier caractére:faZ

- Caractéres restants:RaZz 0a9 _ 7:Rover - Caractéres restants:Raz 0ag _

8:Aide aux Projets STEM..

Script Vierge

[Echap | [Types|
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
L.DIDIER

* Une fois le nouveau script créé, pour importer la bibliothéeque Temperature appuyer sur la touche sélectionner la

rubrique Modul, puis suivre les copies d'écran suivantes :

@ EDITEUR : ALARME

_n 5 EDITEUR : VENTI
a ti-hub module
Fonec Ctl Ops List Type E/S
1l:math..

2:random,.

3:time..

4:ti_system..

o:ti_plotlib..

:Dispositifs intégrés du Hub..
FRDispositifs d'entrée.
3:Dispositifs de sortie.

1Hub Qutput)y

[Echap | Aide | [Echap [Hodul |

e Pour utiliser la bibliotheque Temperature importée, appuyer sur la touche
, sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 8 : Temperature...

e Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux
bibliothéques déja présentes (math, random, ...etc.) et permettent d’accéder aux
instructions qu’elles contiennent.

e Pour importer la bibliotheque Magnetic appuyer sur la touche [f(x),
sélectionner la rubrique Modul, puis suivre les copies d'écran suivantes :

@ EDITEUR - ALARME Dn @ EDITEUR - VENTI

ti-hwb modwle L)

Fonc Ctl Ops List Type E/S P Commandes Ports Avancé

1:math. :Dispositifs intégrés du Hub..
FHDispositifs d'entrée.

3:Dispositifs de sortie.

Echap | Hodul

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

() EDITEUR : VENTI n
Paste + Temperature  Hodul menud
Dispositifs d'entreée
Humidité et Temp

[Echap [Import]

{s EDITEUR : VENTI

0

Fonc Ctl Ops List Type E/S
1l:math..

2:random.

2:time..

4:ti_systen..

S:ti_plotlib.

6:ti_hub.,.

8: Tl;pirlt;.lr'l...
EHMagnetic..

Echap | Aide

Humidité et Temp

4:Temperature
DiMeoisture

iDMgital in
OiPotentiometer
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e Pour utiliser la bibliotheque Magrnetic importée, appuyer sur la touche ,
sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 9 : Magnetic...

@ EDITEUR : VENTI

Fenc Ctl Ops List Type E/S JEEIN

Echap | Aide

e Pour importer la bibliothéque Continous Servo appuyer sur la touche . sélectionner la rubrique Modul puis suivre les
copies d'écran suivantes :

EDITEUR : VENTI W EDITEUR : VENTI w EDITEUR : VENTI
@ EI[I - ti_hub module 0 - Poaste + Continuous Servo ¥ HModul O n

Fonc Ctl Ops List Type E/S JEEIR) INT-LI8d Commandes Ports Avanceé
1 1:Dispositifs intégrés du Hub.
2: 2:Dispositifs d'entrée.

3 EfDispositife de sortie..
4:ti_systen..

9iti_plotlibu

ERti_hub..

7:ti_rover..

8:Temperature..

9:Magnetic..

[Echap | Aide | [Echap [ Modul |

e Pour utiliser la bibliothéque Continuous importée, appuyer sur la touche . . -
sélectionner la rubrique Modul puis sélectionner 0 : Continuous Servo... g SPITEUR 1 VENTI -0

Fonc Ctl Ops List Type E/S [JCE[

Hmnath..

2:random..

3:time..

4:ti_systen..

Remargue : le nombre, l'ordre et la numérotation des modules dans ce menu dépend
évidemment du nombre de modules importés et de I'ordre dans lequel ils ont été

importés. -
8:Temperature..

J :cohtinus Servo..
*"—_-m
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A pgth on’

Alarme pour sauver des vies L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le théme " informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans 'activité proposée :

*  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
«  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systeme.
+  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

*  Identifier des algorithmes de controle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Estimated Vehicle Interior Air Temperature v, Elapsed Time

Outside Air Temperature (F)
Elapsed Time

70 (75|80 (85|90 |95
ominutes | 70 | 75 | 80 | 85 | 90 | 95
10minutes | 89 | 94 | 99 |104 (109 [114
20 minutes 99 |104 (109 114 (119 | 124
30minutes | 104 (108 [ 114 [ 119 | 124 | 129
TEMPERATURE 40 minutes 108

113 | 118 | 123 | 128 | 133
sominutes | 111 116 [ 121 | 126 [131 [ 136
B0 minutes 113 (118 (123 |128
>1 hour 115 | 120 | 125 | ¥

801123

OUTSIDE  INSIDE

(4) eumesedway ary episu)

Chaque été, des drames se produisent concernant les enfants et les animaux de compagnie laissés dans des voitures exposées au
soleil. Les conséquences peuvent aller du simple "coup de chaleur”" jusqu’au décés, dans les pires des cas. L'intérieur d'une
voiture se réchauffe beaucoup plus vite que l'extérieur en raison de l'effet de serre. Les rayons du soleil pénétrent dans le
véhicule a travers les vitres et frappent la surface de la voiture. Cette lumiére visible est absorbée et redirigée sous forme de
lumiére infrarouge. Le rayonnement infrarouge posséde une longueur d'onde plus grande que la lumiére visible ; il ne peut pas
s'échapper par les fenétres. Le rayonnement piégé fait ainsi monter la température a l'intérieur de la voiture plus rapidement que
la température extérieure.

Problématique

Comment concevoir une solution technologique pour protéger les occupants des voitures d'une chaleur excessive ?

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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Matériel nécessaire

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : SNT

Fiche méthode

Magretic (Hall Effect) Sensor into IN3

Termperature Sen:
q

s0f into IN2
:
oy -
Temperature Sensor ,
q
.

USE Battery into PWR

Continuous Servo into OUT3

LED into OUT2

=

LED into OUT1

Déroulement possible du projet

Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-dessus et
devra concevoir une solution a la problématique sous forme d'une maquette munie
d'une documentation qui explique les scripts pilotant la maquette. A la fin du
projet, les groupes pourront voter pour €lire la production qui répond le mieux a la

problématique.

La maquette devra répondre aux critéres suivants :

Critére 1: Jouer 2 sons de 1 seconde chacun dans une boucle pour simuler une

alarme sonore.

Critére 2 : Faire clignoter 2 leds externes pour simuler I'allumage des clignotants.

Critére 3 : Faire fonctionner un servomoteur pour I'ouverture des vifres.

Critére 4 : Faire fonctionner deux capteurs de température (température intérieure

et extérieure) et afficher les températures sur la calculatrice.

Critére 5 : Faire fonctionner un capteur magnétique qui détermine si le pole sud
d'un champ magnétique est proche du capteur. Il affichera si 'aimant est présent ou

non.

Critére final : Regrouper les compétences acquises lors des étapes précédentes
pour développer un systéme d'alarme pour un modele de voiture déterminant si un
animal domestique est présent (aimant) et si la température a l'intérieur de la
voiture atteint un seuil critique avant de déclencher I'alarme et d'ouvrir les fenétres.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

@ python
L.DIDIER

Calculatrice T1-83 Premium CE

Céble (calculatrice/Hub)

TI-Innovator Hub

Céble x 6

Grove Temperature sensor x 2

Hall effect magnetic proximity sensor
LED blanche x2

Moteur

USB Battery + Cable

Modéle réduit, boite & chaussures ou autre

pour figurer une voiture

4
T1 Innovator Hub

/

Capteur magnétique
pour déterminer la
résence d'un animal
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON
Classe enseignée : SNT A pgthOﬂ
Fiche méthode L.DIDIER

Proposition de résolution

Pour obtenir des détails sur les criteres de 1 a 5 consulter les fiches "ventilateur

autonome" et "alarme de voiture". 5 EDITEUR : ALARMEVD
‘& LIGNE DU SCRIPT 6061
_ Projets STEM Hub
from ti_system import ¥
from time import »
from temperat import
from magnetic import ¥
from conserve import ¥
from led import ¥
impert sound

* Importation des bibliothéques (voir le paragraphe importation des
bibliotheques ci-apres)

def alarmevoiture():
a=temperaturel"IN 1"
b=temperature("IN 2")
c=led("0UT 1")

d=led("0UT 2")
e=continucus_serve("0UT 3")
f=magnetic("IN 3")

*  Association des différentes variables aux différents capteurs.

disp_clr()

disp_at(1,"alarme actiee","lef
')

disp_at(9,"appuyer sur annul_p
our arreter","left"]

w=1

while not escape():

templ=a.measurement()

temp2=b.measurement()

mag=f . neasurement()

if mag<l00:
disp_at(4,"presence detect

*  L'instruction disp_at(3,T,"left") permet I'affichage de la chaine de
caracteres T a la ligne 3 et & gauche sur I'écran de la calculatrice. Pour
rappel, il y a 8 lignes et 16 colonnes sur I'écran.

»  Création de la variable w. Elle sera égale a 1 si la fenétre est fermée et 0
sinon. Il est également possible d'utiliser un booléen (True ou False).

»  Lecture des capteurs et stockage des différentes valeurs. .T::: "left")
disp_at(4,"aucune presence
II' Ille{ tll )
if w==1:
disp_at(5,"fenetre fermee"
< . n 1 ef tll )
else:
»  Affichage des différentes informations . ..d.':Tg?::'Es' fenetre ouverte
disp_at(6,"tenp int="+str(te
mpl),"left")
disp_at(7,"temp ext="+str(te

mp2),"left")

if templ>Z5 and mag<lUb:
disp_at(2,"pesonne en dang

er',"left")

e.blink(3,1)

d.blink(3,1)

sound. tone(440,0.5)

sleep(0.5)

sound. tone(880,0.5)

sleep(0.5)

if w==1:
e.set=eﬂ(30.0.25]

*  Déclenchement de I'alarme sonore,allumage des diodes et ouverture de _<
la fenétre.
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Classe enseignée : SNT A pgthon "
Fiche méthode L.DIDIER

. Fermeture de la fenétre disp_at(2."aucun probleme
detecte","left")

if w==0:
e.set_ccw(230,0.25)

sleep(D.28)
w=1
c.off()
d.off()
disp_elr()
disp_at(l,"arret alarme","left

ll]
[Fns.. |a A #[0utils| Exéc [Script

¢ Arrét de I'alarme

Importation des bibliotheques

* Lors de la création du script, sélectionner la rubrique Types, puis Projet
STEM Hub. Cela permettra de charger automatiquement les deux
bibliotheques suivantes : time et ti_systeme.

& GESTIONNAIRE DE SCRIPTS : ¢y GESTIONNAIRE DE SCRIPTS N @ GESTIONNAIRE DE SCRIPTS M
NOUVEAU SCRIPT = ti_systemstime u] MOUVEAU SCRIPT O
Sélectionnez le type de script

1l:Script Vierge
2:Calculs Mathématiques
3:8igulation Aléatoire

- Jusqu'a 8 caractéres 3 qu'a 8§ caracteéres
- Premier caractére:faZ - Premier caractére:fa’

— Caractéres restants:AaZ 039 _ 7:Rover - Caractéres restants:faz 0ag _
8:Aide aux Projets STEM..

Script Vierge Projets STEM Hub
[Echap | 4 [ok |

+ Pour limportation des autres bibliotheques, reportez-vous aux fiches

"ventilateur autonome" et "alarme de voiture".
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Commons http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/

© Texas Instruments 2020 / Photocopie autorisée


https://www.youtube.com/watch?v=ZrGAdI_tORw&list=PL4V-Xo0EMx4g_AVzBi-2bSUSWiP28LxUl&index=10

T1-83 Premium CE
Theéme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A pljth on’

Tracé de polygones réguliers L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le théme " informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans 'activité proposée :

+  Ecrire et développer des algorithmes pour répondre a des problémes.

«  Faire preuve d’autonomie, d’initiative et de créativité.

«  Coopérer au sein d’une équipe.

*  Rechercher de I'information, apprendre a utiliser des sources de qualité, partager des ressources.

»  Présenter un probléme ou sa solution, développer une argumentation dans le cadre d’un débat.

Situation déclenchante

Dans la vie de tous les jours, nous sommes entourés de formes géométriques : batiments, ceuvres d'art, ...etc. Dans certains cas,
il s'agit de polygones réguliers. Mais qu'est-ce qu'un polygone régulier ? Comment le tracer ?

Problématique

Comment programmer le robot Rover pour qu'il puisse tracer un polygone régulier au sol et sur I'écran
de la calculatrice, connaissant le nombre de cotés et la longueur d'un co6té ?

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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Theéme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A pgthOﬂ'M
Fiche méthode L.DIDIER

Matériel nécessaire

e Calculatrice T1-83 Premium CE
e  (Cible (calculatrice/Hub)

e  TI-Innovator Hub

e Rover

e Marqueur

Déroulement possible du projet

Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-dessus et devra concevoir une réponse a la problématique
sous forme d'une démonstration munie d'une documentation qui explique les scripts PYTHON pilotant le rover. A la fin du
projet, les groupes pourront voter pour élire la production qui répond le mieux a la problématique.

La production devra répondre aux critéres suivants :

Critére 1 : Définir succinctement un polygone régulier et ses principales propriétés.

Critére 2 : Le rover devra tracer un polygone au sol connaissant le nombre de cotés et la longueur d'un coté.

Critére 3 : Tracer les déplacements du Rover sur I'écran de la calculatrice.

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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Fiche méthode L.DIDIER
Proposition de résolution

, S EDITEUR : POLYGONE
La fonction polygone prend comme arguments la longueur d'un c6té (notée 1) et LIGNE DU SCRIPT 0001

A : # TI-Rover

le nombre de cotés du polygone régulier (noté c). from time import ¥
Importation des bibliothéques nécessaires (voir remarques). from ti_system lmport #

import ti_rover as rv
import ti_plotlib as plt

Inst_ruction§ de tracé sur la calculatrice : def polygone(l,c):

- L'instruction plt.cls() permet d'effacer I'écran. plt.cls()

- L'instruction plt.axes("'on") permet d'afficher les axes. plt.axes("on") ~
- L'instruction plt.title(""polygone regulier a'+str( ¢ )+'"cotés') permet :i:: ::’i'gr"[’ggé':‘g'é)s"“d )
plt.grid(1,1,"dot")

d'afficher le titre.

- [ 3 " H " iddn 1
L'instruction plt.pen(""'medium,"solid"") permet de modifier le style de plt.title( polygone regulier a

trace. istr{e)+" cotes!
- L'instruction plt.grid(1,1,"dot") permet d'afficher une grille. =0 (e) )
y=0
- - b=360/¢c
Les instructions de déplacement. for i in range(e):
rv.forward(l)
rv.right(b)
L'instruction rv.wait_until_done( ) permet d'attendre la fin du déplacement rv.wait_until_done()
précédent de maniére a synchroniser le tracé sur la calculatrice avec le tracé X=rv.waypoint_x()
| =rv.waypoint_x( )
au sol. Y=rv.waypoint_y| |
plt.line(x,y.X,Y,"arrow")
L'instruction rv.waypoint_x( ) permet de récupérer l'abscisse de la fin du “:5
déplacement. plt.show_plet()

rv.disconnect_rv()

L'instruction plt.line(x,y,X,Y, " arrow') permet de tracer une fleche du point
de coordonnées (x,y) au point de coordonnées (X,Y).

I-Fns.. |a A #[0utils| Exéc [Script

L'instruction plt.show_plot( ) permet d'afficher le graphique.

Exemples de représentation graphique obtenues :

{9 PYTHON SHELL ED

polygone rtgu‘._.ieEr‘ a 7 cotes

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus

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

© Texas Instruments 2020 / Photocopie autorisée


https://www.youtube.com/watch?v=zdljEeJMCbs&list=PL4V-Xo0EMx4g_AVzBi-2bSUSWiP28LxUl&index=11
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EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A pgthOﬂ ”

Fiche méthode L.DIDIER

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Utilisation des bibliotheques

«  Lors de la création du script, sélectionner la rubrique Types, puis Rover. Cela permettra de charger automatiquement les
trois bibliothéques suivantes : time , ti_systeme et ti_rover.

3 GESTIONNAIRE DE SCRIFTS ] Q GESTIONNAIRE DE SCRIPTS
NOUVEAU SCRIPT D timesti_syrstemsti_rover

1:Script Vierge
2:Caleculs Mathématiques
3:Simulation Rléatoire

- Jusqu'a 8 caractéres : = - Jusqu'a 8 caractéres
- Premier caractere:;Rad S JE - Premier caractere:fad

- Caractéres restants:RaZz 0a9 _

e Pour utiliser la bibliothéque # rover importée, appuyer sur la touche ,
sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 7 : ti_rover...

e Au fur et a mesure que les bibliotheques sont importées, elles s’ajoutent aux
bibliothéques déja présentes (math, random, ...etc.) et permettent d’accéder aux
instructions qu’elles contiennent.

e Une fois le nouveau script créé, pour importer la bibliotheque ¢ plotlib, appuyer
sur la touche sé¢lectionner la rubrique Modul, puis suivre les copies d'écran
suivantes :

&y EDITEUR : POLYGONE 5y EDITEUR : POLYGOME
- @ ti_riotlib module
Fenc Ctl Ops List Type E/S LR

e -nin e Dessin Propriétés
tHimport ti_plotlib as plt
2:els() effacer écran
3:grid(xscl,yscl,"type") »
4:window(x=min,=max,ymin, yma=)
Siauto_window(xliste,yliste)
6:axes("mode") »
7:labele("wétig","yétig",x,y)
E:title("titre")

9:show_plot() affichery[annul]

[Echap [Modul |
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A plﬁh on’

Alarme de voiture L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PY THON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A fravers le theme " informatique embarquée et objets connectés", nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans |'activité proposee :

*  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
«  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
*  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

»  Identifier des algorithmes de controle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

!, l\'/
_-_ _._

Aujourd'hui, de nombreuses voitures sont équipées d'alarmes. Ces alarmes ne sont pas nécessairement associées a la défense du
véhicule. Qu'il s'agisse d'une alarme sonore ou d'une alarme visuelle, une alarme peut étre un simple indicateur d'un événement
particulier.

Problématique

Comment concevoir une solution technologique pour simuler le déclenchement d'une alarme de voiture ?

,, —-?-;,_\ = Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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T1-83 Premium CE

Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON
Classe enseignée : SNT A pgthon ”
Fiche méthode L.DIDIER

Matériel nécessaire

e Calculatrice TI-83 Premium CE
EER ko OUR2 e (Cable (calculatrice/Hub)
n e  TI-Innovator Hub
: e (Cablex2
LED into OUT1 e LED blanche x2

Déroulement possible du projet

Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-dessus et
devra concevoir une réponse a la problématique sous forme d'une maquette munie
d'une documentation qui explique les scripts pilotant la maquette. A la fin du
projet, les groupes pourront voter pour élire la production qui répond le mieux a la
problématique.

La maquette devra répondre aux critéres suivants :

Critére 1 : Jouer 2 sons de 1 seconde chacun dans une boucle pour simuler une
alarme sonore.

Critéere 2 : Faire clignoter 2 leds externes pour simuler I'allumage des clignotants.

Proposition de résolution B .

from time import ¥

Critére 1 : Jouer 2 sons de 1 seconde chacun dans une boucle pour simuler une import sound
alarme sonore.
: TR ; def son():
*  Importation des bibliotheques sound et time (voir le for i in range(1,11):
paragraphe importation des bibliothéques ci-apres). :T:::E I?"*“'w- 1)
sound. tone(880,1)
. L’instruction sound.tone (440,1) permet d'émettre un sleep(1)
son a une fréquence de 440 hertz pendant 1 seconde.
. L'instruction sleep (1) permet de temporiser (1s) l'exé- [Fns. |a A #|Outils| Exéc [Script

cution du programme pendant I'émission du son précédent.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliguer dessus
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT

Fiche méthode

Critére 2 : Faire clignoter 2 leds externes.
+ Importation de la bibliothéque /ed (voir remarque).

*  L'instruction : a=led("OUT 1') permet d'associer la variable a, a la led
(objet physique) connectée au port OUT 1 du hub.

*  L'instruction : b=led("OUT 2") permet d'associer la variable b, a la led
(objet physique) connectée au port OUT 2 du hub.

*  L'instruction a.on( ) , permet d'allumer la led branchée au port 1.

*  L'instruction a.off( ) , permet d'éteindre la led branchée au port 1.

Critére 2 (seconde version) : Faire clignoter 2 leds externes.

*  L'instruction : a.blink(3,30) permet d'allumer la led branchée au port 1
et de la faire clignoter 3 fois par seconde pendant 30 secondes.

*  L'instruction sleep(30) permet de temporiser le programme le temps de
I'exécution de I'instruction précédente (le clignotement des leds).

Importation des bibliothéques

*  Une fois le nouveau script créé, pour importer la bibliotheque time appuyer
sur la touche [f(x)] sélectionner la rubrique Modul, puis suivre les copies
d'écran suivantes :

@ EDITEUR : ALARHE Q EDITEUR : ALARHE

time module

Fene Ctl Ops List Type E/S JELIM time

@ python
L.DIDIER

EDITEUR : ALARME
LIGNE DU SCRIPT 0911
from led import ¥_
def diode():
a=led("0UT 1)
b=led("0UT 2")
for i in range(l1,31):
a.onf)
b.on()
sleep(1)
a.off()
b.off()
sleep(l)

[Fns. |a A #[0utils] Exéc [Script]

» EDITEUR : ALARME
{g LIGNE DU SCRIPT 6035

def diode2():
a=led("0OUT 1")
b=led("0OUT 2")
a.blink(3,30)
b.blink(3,30)
sleep(30)

[Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script]

tHfrom time import ¥

2:sleep(secondes)
3:monotonic()

«Hub Output»
10utputsr

[Echap | Aide | Echap | Hodul

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus !
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(“; EDITEUR : ALARME

Théme : informatique embarquée et objets connectés

Classe enseignée : SNT

Fiche méthode

« Pour utiliser la bibliothéque fime importée, appuyer sur la touche ,
sélectionner la rubrique Modul puis sélectionner 3 : time...

Au fur et @ mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux
bibliotheques déja présentes (math, random, etc.) et permettent d’accéder aux

instructions qu’elles contiennent.

*  Une fois le nouveau script créé, pour importer la bibliothéque sound, appuyer
sur la touche sélectionner la rubrique Modul, puis suivre les copies

d'écran suivantes :

n &) EDITEUR : ALARHE
(=] ti-hub module

Fonc Ctl Ops List Type E/S EENIN IETEIEd Commandes Ports Avancé

HDispositifs intégrés du Hub..

1:math..
2 2:Dispositifs d'entrée.

i random.

3:Dispositifs de sortie..

[Echap | Aide | [Echap [ Modul |

« Pour utiliser la bibliothéque sound importée , appuyer sur la touche ,
sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 8 : Sound...

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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EDITION PYTHON

@ python
L.DIDIER

Cl’-_d' EDITEUR : ALARHE
Fone Ctl Ops List Type E/S |JLIN

«Hub Output»
«Outputy

[Echap | Ride |

i EDITEUR : ALARME N
Poste + Sound » Modul menu |9}
Dispositifs intégres du Hub
1l:Ceolor DEL RVB de sortie
iLight DEL Rouge de sortie
ERSound Sortie son
4:Bnightness Entrée de lumiére

[Echap [Import]

(f'_'" EDITEUR : ALARME
Fonc Ctl Ops List Type E/S LI

4:ti_systen.
o:ti_plotlib..
6:ti_bhub..

«Hub Qutput»

[Echap | Aide |
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Fiche méthode L.DIDIER

«  Pour importer la bibliothéque /ed, appuyer sur la touche _. sélectionner la
rubrique Modul, puis suivre les copies d'écran suivantes :

1:Dispositifs intégrés du Hub..
2:Dispositifs d'entrée.
EADispositifs de sortie..

1Hub OQutput)»

[Echap | Aide | |Echap|Hodul| [Echap |Inport|

« Pour utiliser la bibliothéque led importée, appuyer sur la touche [f(x) |. =y EDITEUR : ALARTIE l]
sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 9 : LED... @ o
Fone Ctl Ops List Type E/$ JELII

1ti_hub..

7:ti_rover.

5. sounda: «Hub Qutput»
9:LED.. «Outputy

[Echap | Aide |

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus !
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Théme : informatique embarquée et objets connectés EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT o pgthOﬂ “

Park Assist L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le theme " informatique embarqué et objets connectés" , nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans 'activité proposée :

+  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
+  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systéme.
«  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

*  Identifier des algorithmes de contréle des comportements physiques a travers les données des capteurs.
Le développement des logiciels embarqués est délicat, car il pose souvent des questions de temps-réel, ¢’est-a-dire

de respect de temps de réponse imposé. Ceci conduit a des méthodes de programmation spécifiques dans certains
cas.

Situation déclenchante

Aujourd'hui, de nombreuses voitures sont équipées de systéme de Park Assist. Comment fonctionne ce systéme et comment la
technologie permet de nous assister lors de situations compliquées ?

Problématique

Comment concevoir une solution technologique
pour détecter une place et simuler un Park Assist ?
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Fiche méthode L.DIDIER

Matériel nécessaire

e Calculatrice T1-83 Premium CE
e (Cable (calculatrice/Hub )

e  TI-Innovator Hub

s Rover

e  Capteur de distance (ranger)
e (Cibles

Déroulement possible du projet

Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-
dessus et devra concevoir une réponse a la problématique sous forme
d'une démonstration munie d'une documentation qui explique les
scripts PYTHON pilotant le Rover. A la fin du projet, les groupes
pourront voter pour élire la production qui répond le mieux a la
problématique.

Les scripts développés devront répondre a la problématique
uniquement dans la situation ci-contre et répondre aux critéres
suivants :

Critére 1 : Le rover devra circuler sur la route, a moins de 20 ¢m
latéralement des voitures garées.

Critéere 2 : Détecter une place suffisante pour garer le rover.

Critére 3 : Mener une manceuvre pour garer le rover .

Critéere 4 : Allumer la diode du rover lorsque la manceuvre est
engagee.
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Proposition de résolution

11 faudra fixer le ranger sur le coté du rover de maniére a pouvoir détecter
une place latérale lors du déplacement du rover (voir vidéo).

Importation des bibliothéques (voir le paragraphe importation des
bibliothéques )

L'instruction rv.forward(50) permet d'avancer de 50 unités de mesure (le
décimetre, par défaut).

Tant que le rover ne détecte pas de place latérale il continue a avancer.
L'instruction a=ranger("'IN1'") permet d'associer le ranger a la variable a.

L'instruction b=a.measurement( ) permet de lire la distance latérale et
permet de la stocker dans b. Cette distance est en métres.

Détection d'une place et calcul de la longueur de la place.
L'instruction d=rv.waypoint_distance( ) permet de

connaitre la distance parcourue depuis l'instruction rv.path_clear().

Vérification si la distance est suffisante pour garer le rover (30 cm).

Manceuvre pour garer le rover et allumer la diode RGB du rover.

L'instruction rv.color_rgb(0,255,0) permet d'allumer la diode RGB du
rover avec la couleur verte. L'intensité est ici de 255 (et peut varier entre
0 et 255).

L'instruction rv.left(50) permet au rover de tourner a gauche de 50
degrés.

L'instruction rv.backward(2.8) permet au rover de reculer de 2.8 unités
de mesure (le décimetre).
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EDITEUR : FLACE

LIGHNE DU SCRIPT 0661
_ TI-Rover
from time import *
from ti_system Lmport #
import ti_rover as rv
from ranger import ¥

b=0
a=ranger("IN 1")
p=0
while p==0:
rv.forward(S0)
while b<=0.2:
b=a.measurement()
print(b)
ru.stop()
rv.path_clear()
rv.forward(50)
while b>0,2:
b=a.measurement()
print(b)
d=rv.waypeoint_distance()
print("d=",d)
rv.stop()
if d»0.3:
p=1
rv.color_rgb(0,255,0)
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Importation des bibliotheques

*  Lors de la création du script, sélectionner la rubrique Types, puis Rover. Cela permettra de charger automatiquement les
trois bibliothéques suivantes : time , ti_systeme et ti_rover.

¢y GESTIONHAIRE DE SCRIFTS A [I iy GESTIONNAIRE DE SCRIFTS ] GESTIONNAIRE DE SCRIFTS
NOUVEAU SCRIPT =] timesti_svstersti_rover NOUVEAU SCRIPT

1:Script Vierge

2:Caleuls Mathématiques
3:Simulation Aléatoire
4:Tracer (x,v) et Texte

- Jusqu'a 8 caracteéres H & = Jusqu'a 8 caracteres
- Premier caracteére:faZ 2 TRl - Premier caractere:RaZ

- Caractéres restants:RaZ 0a9 _

*  Une fois le nouveau script créé, pour importer la bibliothéeque Ranger appuyer sur la touche , sélectionner la rubrique
Modul, puis suivre les copies d'écran suivantes :

EDITEUR : FLACE =] EDITEUR : FLACE
ti-hub module Po.ste + Rander » Moduwl menw
Fonc Ctl Ops List Type E/S CEOMI PETEIR] Commandes Ports Avancé
1:math.. 1:Dispositifs intégrés du Hub..
2:random,. FRDispositifs d'entrée.
3:time.. 3:Dispositifs de sortie.
4:ti_system..
o:ti_plotlib.
EHti_hub..
ier Entrée TI-SensorlLink
g og in
9:Digital in
O4Potentiometer
Echap | Aide [Echap [Hodul | [Echap [Import]

@ EDITEUR : PLACE D

Fone Ctl Ops List Type E/S Modul
Hlmath.

e Pour utiliser la bibliotheque Ranger importée, appuyer sur la touche m,
sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 8 : Ranger...

e Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux
bibliothéques déja présentes (math, random, ...etc.) et permettent d’accéder
aux instructions qu’elles contiennent.

4:ti_systen..
oiti_plotlib..
6:ti_hub..
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Classe enseignée : SNT o pgth on’

Voiture autonome L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de l'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le theme " informatique embarquée et objets connectés”, nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans 'activité proposée :

*  Coder des scripts simples d’acquisition de données.
«  Gérer des entrées/sorties a travers les ports utilisés par le systeme.
+  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

*  Identifier des algorithmes de controle des comportements physiques a travers les données des capteurs.

Situation déclenchante

Le développement des logiciels embarqués est délicat, car il pose souvent des questions de temps-réel, c’est-a-dire de respect de
temps de réponse imposé. Ceci conduit a des méthodes de programmation spécifiques.

L’impact de I'informatisation des objets devient considérable, surtout depuis que leurs interfaces s’unifient. Le but est de
fabriquer des machines d’utilisation facile permettant des fonctionnalités améliorées, voire complétement nouvelles comme la
voiture autonome. Celle-ci utilise a la fois des techniques de systémes embarqués pour son fonctionnement et sa navigation et de
'intelligence artificielle pour I’analyse en temps-réel de I'environnement a I’aide de capteurs variés (caméras, radars, ...etc.).

Problématique

Comment concevoir une solution technologique pour programmer le déplacement prédéfini d'un véhicule avec arrét
temporaire si un obstacle du type piéton est rencontré ?
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Matériel nécessaire

e Calculatrice TI-83 Premium CE
e (Cible (calculatrice/Hub)
e TI-Innovator Hub

-In-rlg\ramt I
113 IR ° Rover
e Tapis de sol
e Metre

Déroulement possible du projet
Travail de groupe possible. Chaque groupe disposera du matériel ci-dessus et devra
concevoir une réponse a la problématique sous forme d'une démonstration munie Point de départ

d'une documentation qui explique les scripts pilotant la rover. A la fin du projet, les
groupes pourront voter pour élire la production qui répond le mieux a la
problématique.

La production devra répondre aux critéres suivants :

Critéere 1 : Déplacer le rover en suivant les routes au sol pour aller du point de départ
au point d'arrivée (exemple ci-contre).

Critére 2 : S'arréter si un obstacle du type piéton est rencontré sur la route.

Critéere 3 : Allumer la diode RGB en rouge lors du freinage si un obstacle est
rencontre.

Critére 4 : Apres le passage des piétons, le rover doit finir le trajet jusqu'au point
d'arrivée.
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Proposition de résolution

Les ¢leves devront dans un premier temps mesurer les déplacements a effectuer
a l'aide du metre puis faire les conversions nécessaires. L'unité de référence
pour les déplacements du rover est le décimétre.

@ EDITEUR : VOITUR

LIGHE DU SCRIPT 6601

_ Rover

from time import ¥

from ti_system Lmport #

Bibliothéques nécessaires (voir remarques ci-apres). import ti_rever as ru
def voiture():
Il faut saisir I'ensemble des déplacements du rover. L'unité d'angle est le disp_elr( ]“
degré et l'unité de mesure est le décimétre. L'ensemble des déplacements est disp_at(8,"appuyer sur annul p
- . ] . o \ our arreter”,"left")
envoye dans une liste. Les déplacements sont ensuite traités dans l'ordre par rv.forward(6)
le rover. rv.left(90)
L'instruction a=rv.ranger_measurement( ) permet de lire la distance L“I:ii:r:::di:iape( )z
devant le rover et de la stocker dans a. Cette distance est en métres. a=rv.ranger_measurement()
if a<@.2:

- - - - rv.color_rgb(255,0,0)
L'instruction rv.color_rgh(255,0,0) permet d'allumer la diode RGB du ru.stop()
rover avec la couleur rouge. L'intensité est ici de 255 (et peut varier entre 0 else:

P rv.color_off()
wtsJa) rv.resume( )

La commande rv.stop( ) est exécutée immédiatement et n'est pas intégrée a Fns.. [a A #J0utils] Exéc [Seripd]
la liste ordonnée des déplacements.

L'instruction rv.resume( ) permet de reprendre la liste des déplacements
qui avait ét¢ interrompue par la commande STOP.

Utilisation des bibliothéques

*  Lors de la création du script, sélectionner la rubrique Types, puis Rover. Cela permettra de charger automatiquement les
trois bibliotheques suivantes : time, ti_systeme et ti_rover.

GESTIONNAIRE DE SCRIPTS ) (g GESTIONNAIRE DE SCRIPTS () GESTIONNAIRE DE SCRIPTS
4 NOUVERU SCRIFT J timesti_s¥stemsti_rover NOUVEARU SCRIPT
Sélectionnez le type de script
1:Script Vierge

2:Caleuls Mathématiques
3:8imulation Aléatoire
4:Tracer (x,v) et Texte Autorisé

= Jusqu'a 8 caracteres H é = Jusqu'a 8 caracteres

= Préemier caractere:;fad g S Je = Premier caractere:fRad

- Caractéres restants:AaZ 0a9 _ ' - Caractéres restants:RaZ 0a9 _
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e Pour utiliser la bibliotheque #i rover importée, appuyer sur la touche ,
sélectionner la rubrique Modul puis sélectionner 7 : ti_rover...

o Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux
bibliotheques déja présentes (math, random, ...etc.) et permettent d’accéder aux 2:ti_systen
instructions qu’elles contiennent. Siti_plotlib..

[itiorovrd

[Echap | Aide |
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Theme : le Web T1-83 Premium CE EDITION PYTHON
Classe enseignée : 2"% SNT A le’[hOﬂw

Page rank F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de comprendre que les requétes menées par un moteur de recherche peuvent
donner des résultats différents d'un moteur de recherche a l'autre, puisque ceux-ci utilisent des algorithmes qui leur sont
propres. Cette activité vise a comprendre sur des exemples simples la maniére dont on peut mesurer la popularité d'une page en
utilisant le principe du "surfeur aléatoire".

Elle s'inscrit dans la thématique "le Web" pour l'activité proposée : "Calculer la popularité¢ d'une page & l'aide d'un graphe
simple puis programmer l'algorithme". Nous pouvons notamment travailler les compétences suivantes dans l'activité proposée :

*  Modéliser une situation par un graphe.

+  Fcrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

Situation déclenchante

Comment classer une page web en termes de popularité afin d'établir un
classement qui permettra de hiérarchiser des réponses a apporter lors d'une
recherche menée sur un moteur de recherche ?

Problématique
o Voici un modéle (extrémement) réduit du Web puisqu'il ne comporte que
trois pages !
Les liens entre ces pages sont modélisés par un graphe.
° On suppose qu'un 'surfeur aléatoire' est actif sur ce réseau.

A quelle fréquence ce surfeur se retrouvera-t-il sur chacune des pages Py, P,
et P'; ?
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Classe enseignée : 2" SNT A pgth —
Fiche méthode F. GIROD

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent d'intégrer I'activité dans le cadre d'une réflexion a mener autour du theme des moteurs de
recherche.

Un groupe d'éléves peut réaliser un travail montrant que les résultats d'une requéte ne sont pas tout a fait les mémes selon
le moteur de recherche utilise.

Un groupe d'éleves peut présenter une recherche d'une page par un moteur de recherche, en particulier le 'page rank'.
Un groupe d'éléves peut présenter la notion de référencement.

Un groupe d'éléves peut préparer un exposé sur le modele du 'surfeur aléatoire’'.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éléves.

On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniere de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

.

i étape : la premiére situation est mise en actes par des lancers de dés afin que tous les éléves comprennent le principe
utilisé permettant de mettre en place un algorithme.

2°™ étape : l'algorithme précédent est codé en PYTHON.

3°™ étape : d'autres situations (d'autres graphes) sont proposées pour s'interroger sur diverses situations et adapter

algorithmes et codes.

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT :

.

Pourquoi est-il important de comprendre le principe de l'algorithme de recherche d'un moteur de recherche ?
Pourquoi le référencement d'un page est-il important ?

Comment est-il possible de rendre 'artificiellement’ populaire une page et comment un moteur de recherche peut-il

contourner ces pratiques ?
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Théeme : le Web

Classe enseignée : 2"% SNT

Fiche méthode

Proposition de résolutions

Avec des dés :

T1-83 Premium CE EDITION PYTHON

@ python
F. GIROD

*  On propose aux éléves de 'jouer au surfeur aléatoire’ a l'aide de dés quand cela est nécessaire (pour la premiére page et

lorsque I'on tombe sur la page P)).

*  On collecte les résultats de I'ensemble des groupes (en étant critique sur les résultats donnés).

*  On détermine la fréquence d'apparition de chaque page. ce qui donne la popularité de chacune d'elle.

Avec la calculatrice :

» Il s'agit a présent de coder cette situation en créant une fonction qui retournera la fréquence d'apparition de chaque page

apres n ‘clics' du surfeur.

Etapes de résolution

L'importation de la bibliothéque random permet d'utiliser la fonction randint.
On a choisi ici une syntaxe qui n'importe que la fonction randint parmi toutes
les fonctions que contient cette bibliothéque.

La fonction pagesuivl va permettre de suivre le graphe proposé
précédemment:

e  Sion se trouve sur la page 1, la page suivante est, au hasard, la page 2
ou la page 3 ;

e Sion se trouve sur la page 2, la page suivante est la page 1 ;
e Sion se trouve sur la page 3, la page suivante est la page 2.

Ces trois cas impliquent l'utilisation des conditions if / elif / elif qui sont
accessibles par Fns / Ctl.

% EDITEUR : PHGERANK

LIGNE DU SCRIPT 0002
from random import randint

Hcas 1
def pagesuivi(pa):
if pa == 1:
ps = randint(2,3)
elif pa == 2:
ps = 1
elif pa ==
ps = 2
return ps

Fns.. [a A # [Outils| Exéc |Script

On crée une fonction rep qui prend pour paramétre n, le nombre de répétitions
de l'application du principe du 'surfeur aléatoire' ; elle renvoie la fréquence
d'apparition de chacune des pages.

On utilise des compteurs stockés dans les variables cl, ¢2 et ¢3 qui compteront
le nombre de fois ot I’on passe - respectivement - sur les pages P, P, et P;. Ces
compteurs sont initialisés a 0.

Sur la méme ligne, on initialise la variable pa (qui représente le numéro de la
page) a un nombre aléatoire entier compris entre 1 et 3.

o EDITEUR : PAGERANK

: LIGNE DU SCRIPT 6672
def rep(n):
c¢l,c2,¢3,pa = 0,0,0,randint(1,
3

for i in range(n):
if pa ==

cl+=1

elif pa == 2:
c2+=1

elif pa == 8:
e3+=1

pa = ;lgcsuiui(pl)
return el/n , ¢2/n , ¢8/n

Fns.. |a A #|Outils| Exéc |[Script

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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La variable pa est égale au numéro de la page visitée par le surfer.
On répete n fois le fait d'incrémenter (augmenter de 1) le compteur de la page
visitée par le surfer aléatoire.

Une fois sortie des trois conditions, la variable pa prend la valeur
pagesuivl(pa) c’est-a-dire que l'on suit la régle édictée par le graphe.

C'est I'utilisation successive de fonctions simples en python, en particulier
le fait d'utiliser une fonction dans une fonction qui rend ce langage
efficace.

On retourne la fréquence d'apparition de la page P, de la page P, et de la page
Ps.

Rappel : e+=1 est un raccourci pour e=¢+1

Remarque

Une fois le programme fonctionnel, on peut formuler plusieurs remarques :

e Les résultats sont cohérents avec ce qui avait été collecté suite aux
expérimentations avec les dés ;

e Les pages P et P, ont une popularité similaire ;

e  Plusieurs essais avec la méme valeur de n ne donnent pas tout a fait
les mémes résultats ;

e  Plus n est grand, plus on semble obtenir des résultats proches.

Ces deux derniers points peuvent éventuellement étre réinvestis en cours de
mathématiques.

Pour aller plus loin

@ python

F. GIROD

EDITEUR : PRGERANK

(g LIGNE DU SCRIPT 0072

def rep(n):

cl,c2,c3,pa = 0,0,0,randint(1,
3

for i in range(n):
if pa == 1:
cl+=1
elif pa ==
c2+=1
elif pa ==
e3+=1
pa = pagesuivli(pa)
return el/n , ¢2/n , ¢3/n

Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

A PYTHON SHELL
@ ol

>>> # L'ewécution de PAGERANK
>>> from PAGERANK import ¥
>>> rep(100)
(0.41, 0.4, 0.19)
>>> rep(100)
(0.42, 0.42, 0.16)
>>> rep(1000)
(0.396, 0.395, 0.209)
>>> rep(10000)
(0.401, 0.401, 0.198)
>>> |

Fns.. |a A #[Outils|éditer|Script

On peut alors proposer d'autres graphes modélisant les liens entre les pages et dans chaque cas, observer le probleme posé et y

apporter une solution.

Un nouveau graphe demande juste a créer une nouvelle fonction du type pagesuiv ; le cceur du programme restera le méme.

Il faudra juste modifier dans la fonction rep l'appel a la fonction pagesuiv en la nommant en cohérence avec la situation

étudiée.

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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Ci-dessous, des propositions de graphe avec le probléme posé et la solution proposée :

> @ P2

Dans ce cas-la, la page P; va 'absorber' les autres : une fois que Proposition d'aménagement : lorsque l'on se trouve
I'on s'y trouve, on ne la quitte plus ! On parle de 'page puits'. sur la page Ps, on pointe au hasard vers Py, P, ou Ps.
Cela donne la nouvelle fonction pagesui22 :

I EDITEUR : PAGERANK £ EDITEUR : PRGERANK
‘d LIGHE DU SCRIPT 6627 LIGHE DU SCRIFT 6035
#cas 2 avant modif Hcas 2 aprés modif
def pagesuiv2(pa): def pagesuivZ2(pa):
if pa == 1: if pa == 1:
ps = randint(2,3) ps = randint(2,3)
elif pa == 2: elif pa == 2:
ps = 1 ps = 1
elif pa == 3: elif pa == 3:
ps = 3 ps = randint(1,3)Hon pointe
return ps au hasard une des trois pag
es
- return ps_
|Frs...Ja A #[0utils| Exéc [Script I_F'ns. ..la A #|0utils| Exéc [Script

Dans ce troisiéme cas (présenté ci-contre), a moins de tomber au départ sur la
page Ps, on n'y retourne jamais !

Pour pallier ce probléme, on propose d'aller sur une des trois pages au hasard
avec une probabilité p (de 'ordre de 0,15 en général) et le reste du temps, de
suivre les indications du graphe. o

Cela donne la fonction pagesuiv32 ci-dessous, pour laquelle on a pris comme
valeur par défaut de probabilité 0,15. =y EDITEUR : PAGERANK
GNE DU SCRIPT 6058
idef pagesuiv32(pa, p=15):
if randint(1,100)<p:
ps = randint(1,3)
else :

Par la suite, un appel de la fonction rep simulera n répétitions avec une

probabilité d'aller sur une des trois pages au hasard de 0,15, et de suivre le if pa == 1:
i o ilité . ps =
cheminement du graphe avec une probabilité de 0,85 157 pa o= 2:
ps = 1
elif

pa == 3:
ps = randint(1,2)
return ps
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X . . TI-83 Premium CE
Théme: Cartographie et mobilité EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon"’
Trame NMEA F. GIROD

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de comprendre le principe de fonctionnement d'appareils de type GPS, afin de
les envisager autrement qu'une simple "boite noire" qui donne des résultats.

Le programme de SNT propose dans la partie Localisation, "cartographie et mobilité" de travailler sur "les récepteurs GPS
[qui] fournissent la localisation sous une forme normalisée facilement décodable, par exemple selon le protocole NMEA 0183
(National Marine Electronics Association), ou directement dans les métadonnées EXIF d'une photo."

On propose dans cette activité de construire plusieurs fonctions au sein d'un programme qui aura importé des données.

Ceci est a mettre en lien avec la partie "Les données structurées et leur traitement" avec un script qui a comme objectif de
fournir des données et un autre qui réalisera le traitement de ces données.

Le script Python mis en jeu fait appel a des fonctions et des techniques en lien avec les chaines de caractéres.

Situation déclenchante

Les systémes de localisation par satellites (américains, européens, chinois et
russes) envoient des données codées selon divers protocoles.

Comment décoder ces données et pouvoir ainsi les interpréter ?

Problématique

Une trame NMEA 0183 nous étant donné, créer des scripts en Python permettant de :
e Déterminer le systéme de positionnement par satellite a I’origine de cette trame ;
e  Déterminer I’heure correspondant a cette trame ;

e Déterminer la longitude d’une part, la latitude d’autre part du point correspondant.
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T1-83 Premium CE

Théme : Cartographie et mobilité EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT @ pgthonm

Fiche méthode F. GIROD

Déroulement possible du projet

En amont du projet :

Les propositions suivantes permettent d'intégrer l'activité dans le cadre d'une réflexion & mener autour du théme de la
localisation par satellites.

Un groupe d'éleves peut réaliser un travail montrant le principe de géolocalisation par trois satellites et expliquer pourquoi
en pratique il en faut quatre.

Un groupe d'éléves peut présenter un historique du systéme de positionnement par satellite, en particulier du
développement des systémes GPS et Galileo.

Un groupe d'éléves peut présenter les enjeux sous-jacents a la maitrise d'un systéme de positionnement par satellites.

Un groupe d'éléves peut par ailleurs chercher des fonctions Python pour traiter des chaines de caracteres.

Différentes évolutions possibles pour le projet :

Les propositions suivantes donnent des pistes pour gérer les différences de vitesse d'exécution des éléves.
On peut aussi considérer ces différentes étapes comme une maniére de séquencer le projet pour ceux qui en auraient besoin.

.

ére

1™ étape : L'enseignant donne un script a I'ensemble de la classe contenant plusieurs trames NMEA nommées t1, t2 ...etc.
La méthode la plus efficace sera un transfert de calculatrice a calculatrice du script contenant ces données. Les éléves
créent tous un nouveau script (qui traitera ces données) qui commence par I'importation de ces données.

2°™ étape : Une fonction permettant de retourner le type de systéme de positionnement par satellite est créée en classe ;

I'ensemble des éléves peut chercher une fonction qui retournera I'heure a laquelle ce positionnement a été effectué.

3" étape : D'autres fonctions peuvent étre créées par les éléves plus a l'aise, donnant la longitude et la latitude. On peut

aussi donner I'une des deux et demander aux éléves de trouver l'autre, ou alors de donner ces fonctions en partie et laisser
les éléves les compléter.

A la suite du projet :

Synthétiser ce travail par rapport au cours de SNT :

.

Est-il courant de séparer les données et leur traitement (des exemples) ?
Existe-t-il d'autres types de trames liées au systéme de positionnement par satellites ?

Quel est I'intérét d'avoir un protocole tel que le protocole NMEA ? Par qui est-il fréquemment utilisé ?

Pour profiter de tutoriels vidéos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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- - SR T1-83 Premium CE
Théme : Cartographie et mobilité EDITION p\';’THON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon"'
Fiche méthode F. GIROD

Proposition de résolutions

»  L'enseignant (ou des éléves) peut présenter des techniques liées aux
chaines de caracteres, en particulier les maniéres d'extraire des éléments

EDITEUR : TDONNEES
LIGHE DU SCRIPT 6002
tl = "$GPGGA, P95039.00,4910.7631

d'une chaine de caractéres par | : |.

*  On donne aux éleves le script TDONNEES qui contient plusieurs trames 94,N,00022.968045,UW,1"
- , . .. . . . t2 = "$GPGGA,P64036.289,4836.537
saisies par l'enseignant (la saisie peut se faire sur ordinateur et le script 5,M,00740.9373,E,1"

peut étre transféré sur calculatrice via le logiciel 77 Connect).

*  On remarquera que, pour le type de systéme de positionnement comme
pour I'heure, les éléments sont toujours positionnés a la méme place dans
les trames NMEA, ce qui n'est pas le cas pour les valeurs de longitude et
latitude (en effet, selon les valeurs numériques codées pour I'heure, les Fns.. Ja A #IOutils| Exéc [Seript

valeurs données pour longitude et latitude ne seront pas exactement a la
méme place dans la chaine de caractéres de la trame).

*  Le traitement du type de systeme et de I'heure d'une part, et de la longitude
et de la latitude d'autre part ne seront pas tout a fait du méme ordre,
demandant des compétences différentes. Cela peut permettre de
différencier le travail au sein du groupe classe.

Etapes de résolution @ [ T6NE DU SCRIPT 0061

~_4from TDONNEES import #

L'importation du script TDONNEES peut étre facilité en allant chercher from
SCRIPT import * dans le catalogue. Pour cela :

e Touche 2nde suivie de la touche 0
e  Touche alpha suivie de resol pour obtenir la lettre F

e Descendre avec les fleches directionnelles.
Ne reste plus qu'a saisir lettre a lettre TDONNEES.

Fns.. |a A B|Outils| Exéc |Sceript

3 EDITEUR : TRAMEZ

La fonction sat prend comme argument une chaine de caracteres qui représente P '-“EfiIF'T 9022
une trame ; on en extrait les caractéres situés aux positions n°l et n°2 de la s - tr[1:3]
chaine (le premier élément de la chaine est a la position 0) : if s == IEE;:
. sy' - n n
e  Sices caractéres sont GP, on retourne comme systéme GPS ; elif s == "GL":
. . - sys = "GLONASS"
e  Si ces caracteres sont GL, on retourne comme systeme GLONASS ; elif s == "GA":
. . X sys = "Galileo"
e  Sices caractéres sont GA, on retourne comme systéme Galileo ; elif s == "GD" or s=="GB":
. ) sys = "Beidou"
e Si ces caracteres sont GD ou GB, on retourne comme systeme return £, sys

Beidou. Fns. |a A #|Outils| Exéc |Script
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5 return ch.split(",")
Pour aller plus loin
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T1-83 Premium CE
EDITION PYTHON

Classe enseignée : 2"% SNT A pgthon "

Théme : Cartographie et mobilité

Fiche méthode F. GIROD

La fonction h prend comme paramétre une chaine de caractéres correspondant
a une trame NMEA :

C?d' EDITEUR : TRAMEZ

LIGHE DU SCRIFT 6018

. . def h(tr):
e s caractéres situés en position 7 et 8 sont ceux de I'heure ; heure = tr[7:9]1+" h "+tr[9:11]
2 PRy - . +#' min "+tr[11:138]+" "
e les caracteéres situés en position 9 et 10 sont ceux des minutes ; return heure

e |es caractéres situés en position 11 et 12 sont ceux des secondes ;

e les autres caractéres qui seraient éventuellement présents ne sont pas
pris en compte ici.
On retourne une chaine de caracteres comprenant ces données ainsi que les
caractéres "h"," mn " et " s " afin de rendre le résultat lisible.
Les caractéres sont concaténés a l'aide du symbole +

Fns.. |a A #|Outils| Exéc [Script

(9 EDITEUR : TRAMEZ

LIGNE DU SCRIPT 8021

def separe(ch):

Pour travailler sur la longitude et la latitude, il va falloir distinguer les éléments
de la trame NMEA séparés par des virgules.

Pour cela, on utilise la méthode .split (méthode native a python) qui s'applique a
une chaine de caractéres, en indiquant comme paramétre 1'élément séparateur.

Cettet‘methode renvoie une liste dont les éléments sont différentes chaines de Fre— o A W]outilsl Exés Seript
caracteéres. -

Ainsi, separe("SGPGGA,095039.00,4910.763194,N,00022.968045,W,1") sera la liste ["(8GPGGA", "095039.00",
"4910.763194", "N", "00022.968045", "W", "1"] ; les éléments situés en position 2 et 3 permettront de déterminer la latitude et
les éléments situés en position 4 et 5 permettront de déterminer la longitude.

=3 EDITEUR : TRAMEZ

@ L 1GHE DU SCRIPT 0032
def lat(tr):
liste = separe(tr)

e La partie utile de la trame NMEA pour déterminer la latitude est la
chaine située en position n°2 : on la stocke dans la variable val ; liste[2]

étant une chaine de caractéres, on force le type en indiquant float pour ::: - {i:?&ﬂ};;;%zn
que cette chaine devienne un nombre. min = valz100

L. . . ; . . if liste[3] == "N":
e [l s'agit ensuite de convertir des valeurs données en degrés / minutes en return deg + min/60

grandeur décimales. C'est I'objet des variables deg et min. else :
return -deg - min/60
e [l faut ensuite tenir compte de la position Nord ou Sud indiquée dans la

trame par N ou S ; selon le résultat, le résultat donné sera positif ou
négatif, selon les conventions habituelles.

=3 EDITEUR : TRAMEZ
' LIGHE DU SCRIFT 6042

def long(tr):
liste = separe(tr)

Le travail a réaliser pour déterminer la longitude est évidemment trés similaire

a celui sur la latitude. val = float(liste[4])

deg int(val /100)
min = valz100
if liste[5] == "E":
return deg + min/60
else :
return -deg - min/60

Fns.. |a A #|0utils| Exéc |Script
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T1-83 Premium CE
Théme: La photographie numérique EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT A leth on’

Image couleur /niveaux de gris L.DIDIER

Compétences visées

Un des objectifs de I'enseignement de SNT est de développer et de coder des scripts PYTHON afin d'apporter une réponse a
une problématique précise. A travers le theme " la photographie numérique"., nous pouvons notamment travailler les
compétences suivantes dans 'activité proposée :

*  Traiter algorithmiquement une image pour la transformer en agissant sur les trois composantes de ses pixels.
«  Ecrire et développer des algorithmes pour résoudre une problématique.

+  Connaitre le systéme RGB et la structure d'une image numérique.

Situation déclenchante

Des algorithmes permettent aujourd'hui de traiter toutes les lumiéres, d’effectuer une retouche facile, avec une excellente qualité.
Avec l'arrivée du téléphone mobile, des algorithmes de retouche d'images se multiplient notamment a travers les filtres.
Comment ces algorithmes fonctionnent-ils ?

Problématique

Comment programmer un algorithme qui permette de transformer une image couleur
en une image avec différents niveaux de gris ?

Ce document est mis a disposition sous licence Creative
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T1-83 Premium CE

Théme: La photographie numérique EDITION PYTHON
Classe enseignée : SNT -~ pgthon
Fiche méthode L.DIDIER

Déroulement possible du projet

Travail de groupe possible. En amont de ce projet, il serait intéressant que les éléves présentent plusieurs exposés :

e Un exposé sur la structure d'une image numérique.

e Un exposé sur le systeme RGB.

e Un exposé sur la méthode de conversion d'une image couleur en une image en niveaux de gris par moyenne des
pixels RGB.

Ces exposés permettront d'acquérir les bases nécessaires pour la réalisation de ce projet.

Il faut ensuite choisir une image avec un nombre maximal de pixels de 320 x 190, parmi les fichiers exemples proposés
(IMAGE1: 9 x 5 pixels ;: IMAGE2 : 284 x 177 pixels ; GO : 221 x 190 pixels).

Proposition de résolution

Bibliothéque nécessaire (voir paragraphe importation de bibliothéque ci-aprés)

Les 2 paramétres de la fonction correspondent aux nombres de pixels ¢ EDITEUR : GRIS

e & LIGNE DU SCRIPT 0061
(largueur et hauteur) de la photo utilisée. import ti_plotlib as plt

def gris(largueur,hauteur):

L'instruction plt.gr.drawlmage("IMAGE2",0,50) permet l'affichage de plt.cls()
I'image nommée IMAGE2 avec le coin gauche de l'image au niveau du pixel plt.title("modification en cou
(0,50) sur l'écran de la calculatrice. Pour rappel, I'écran de la calculatrice rs") N .
posséde 320 x 240 pixels. Instruction a taper leftre par lettre (instruction pltigr.dr‘aulnage{ IMAGE2", 0,50
absente des menus pour l'instant). for y in range (hauteur):
for % in range (largueur):

La double boucle for permet de passer en revue tous les pixels de I'image. = plt.gr.getPixel (x,y+

rgb[0]
L'instruction plt.gr.getPixel(x,y+50) permet de récupérer le code RGB du rgb[1]
pixel en position (x,y+50) sur I'écran de la calculatrice. ?Ebf,z% + B)/3

= [ss8,8)
plt.gr.setPixel(%,y+50,rgbk

)
plt.show_plot()
L'instruction plt.gr.setPixel(x,y+50,rbg) permet l'affichage du pixel en return
position (x,y+50) sur I'écran de la calculatrice avec la couleur rgb obtenue.

Instructions qui permettent la conversion en niveaux de gris.

I_Fns.. [a A #[0utils] Exéc [Script)
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. ) . T1-83 Premium CE
Theme: La photographie numérique EDITION PYTHON

Classe enseignée : SNT " pgthon ;

Fiche méthode L.DIDIER

Voici des exemples de résultat du script : on observe la modification de I'image ligne par ligne de pixels (on visualise ainsi le
fonctionnement de la double boucle for).

Gy FYTHON SHELL = [ FYTHOM SHELL = [ PYTHON SHELL A 5 PYTHON SHELL
@ ) i 2 @

modification en cours modification en cours

modification en cours modification en cours

r‘; PYTHOH SHELL i lii PYTHON SHELL I::f" PYTHOHN SHELL lii PYTHON SHELL
modification en cours modification en cours modification en cours modification en cours

Le temps de traitement du programme peut parfois étre assez long en fonction du nombre de pixels de I'image. Pour une exécution
rapide on pourra utiliser le fichier IMAGE1 (9 x 5 pixels).

Utilisation des bibliothéques

Une fois le nouveau script crée, pour importer la bibliothéque #i_plotlib, appuyer sur la touche _. sélectionner la rubrique

Modul, puis suivre les copies d'écran suivantes :

('h_" EDITEUR : GRIS u = EDITEUR : GRIS
o

ti_-rl1otlib module
Foenc Ctl Ops List Type E/S EE[N i
iflnath..
2:random.

3:time.. .
AT S ye .
ati_pletlib ito_window(xliste,yliste)
6:Tr= 6:axes("mode") »
7:ti_rover.. 7ilabels("uwétig","vétig",x,y)
B:title("titre")
9:show_plot(]) afficher»[annul]

|iehap| Aide | | Echap | Modul |
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Plus d’informations sur le site internet
de T2 France:

* Des ressources pédagogiques pour votre classe
- Un programme de formations gratuites sur site et en ligne

» Des vidéos d’aide a la prise en main de la technologie

Un service apres-vente est également accessible
depuis le site education.ti.com/fr/csc
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