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Radar pedagogique F. GIROD

Compeétences 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 :

»  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.

« ldentifier des algorithmes de contrble 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 ?
Identifier un capteur possible ;

Identifier un actionneur ou des actionneurs possibles ;
Elaborer un algorithme modélisant la mesure d'une vitesse ;
Mettre cet algorithme en application.

A w e

Matériel disponible

Les éléves 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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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 I'enseignant sous forme de fiches et/ou d'un exposé au tableau.

» Un groupe d'éleves 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).

» Ungroupe d'éleves peut expliquer le mode de codage RGB pour les couleurs.

« Ungroupe 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 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 / lI'algorithme qui geére les
données d'entrée / le langage de programmation utilisé.

Proposition de resolutions

Choix du capteur :

+  Capteur de distance a ultrasons : on mesure la distance entre le capteur et le véhicule 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.

Pour profiter de tutoriels vidéeos, Flasher le QRCode ou cliquer dessus
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z : EDITEUR : RADARP
Etapes de résolution LIGNE DU SCRIPT 6801 ol
# Projets STEM Hub
" . N ., .. from ti_system import #
L'importation de ces bibliothéques est explicitée dans la remarque qui suit cette from time import ¥
ti from ranger import ¥
partie. '
import color
import sound

La variable r représente I'entrée du ranger (capteur de distance) relié au port . .
dentrée IN 1 ; les instructions se trouvent dans le module Ranger importé poranger ("IN 1%)

précédemment. va=5
On crée les variables t et va qui pourront étre modifiées par I'utilisateur.

e testladurée entre deux mesures de distance ;

| Fns.. |a A #|0utils| Exéc |Script

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

O while not escape(): Crée une boucle 'infinie' qui sera interrompue par

l'appui sur la touche on ; linstruction se trouve dans le module EDITEUR < RADRRE 22 o
ti_system. while not escape():
T . . . , dil=r.measurement()
o d=m.measurement() crée la variable d qui est la mesure donnée par m sleep(t)
(le ranger branché a I'entrée 1). d2=r.measurement()
) » v=abs(d2-d1)/t%3.6
= On effectue deux mesures : c'est pourquoi on a créé deux #print("V = ",v,"km/h")
H if v<va:
variables d1 et d2. colon. rgb(0,255,0)
= Un intervalle de temps t sépare ces deux mesures. sleep se elsEi b(255.0.0
trouve dans la bibliothéque time. :gu:;:rt-gm(a(SSEJ,é.J].]
o v estlavitesse moyenne sur la durée t : sleep(t)
Fns. |a A #|0utils| Exéc |Script

= 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.rgb(0,255,0) (la fonction color.rgb se trouve dans la
bibliothéque color importée en préambule).

= vitesse dépassée : on allume une lumiére rouge par
color.rgh(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.

- S ~ — 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


http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/2.0/fr/
https://www.youtube.com/watch?v=ZBV8NrDHws8&list=PL4V-Xo0EMx4g_AVzBi-2bSUSWiP28LxUl&index=4

N . = : A = 4 T1-83 Premium CE
Theme : informatique embarquée et objets connectes e
Classe enseignée : 2"% SNT - pLJ’[hOﬂ

Fiche méthode F. GIROD

Remarques

En préambule du code, on trouve I'importation de bibliotheques spécifiques au gfiﬁ'ﬂﬂﬁﬁﬁgf SCRIPTS oM
pnﬁet: Sélectionnez le type de script
A . . s 1:Script Vierge
e Elles peuvent étre importées une a une en allant les chercher dans le 2:Calculs Hathématiques
menu Modul ; 3:Simulation Aléatocire

4:Tracer (x,y) et Texte
5:Partage de Données

o Elles peuvent s’implémenter en choisissant le type de programme
HProjets STEM Hub

« Projets STEM Hub » (choix 6 des types de programmes proposes) 7:Rover
a la création du nouveau programme. BiAide aux Projets STEM.
Echap

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

. - . . EDITEUR : LAMPED
lancer une boucle qui ne s’interrompt que si on appuie sur la touche on. LIGNE DU SCRIFT 6005

from ti_system import ¥

La bibliothéque time permet en particulier d’utiliser la fonction sleep A lfrom time import # |

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

Fns. |a A #[0utils] Exée |Script

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

@ EDITEUR : LAMPED EDITEUR : LAMPED n
o ti_hub module Paste + Color ¥ Hodul menu =]
Fenc Ctl Ops List Type E/S IPTa] Commandes Ports Avancé Dispositifs intégrés du Hub
1:math.. sfDispositifs intégrés du Hub.. sfHColor DEL RVB de sortie
2:random. 2:Dispositifs d'entrée.. 2:Light DEL Rouge de sortie
3:time. 3:Dispositifs de sortie. 3: Sound Sortie son
4:ti_system. 4:Brighthess Entrée de lumiére
S:ti_plotlib..
|mt1 hub...
i ti_rover.
Echap | Aide Echap | Hodul | Echap [Import

Au fur et 2 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 bibliotheque Ranger qui s'obtiendra en choisissant 'dispositifs d'entrée’ a I'étape 2 de la
procédure précédente.
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