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Tracé de polygones reguliers L.DIDIER

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 theme " informatique embarquée et objets connectés”, nous pouvons notamment
travailler les compétences suivantes dans l'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 c6té ?
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Matériel nécessaire

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

e Tl-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 criteéres suivants :

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

Critére 2 : Le rover devra tracer un polygone au sol connaissant le nombre de c6tés et la longueur d'un c6té.

Critére 3 : Tracer les déplacements du Rover sur I'écran de la calculatrice.
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Proposition de résolution
. o ) EDITEUR : POLYSONE
La fonction polygone prend comme arguments la longueur d'un c6té (notée I) et LIGHE DU SCRIFT 6661
~ Lo . # TI-Rover

le nombre de c6tés du polygone régulier (noté c). from time import %

Importation des bibliothéques nécessaires (voir remarques). from ti_system import
impart ti_raover as rv
import ti_pleotlib as plt

Instructions de trace sur la calculatrice : def polygene(l,e):

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

- L'instruction plt.axes(*'on’") permet d'afficher les axes. Pﬂ- l!t?l "03 ") 11d)

- Llinstruction plt.title("polygone regulier a™+str( ¢ )+"cotés") permet plt.pen("medium”, 'solid"

dafficher le titre. pi: M%::P:sﬂ:'?]

_ " H " H " Te b ifi 4] «gri 3y <

: L!nstructlon plt.pen(**'medium,*solid™) permet de modifier le style de blt.title( polygone regulier

raqe. . . ) ] itstr(e)+" cotes")

- L'instruction plt.grid(1,1,""dot™) permet d'afficher une grille. w=0

y=0
b=360/c

Les instructions de déplacement. for i in range(e]:

rv.forward(l)
rv.rightibk)

L'instruction rv.wait_until_done( ) permet d'attendre la fin du deplacement rv.wait_until_dene()

précédent de maniére & synchroniser le tracé sur la calculatrice avec le tracé X=rv waypeint_su()

=rv.waypoint_=( )
T=ry.waypolnt_y( |
plt.line(x,y. XY, "arrocw"
L'instruction rv.waypoint_x( ) permet de récupérer l'abscisse de la fin du ::5

déplacement. plt.show_plot()
rv.disconnect_rv(]

au sol.

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

[-Fns... [a A #[0utils] Exéc [Seript

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

Exemples de représentation graphique obtenues :
@ FYTHOH SHELL

@ FYTHOH SHELL

polygone regulier a9 cu‘:n
E.S55

polygone regulier a7 cu'l:n
(=
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Utilisation des bibliotheques

« 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.

=] GESTIONHAIRE DE SCRIFTS { =] GESTIOHHMAIRE DE SCRIFTS e GESTIONHAIRE DE SCRIFTS:
HOUYEAU SCRIFT timesti-svstemsti_rover

l:Script Yierge

2:Caleuls Mathématiques

3:8imulation Aléatoire

Autorisé 4:Tracer [x,v)] et Texte Autoriseé

HOUVEAU SCRIFT

= Jusgu'a & caractéres 9:Partage de Données = Jusqu'a 8 caractéres
= Premier caractére:raZ L = Premier caractére:fAaZ
- Caractéres restants:AaZ2 0ag _ ] - Caractéres restants:Aag 0a9 _

Fonc Ctl Ops List Type E/S ETM
e Pour utiliser la bibliothéque ti_rover importée, appuyer sur la touche , MHnath.. P ype E/S IEE

sélectionner la rubrique Modul, puis sélectionner 7 : ti_rover...

4:t1i_systen..
e Au fur et a mesure que les bibliothéques sont importées, elles s’ajoutent aux siti_plotlib.
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 bibliothéque ti_plotlib, appuyer
sur la touche , sélectionner la rubrique Modul, puis suivre les copies d'écran
suivantes :

r-i EDITEUR : FOLYGOME n =) EDITEUR : FOLYGOME
]

O ti-rlotlib moduwle O
Fonc Ctl Ops List Type E/S W Dessin Proprieétés
l:math.. import ti_plotlib as plt
2:random.. 2:els(] effacer é&cran
Z:rtime.. B:gridixsel, yeel,"type') »
4:ti_systemn.. drwindow(=min, =ma=,ymin, ymax)
Slauto_window(xliste,vliste])
6:axes("mode") »
Tilabels(Muéetigh, Myetigh, =,y
Brtitle("titre")
Q:ishow_plet(] affichere[annul]

echap | Aide Echap | Hodul

Fiti_rover.
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