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Guiao 1 — Descobrindo... o ROVER

Explorar, Aprender e Inspirar: O Poder dos LED e da
TI-Nspire™ CX II-T

e Duragdo: 50 min;
¢ Dificuldade: Basico;
¢ Tema(s): STEM; Pensamento Computacional; Poligonos Regulares;

1. Objetivos

e Realizar o primeiro programa em Python;
¢ Entender a logica de funcionamento de um robot e conhecer alguns comandos basicos;
e Desenvolver projetos simples envolvendo um robot.

2. Enquadramento

Os robbés desempenham um papel cada vez mais importante no nosso dia a dia, desde a
realizacdo de tarefas domésticas, como a limpeza, até aplicagbes mais complexas na
medicina e na industria. Com a crescente presenca de robdés em diversas areas, €&
fundamental que os alunos compreendam o seu funcionamento e a légica por tras da sua
programacao. Esta compreenséo ndo sé os prepara para um mundo onde a automagéao e a
inteligéncia artificial serdo predominantes, como também desenvolve competéncias
essenciais, tais como o pensamento critico, a resolugédo de problemas e a inovagéao.

A utilizagdo do robot Tl-Innovator™ ROVER, programado em Python com a
TI-Nspire™ CX II-T, € uma excelente forma de comegar, quer pela facilidade do seu uso (n&o
sd0 necessarios conhecimentos prévios de programacgao para projetos mais simples), quer
pelas imensas potencialidades que apresenta.

3. Material necessario

e Calculadora TI-Nspire™ CX II-T
e Kit TI-Innovator™ ROVER
e Opcional:

o Marcadores

o Papel de cenario

o Régua/ Transferidor

1 Para instrugdes detalhadas de configuracdo e atualizagdo iniciais do equipamento, consultar
https://education.ti.com/pt/produtos/micro-controller/ti-innovator-rover/getting-started
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https://education.ti.com/pt/produtos/micro-controller/ti-innovator-rover/getting-started

4. Para comecar...

Vamos comegar com a criagdo de um programa em Python, muito simples, que apenas vai
mover o ROVER em linha reta, uma uUnica vez.
Certifica-te que os componentes estdo devidamente conectados, e que o botdo de energia
do ROVER esta na posic¢éo ligado.

Comecgando por pressionar o botédo , adiciona uma pagina de Python, pré-configurada
para projetos de ROVER, utilizando os passos apresentados de seguida:

14

Rascunho Documentos

1 Novo

eometria

ssament

ie iImager

resentar graficamente (x
tilha de
*rojeto do Hut

B Codificagdo do Rover
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1 Adicionar Calculadora
2 Adicionar Gréficos
Adicionar Geometria

5 Adicionar Dados e Estatistica
6 Adicionar Notas

4 7 Adicionar Vernier DataQuest™
8 Adicionar Widget

9 Adicionar Editor de programas
A Adicionar Python
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4 Adicionar Listas e Folha de Célculo

3 Shell
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Cancelar

Deveras ter obtido um ecra semelhante ao da figura:

) teste.py guardado com sucesso

import ti_rover as rv
from math import *
import ti_plotlib as plt
from ti_system import *
from time import *
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Todos os comandos necessarios a construgao de programas com o ROVER podem ser
facilmente acedidos a partir de | 9 (Tl Rover) :

% 1 Agles 4

D 2 Executar Y sucesso

E8 3 Editar »

1f. 4 Planos integrados P===cccccooooo=

¥ 5 Matemitica 1 import ti_rover as rv

M 6 Aleatorio —

& 7 Tl PlotLib < \Candugio d

@ 8 Tl Hub 3 Entrades 1
4 Saidas »
=5 Caminho »

o 6 Definigoes 4
var B Variaveis 7 Comandos »

Dado que o nosso primeiro programa tem como objetivo o movimento do ROVER em linha
reta, podemos encontrar esse comando escolhendo 2 (Condugao) | 1 (forward(distance)):

Agdes
Executar
Editar

Planos integrados P-cccccoooooo oo

Matematica
Aleatério

-~
1 import ti_rover as rv

Tl PlotLib
Tl Hub

9 i
A Mais mddulos
var B Variaveis

2 Condugdo
3 Entradas
4 Saidas

5 Caminho
-6 Definigdes
7 Comandos

I

v v v v w

forward(distance)

1

2 backward(distance)

3 left(angle_degrees)

4 right(angle_degrees) =

S Condugdo com opgdes Portti_rover as rv

6 stop() dugdo >

7 stop_clear() radas »

8 resume() das »

9 stay(time) ninho »

A to_xy(x,y) inigées 4
A nandos »

Deveras ter obtido um ecréd semelhante ao da figura:
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*Doc

*teste.py

import ti_rover as rv
from math import *
import ti_plotlib as plt
from ti_system import *
from time import *

rv.forward (IEEREE)

grid units
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Resta introduzir um valor numeérico para a distancia, por exemplo, 1, e executar o programa

utilizando (r]. O ROVER devera executar um movimento em linha reta.

Acabaste de programar um robot em Python! Todos os outros programas podem ser
realizados de forma semelhante, adicionando comandos adicionais que podes encontrar a

partir de (ndo te esquecgas de regressar a pagina anterior (1.1), clicando em seta
de cursor para a esquerda.)

Os proximos desafios irdo convidar-te a fazer isso.

5. Desafios

1. Agora que sabes movimentar o ROVER, idealiza um pequeno percurso, com 3 ou 4
movimentos.
Comeca por usar as caixas abaixo para esbogar o percurso e descrever o algoritmo (onde
deves organizar, em portugués, todos os passos que o ROVER deve efetuar, por exemplo,
anda em frente, gira 90° a direita, anda em frente, etc.)

Esboco do percurso Algoritmo

Atendendo ao algoritmo que desenvolveste, faz corresponder a cada passo do algoritmo o
comando em Python, utilizando o para inserires cada um dos comandos (1 em cada
linha).

Testa o programa com (r]..

2. Consegues agora construir um programa em Python para que o ROVER descreva um
quadrado? Nao te esquegas de organizar o algoritmo que defina a sequéncia de passos
a realizar, tal como no desafio anterior. Sugestao: podes colocar um marcador no suporte
do ROVER para que estes percursos aparegam desenhados em papel de cenario.

3. A partir do programa que desenvolveste para a realizagdo do quadrado, que alteragdes

teriam de ser efetuadas para que o ROVER descrevesse um tridngulo? Testa para
verificar se foste bem sucedido.
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6. Conclusao

Agora que sabes como funciona um robot, discute com os teus colegas e com o professor
algumas possiveis aplicacées de um robot semelhante a este, e que tipo de comandos teriam
de ser usados para desenvolver essas aplicagoes.
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7.Para o professor

Sugestdes de resposta aos desafios:

Esbocgo do percurso

[ *teste.py 17/18

rv.forward(1)
rv.right(90)
rv.forward(1)
rv.left(80)
rv.forward(1)

Programa

rv.forward(1)
rv.right(S0)
rv.forward(1)
rv.right(90)
rv.forward(1)
rv.right(90)
rv.forward(1)
rv.right(S0)

3.

Anda em frente
Vira a direta 90°
Anda em frente
Vira a esquerda 90°
Anda em frente

1
[ *teste.py

Algoritmo.

*Doc rap [I] X

rv.forward(1)
rv.right(120)
rv.forward(1)
rv.right(120)
rv.forward(1)
rv.right(120)
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