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Desenha a Casinha sem levantar a caneta

Participantes:
A partir dos 12 anos.

E preferivel ter nocdes de Angulos e saber o Teorema de Pitagoras.

Preparagao:
O material necessario:
e Ti-Nspire CX
e Tl-Innovator™ Rover
e Tl-Innovator™ Hub
e Papel cendrio (p.ex.)

o Fita adesiva.

Nesta tarefa pretende-se que os alunos, com comandos simples, ponham o veiculo robdtico Tl-Innovator
Rover a mover-se e girar de modo a desenhar uma figura geométrica.
Serd necessario ligar as varias componentes - a calculadora grafica, o Tl-

Innovator™ Hub e o Tl-Innovator™ Rover.

Atividade:

No caderno, deveras construir a figura mostrada ao lado, composta por

um quadrado e um tridngulo equilatero, sem cruzar nenhuma linha ou
voltar sobre uma mesma linha e sem levantar a caneta.

Assinala na figura os “caminhos” percorridos com o lapis de modo a
construires a “casinha” assim como os angulos de rotacdo que o Rover

tera de fazer.



https://education.ti.com/html/eguides/stem/innovator-basic/PT/content/eg_innovsys/m_rv-sug/rv_connect.HTML

Parte A:

Descobre a distancia percorrida pelo Rover por cada unidade.

Para isso, usa diferentes unidades para se perceber a quantos centimetros corresponde 1 unidade percorrida
pelo Rover. Programa-o e coloca-o por cima da folha de papel com a caneta.

Certifica-te que o Rover estd ligado e pronto para andar antes de executar o programa.

Parte B:
Quando estiveres pronto, programa o Rover, coloca o Rover por cima da folha de papel bem grande, coloca

uma caneta de modo a que reproduza a imagem sugerida.

Consulta o tutorial na pagina 3.

Contexto matematico e recursos:
- Figuras planas
- Angulos num triangulo
- Teorema de Pitagoras

- Pensamento Computacional
Referéncias:

1. Texas Instruments — STEM Projects

Créditos:

Esta atividade foi proposta pelo Grupo T3 (Teachers Teaching with Technology) Portugal



TUTORIAL:

1. Inicia um novo programa Python e seleciona o modelo Rover Coding no
menu suspenso Tipo: apos inserir o nome do programa.

2. O modelo contém muitas instrucdes de importagdo para facilitar o acesso
a diversas funcGes Uteis.

O mais importante agora é a primeira afirmacao:
import ti_rover as rv

Esta forma da instrugdao de importagdo indica que deves usar rv. ao usar
qualguer um dos métodos neste mddulo. Quando escolhes as fungdes do
Rover no menu, o rv. é incluido automaticamente.
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# Rover Coding

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




3.

Para fazeres o Rover avancar, usa o menu > Tl Rover > Drive para obter esta
funcao:

rv.forward(distance)
[MENU->9 Tl Rover = 2 Conducao]

Observa que o menu nado inclui rv. na frente da frente, mas rv. é colado no
programa. Isso é feito para economizar espago no menu.

O prompt de distancia é medido em “unidades de grade” e poderas
determinar o que isso significa em um momento. Usa o nimero 1 como
distancia e executa o programa. Se o Rover se mover, viva!

Mas... até onde Rover se moveu?

Experimenta os comandos basicos de movimento: avancar, retroceder,
esquerda e direita.

[MENU->9 Tl Rover = 2 Conducdo]
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import ti_rover as rv
from math import *
import ti_plotlib as plt
from ti_system import *
from time import *

rv.forward( )]

1 forward(distance)
2 backward(distance)
3 left(angle_degrees)
4 right(angle_degrees)



