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CENARIO DE APRENDIZAGEM

TiTuLO Descobrindo o Rover

Os alunos programam o Rover, utilizando a linguagem Python na calculadora
grafica TI-Nspire CX II-T, para realizar percursos que envolvem conceitos
BREVE DESCRIGCAO geométricos como angulos, poligonos regulares, perimetro e deslocamento. Ao
longo da atividade, exploram a relacéo entre programacédo, matematica e fisica,

desenvolvendo o pensamento computacional e a resolugéo de problemas.

DISCIPLINA / AREAs  DE | Matematica - Geometria / Pensamento Computacional

CONTEUDO / DOMINIOS Fisico-Quimica - Movimento e medicao
CICLO/ANO DE ESCOLARIDADE 3.°Ciclo

NIVEL DE DIFICULDADE (INICIAL, o
) Inicial
INTERMEDIO, AVANGADO)

DURACAO 3 aulas de 50 minutos

Calculadora TI-Nspire CX IIT
RECURSOS LED Kit TI — Innovator ™Rover
Cabos de ligacéo
Opcional (Marcadores, Papel de cenario, régua, transferidor)
OUTROS RECURSOS i o
Folha de calculo digital (Excel, Google Sheets)
Conhecimentos basicos de algoritmia e de programacao.
PRE-REQUISITOS Conhecimento sobre a utilizagdo de uma folha de célculo (registo de dados,
funcdes e gréficos).
Organizacgéo de grupos de trabalho.
B Testar previamente os kits Rover.
PREPARACAO L - .
Definicdo dos espacos a utilizar ou a medir.
Preparacao das grelhas de registo e materiais de apoio.
Matematica
e Resolver problemas envolvendo poligonos e angulos;
APRENDIZAGENS ESSENCIAIS _ ) R )
e Relacionar medidas de angulos com movimentos no plano;

e Aplicar raciocinio logico na construgdo de algoritmos.
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Fisico-Quimica
e Distinguir distancia percorrida e deslocamento;
e Interpretar movimentos retilineos e angulares.
e Linguagens e textos (A);
e Raciocinio e resolucéo de problemas (C);
i e Pensamento critico e pensamento criativo (D);
AREAS DE COMPETENCIAS
e Desenvolvimento Pessoal e Autonomo (F);
e Saber cientifico, técnico e tecnoldgico (1);

Perfil dos Alunos a Saida da Escolaridade Obrigatéria

e Programar movimentos combinados (reta + rotacao);
e Relacionar angulo de rotagdo com construcéo de poligonos;
OBJETIVOS DE APRENDIZAGEM e Testar, corrigir e otimizar algoritmos;
e Trabalhar colaborativamente na resolucéo de desafios;
e Desenvolver projetos simples envolvendo um robot e a calculadora grafica.
Os alunos serédo capazes de:
e Construir algoritmos que permitam ao Rover desenhar poligonos regulares;
RESULTADOS DE APRENDIZAGEM e Explicar a relagdo entre dngulo externo e nimero de lados;
e Distinguir distancia percorrida e deslocamento final,
e |dentificar e corrigir erros no codigo.
Rover; Calculadora grafica TI-Nspire CX-II; Python; comprimento de um segmento;

PALAVRAS-CHAVE R o ]
angulo; distancia percorrida; deslocamento.
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https://dge.mec.pt/sites/default/files/Curriculo/Projeto_Autonomia_e_Flexibilidade/perfil_dos_alunos.pdf
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ATIVIDADES

ATIVIDADES

INTERAGIR E INSTRUIR

DESCRIGAO

Vamos comecar com a criacdo de um programa em Python, muito
simples, que apenas vai mover o ROVER em linha reta, uma Unica vez.
Certifica-te que 0os componentes estdo devidamente conectados e que

o botéo de energia do ROVER esté na posigéo ligado.

Comecando por pressionar o botéo, adiciona uma pagina
Python, pré-configurada para projetos de ROVER, utilizando os passos

apresentados de seguida:

& : @

Rascunho Documentos

A Calcular 1 Novo
B Fazer o gréfico 2 Procurat

1 Adicionar Calculadora ﬁ
& 2 Adicionar Gréaficos
3 Adicionar Geometria
B 4 Adicionar Listas e Folha de Célculo
i) 5 Adicionar Dados e Estatistica
6 Adicionar Notas
2Y 7 Adicionar Vernier DataQuest™
@ 8 Adicionar Widget
) 9 Adicionar Editor de programas »

£ A Adicionar Python
3 S‘he‘llbl
- N kS
Novo

Nome:

| Descobrlndo_ojover |
Tipo:

| Programa em branco ‘ » ‘

OK Cancelar
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DURACAO

30 min
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ATIVIDADES DESCRICAO DURACAO

Nov

Nome
Partilha de dados

Projeto do Hub
Codificagdo do Rover

'R‘[:-- )

Codificagdo do Rover

OK Cancelar

Deveras ter obtido um ecra semelhante ao da figura:

# Rover Coding

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

Todos os comandos necessarios a construcdo de programa com O

ROVER podem ser facilmente acedidos a partir de | 9 (TI

Rover):
¥ 1 Agdes
P 2 Executar
E8 3 Editar
1. 4 Planos integrados Pocccocooooooas
5o hemtcs
@ 6 Aleatério > Conducs ,
I 7 TIPlotLib M
3 Entradas 4

@ 8 TIHub .
# 9 TIRover Id Saidas 4

’ - 5 Caminho 4
& A Mais mbdulos N

— 6 Definigdies 4
var B Variaveis 7 Comandos »

Dado que 0 nosso programa tem como objetivo o movimento do ROVER

em linha reta, podemos encontrar esse comando escolhendo 2

(Conducéo) | 1 forward (distance)):
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ATIVIDADES DESCRICAO DURACAO
4
[ 2 Executar ".py 9/9
ES 3 Editar J
1. 4 Planos integrados P==============
V5 MaterTl.atlca 1.importti_roveras 14
o pemo
L 7 Ti PlotLib r— e
i g :ﬂ:m |4 Saidas 4
.°"°.' 5 Caminho 4
& A Mais modulos 6 Definictes N
var B Varidveis 7 Comandos N

Deveras ter obtido um ecra semelhante ao da figura:

fom;ard(distance)

1

2 backward(distance) R

3 left(angle_degrees)

4 right(angle_degrees) =

5 Condugdo com opgdes Portti_rover as rv

6 stop0 1dugdo ’

7 stop_clear() radas 4

8 resume( das »

9 stay(time) ninho 4

A to_xy(x,y) inigdes 4
hd mnandos 4

Introduzir um valor numérico para a distancia, por exemplo, 1, e

executar o programa utilizando mE]I . O ROVER devera entao

executar um movimento em linha reta.

Percurso Orientado
CRIAR Em grupos de 2—3 alunos, os alunos devem: 20 min
1. Analisar o percurso proposto pelo professor (exemplo):
o Avancar1lm
o Virar a direita 90°
o Avancar 0,5m
o Virar a esquerda 90°
o Avancar1m
2. Escrever o algoritmo antes de testar.
3. Programar o Rover utilizando apenas:
o forward()
o left()
o right()
4. Testar o percurso no espaco definido.
5. Ajustar valores caso o Rover ndo termine no ponto esperado.
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ATIVIDADES

INVESTIGAR E PESQUISAR

DESCRICAO

Cada grupo deve:
e Comparar 0 percurso previsto com o percurso real.
e |dentificar possiveis causas de erro:
o distancia incorreta?
o angulo mal definido?
o desvio fisico do Rover?

e Ajustar o programa e voltar a testar.
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DURACAO

15 min

CRIAR

Desafio Extra (Opcional)
Os grupos criam um percurso proprio, respeitando as seguintes
regras:
Deve ter pelo menos:
o 4 movimentos forward;
o 2 rotacdes (esquerda/direita);
e N&o podem repetir exatamente o percurso inicial.
e Devem entregar:
o O cdédigo;

o Um esquema desenhado do trajeto.

15 min

PARTILHAR E DISCUTIR

Cada grupo:
e Demonstra o seu percurso.
e Explica a légica utilizada.
e Reflete sobre:
o O que correu bem?
o Que dificuldades surgiram?
o Como foram resolvidas?
Discusséo orientada:
e Porque é importante planear antes de programar?

e Qual a relagdo entre algoritmo e movimento fisico?

20 min

APRESENTAR

Produto final:

e Pequena apresentacéo digital OU

e Registo do cédigo com esquema do percurso
Podem incluir:

e Fotografias do Rover em movimento;

o Reflexdo sobre aprendizagem;

40 min
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DESCRICAO

ATIVIDADES

AVALIAR E DAR FEEDBACK

Critérios:

Correcao do algoritmo;

Utilizacdo adequada dos comandos;
Capacidade de testar e corrigir erros;
Trabalho colaborativo;

Clareza na explicacédo do percurso.

Inclui:

Autoavaliagdo;
Heteroavaliacao;
Feedback formativo continuo.

DURACAO

10 min

LICENCA CREATIVE COMMONS (CC)

©0Ee

Os conteudos abordados neste documento encontram-se sob a licenga_Creative Commons. Utilizacéo

N&ao Comercial. BY - Os créditos devem ser dados ao autor. NC — Nao séo permitidos usos comerciais. SA — As adaptacdes devem
ser partilhadas nos mesmos termos.
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