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Com a expansdo e o investimento da robdtica nas diversas areas do conhecimento tem
aumentado o interesse e as formas de introduzi-la no cotidiano da humanidade. A ficgédo
vista antes no cinema tornou-se ferramenta para facilitar o trabalho em diferentes
seguimentos da sociedade. Com este advento a robdtica tem sido introduzida nas escolas
a partir dos ciclos fundamentais até a pds-graduacdo. O artigo descreve os Kits
educacionais de robotica mais utilizados entre escolas publicas e privadas e relata como
podem ajudar alunos no desenvolvimento da criatividade, habilidades de comunicacéo e
trabalho em equipe. O artigo descreve um estudo de caso de alunos do 6° ao 9° ano do
ensino fundamental de uma escola particular em Manaus-Amazonas, no Brasil que utiliza
0 kit robotica Lego.

PALAVRAS-CHAVE: Robdtica Educacional, Kit robotica, Linguagem de Programacao
Logo

1 INTRODUCAO

A robdtica ocupa um espaco crescente e importante na sociedade contemporanea,
esta presente nos diversos seguimentos, sejam como elevadores, caixas eletrdnicos, robds
de entretenimento ou como robé ch&o das fabricas de veiculos. Os robds sdo resultados
do desenvolvimento de tecnologias desenvolvidas com o surgimento da Revolugédo
Industrial.

Atualmente a producgéo de robds tem extrapolado até areas que os seres humanos
dominam, tais como: robds domésticos que auxiliam nas tarefas diarias, rob6s de
entretenimento e sociais — desenvolvidos para o lazer e entreter as pessoas, rob6s médicos
que auxiliam na precisao de cirurgias, robds militares — utilizados para confrontos entre
civis e militares, localizacdo e destruicdo de minas terrestres, veiculos autbnomos e
inteligentes — utilizado para transporte de cargas pesadas ou materiais inflamaveis entre

outros.
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Na éarea educacional a robdtica vem se destacando por meio de projetos
interdisciplinares, como instrumento de ensino-aprendizagem dos conteddos de

matematica, fisica, quimica, mecanica, elétrica, l6gica de programacao, etc.
1.1 Robotica Educacional

A robdtica é uma ciéncia nova, é considerada uma area interdisciplinar que, engloba
conceitos das diversas disciplinas e niveis, desde o ensino fundamental até a pos-
graduac&o. E uma ciéncia em expansao e transdisciplinar por natureza, envolvendo varias
areas de conhecimento, tais como: microeletrénica, computacéo, engenharia mecéanica,
inteligéncia artificial (1A), fisica (cinematica), neurociéncia, entre outras [2]. Portanto, a
robotica é a ciéncia ou o estudo da tecnologia associado com o projeto, fabricacéo, teoria
e aplicacdo dos robds. Seu campo de atuacdo se multiplica com grande rapidez.

A Robética moderna comegou com a automatizacdo de operacdes industriais na
industria téxtil, com o surgimento de teares mecanicos, no inicio século XVIII. A
revolucdo industrial foi marcada pelo aumento da produtividade, através da automacao
de tarefas repetitivas. No entanto, a idéia de bonecos mecanicos de funcionamento
previamente programado s6 seria possivel nos anos 40 do século XX, depois que George
Stibitz, da empresa Bell Labs (Estados Unidos) apresentou o Complex Number
Calculator, o primeiro computador digital. Mas, o robd s6 sai da ficcdo cientifica em
1961, quando Joseph Engelberger desenvolveu o primeiro robd comercial, 0 UNIMATE
[2].

O casamento entre a robdtica e educacdo tem todos os ingredientes para dar certo
[8]. Primeiro, o robd, como elemento tecnoldgico, possui uma série de conceitos
cientificos cujos principios basicos sdo abordados pela escola. Segundo, pelo fato de que
0s robds mexem com o imaginério, criando novas formas de interagdo, e exigindo uma
nova maneira de lidar com simbolos. O ambiente de aprendizagem em que o professor
ensina ao aluno a montagem, automacao e controle de dispositivos mecanicos que podem
ser controlados pelo computador sdo denominados de Roboética Pedagdgica ou Robdtica
Educacional (RE).

A robdtica pedagogica envolve um processo de motivacao, colaboracéo, construcao
e reconstrucdo. Para isso, faz-se necessario a utilizacdo de conceitos de diversas
disciplinas para a constru¢cdo de modelos, levando os alunos a uma rica vivéncia

interdisciplinar.
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A fundamentacdo pedagogica da robotica educativa esta fortemente relacionada
com o trabalho de Seymour Papert e com a teoria que designou por construcionismo [8].
O construcionismo tem as suas origens nas teorias construtivistas, o que se compreende
melhor ao recordar que o seu criador trabalhou com Jean Piaget durante alguns anos. De
fato, o construcionismo pode ser encarado como uma abordagem ao processo de ensino/
aprendizagem baseado nas teorias construtivistas.

O precursor desta atividade foi Saymourt Papert, seus trabalhos acerca da robdtica
na educacdo comecaram nos anos 60. Pioneiro em utilizar a robdtica para fins
educacionais, ele desenvolveu a linguagem Logo no MIT (Instituto de Tecnologia de
Massachusetts), tendo, a principio, criado uma tartaruga de solo para utilizagdo da versao
inicial da linguagem Logo.

Era um dispositivo movel pequeno que poderia ser controlado através de comandos
do computador. Ele pretendia que a tartaruga fosse um objeto no qual as criancas
poderiam usar o conhecimento de seu préprio corpo para compreender 0 movimento da
tartaruga, podendo, deste modo, a tartaruga se tornar um “objeto para pensar com” (thing
to think with). Com o surgimento de computadores pessoais, a tartaruga de solo deu lugar
a uma tartaruga virtual, que se movimentava na tela do computador [10].

No sistema chamado LEGO/LOGO este "ambiente animal artificial" foi levado
novamente para fora da tela do computador, para 0 mundo fisico. Projetado pelo esforco
comum entre a empresa dinamarquesa LEGO, e Seymour Papert, Stephen Ocko e Mitchel
Resnick, estes do MIT, o LEGO/LOGO € um conjunto de montagem que consiste em
material plastico de montagem LEGO - vigas, blocos, engrenagens, polias, rodas e
motores - e uma interface de computador que envolve sensor e programagéo Logo. Com
esse sistema, as criancas tém a possibilidade de construir seus prototipos e construir
programas em LOGO para proporcionar comportamentos aos prototipos montados.

Desde 0 seu surgimento, a robotica educacional caracteriza-se por um ambiente de
trabalho, em que os alunos terdo a oportunidade de montar e programar seu préprio
sistema robdtico, controlando-o através de um computador com softwares especializados.
Através da robdtica, o aprendiz sera o construtor de seus conhecimentos, por meio de
observacdes e da prépria pratica.

A roboética educacional tem como objetivo desenvolver habilidades nos alunos
referentes: autonomia, tomada de deciséo, desenvolver trabalhos em grupo, capacidade
de criar solucbes de problemas e pensar em multiplas alternativas, promover

interdisciplinaridade favorecendo os conceitos de varias areas.

19
Revista Onis Ciéncia, Braga, V. IV, Ano IV N2 12, janeiro/abril 2016 — ISSN 2182-598X



= --r
| = .
/1 1O
7}
for
DA i citncias sucias motigar coro

1.2 Kit de Robdtica Educacional

Para o desenvolvimento de um projeto de robética educacional, é necessario o uso
de equipamentos que favorecem o contato dos alunos com planejamento, construcao e
controle dos robds. A robdtica educacional, atualmente, é servida por varios produtos de
acordo com a faixa etaria, disciplina, custo e com o contexto pedagogico que se deseja
trabalhar. [1]

Existem brinquedos pedag6gicos como eletronica de controle, Kits educacionais
com foco em alunos do Ensino Fundamental e Ensino Médio. E ha contetido didatico e
competicdes utilizando kits de montagem robotica e até robds mdveis inteligentes de
pequeno porte para o nivel técnico e de graduacao, que também podem ser aplicados em
pesquisas por alunos de p6s-graduacdo. Apresentado resultados positivos com a incluséo
da robotica educativa no curriculo das escolas, ou seja, incluindo métodos pedagdgicos
que o aluno tenha a oportunidade de construir 0 conhecimento com base em erros e
acertos e aplicar o contetdo aprendido teoricamente em sala de aula, 0 que motiva a
participacdo e criatividade. Dentre os varios kits de robdtica educativa disponibilizada
pelo mercado, podemos citar estes oitos principais:

o Kit Lego Mindstorms

Mindstorms sdo uma linha de produtos da LEGO, que combina tijolos programaveis com
motores elétricos, sensores e tijolos LEGO, pecas LEGO Technic (tais como
engrenagens, eixos, e as pe¢as pneumaticas) para a construcdo de um robd e outros
sistemas automatizados. [5]Inicialmente LEGO Mindstorms foram limitados para a
plataforma RCX, que mais tarde evoluiu para os modelos NXT: esta nova versao do kit é
composto por 3 servomotores (um sensor tatil, um sensor de luz, sensor de som, um sensor
de proximidade ultra-som , e o tijolo NXT funciona como o nucleo . Mindstorms NXT
contém quatro portas de entrada e portas de trés saidas, mas possui uma ligacéo digital
por meio do qual é possivel aumentar os modulos externos. Os conectores séo diferentes
para cada idade RCX, mas é possivel controlar a sensores RCX através de adaptadores.
Ha também uma vasta gama de acessoOrios extras, como trés eixos acelerbmetro,
magnetdémetro (desde que o angulo direto de orientacdo) e sensores infravermelhos [11].
O projeto € totalmente open-source e a linguagem de programacao aplica-se as mesmas
consideracOes que para o plataforma RCX .O preco é de cerca de 300 euros para o kit

basico.
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Fig.1 Fonte: http://mindstormnxtreviews.com

o Kits da Fischertechnik

A Fischertechnik € uma empresa alemd, e a principal concorrente da Lego. Fischertechnik
é uma divisdo do Grupo Fischer, que propde solucdes para o ensino de temas cientificos
para diversos niveis académicos, a partir do nivel fundamental até de pds-graduacdo da
universidade. Os modelos implementados pode ser transformado em sistemas de
automatizacdo robotica mediadas através de seus sensores (pressdo, luz, distancia,
temperatura, etc), motores e luzes. Estes elementos sdo ligados a um controlador de
interface do programador. Este kit € importante para a automacéo industrial, uma vez que
propde varias solucdes que vao desde o transporte de fitas com ilhas de trabalho,
combinadas com bragos mecanicos. E basicamente o primeiro kit que permite aos alunos
uma interagdo direta com um sistema baseado PLC-like. E possivel programar em C e ha
inimeras interfaces (Java, Python), que permitem que os alunos a programar o robd sem
a necessidade de conhecimento prévio de linguagens de programacdo em niveis
avancados. [4] O custo deste kit € 325 euros, mas pode variar de acordo com o contetdo
do conjunto de base. Os Kits compde-se de pecas de plastico e de aluminio que se
encaixam atraves de um sistema de guias e pinos, permitindo ao operador implementar
praticamente qualquer sistema mecanico e também dar movimento ao mesmo chegando
ainda ao passo mais avancado de poder controla-lo pelo computador, como ilustrado na

figura 2.
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Fig. 2 Fonte: http://www.studica.com/fischertechnik

o Vex Robotics Design System

O Vex Robotics Design System é desenvolvido pela empresa americana Innovation First
Inc. Um Vex Starter Kit custa 300 euros e contém mais de 500 pecas, um quadro
configurével, um microcontrolador programéavel, 3 motores de velocidade varidvel, um
servomotor, engrenagens, dois sensores para 0 para-choques, varios tipos de rodas e um
controlador de radio para o controle sem fio do robd. Também é possivel a aquisicéo de
sensores opcionais adicionais, tais como sensores de ultra-sons e codificadores de alta
precisdo. O processador pode ser programado VEX utilizada a linguagem easyC. [18]. O
kit é destinado a introduzir estudantes no mundo da robotica e vem com o0 micro

controlador (“cérebro™), mostrado na Figura 3.

Fig. 3. Fonte: http://www.andybrain.com/
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o Robotis Darwin-OP

Darwin-OP, que significa Dynamic antropomorfico robé com inteligéncia, plataforma
aberta em miniatura. E um robd humanoide com o poder computacional avancada,
sofisticados sensores, alta capacidade de carga Util e capacidade de movimento dindmico
desenvolvido e fabricado pela coreana de robd ROBOTIS , em colaboragdo com Virginia
Tech, Universidade de Purdue e da Universidade da Pensilvania .[16] Darwin-OP tem
vinte graus de liberdade, cada um controlado por uma DYNAMIXEL MX-28 motor.
Objetivo principal de Darwin-OP é para pesquisa e programagao nas areas de humanoide,

inteligéncia artificial, algoritmo, visdo, cinematica, linguistica , etc .

Fig. 4. Fonte: http://www.asimovrobotics.com

e Curumim

O Curumim € um rob6 movel desenvolvido pela empresa brasileira Xbot. O kit Curumim
(Figura 5) é constituido de uma plataforma robdtica e um ambiente para programacao de
rob6s que foram criados com o objetivo de promover o desenvolvimento educacional e
aprendizado de conceitos técnicos nas areas de logica digital, controle, programacéo e
robotica para alunos do ensino médio e cursos técnicos.[19] O sistema Curumim inclui,
além de um robd madvel, um radio base com cabo USB, um carregador de baterias, duas
baterias de 15 Volts, um transmissor e receptor de video e o software para a programacgéo
das acOes a serem realizadas por este robd. Existe um software para comunicacéo entre o
usuario e o robd, pelo qual se enviam agdes a serem realizadas pelo rob6. Além da

programacédo em blocos (visual), é possivel programar em linguagem C/C++ (Visual C
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Express e Borland C). Também é possivel programar utilizando a plataforma Microsoft
Robotics Studio?.

. d
Cria e interpreta QRcode

Acionamento de
dispositivo

Fig. 5. Fonte: http://www.xbot.com.br/educacional/curumim/

e iRobot Educational Kits

Robot faz robds que sdo utilizados em uma grande variedade de areas, por exemplo,
robds para limpeza de pisos e robds para desarmar explosivos [7]. O iRobot Create € um
robd programavel para ensinar os fundamentos de robotica, ciéncia da computacdo e
engenharia; estes fundamentos sdo ensinados através da escrita de software para controle
o0 robd, para estudantes universitarios. Por exemplo, é utilizado na BotBall Programa de
Robdtica Educacional [1]. Este é um programa no qual projeto alunos do ensino
fundamental e médio, robbs construir, programas e documentos que trabalham em

conjunto para marcar pontos durante um torneio.

Fig.6. Fonte: http://www.irobot.com/us/learn/Educators

24
Revista Onis Ciéncia, Braga, V. IV, Ano IV N2 12, janeiro/abril 2016 — ISSN 2182-598X



=/ BES
- - T
71 _IRD

7}
for
28

ASURO

ASURO ¢é um pequeno rob6é maovel desenvolvido para fins educativos por DLR , o centro
aeroespacial alemo. E muito flexivel e totalmente programavel em C. A montagem é
facil para os experientes técnicos eletronicos e viaveis para um novato.

Exceto para as placas de circuito impresso (PCB) apenas pecas padrdo sdo utilizados e
ferramentas freeware pode ser usado para a programacdo. Portanto ASURO é
excepcionalmente adequado como uma introducdo a eletrdnica controlado por
processador, para projetos em escolas e universidades, para os estudos e centros de
educacdo de adultos. Ferramentas especiais, que sao freeware para usuérios particulares,
tém sido usados por todas as fases de desenvolvimento de eletrdnicos e design de
software, provando que os robds podem ser projetados sem ferramentas caras ou
maquinas. ASURO ¢ equipado com um processador RISC - Atmel AVR e dois motores
controlados de forma independente, uma linha -tracer Optico, seis chaves de colisdo de
detectores , dois sensores de hodémetro , trés LEDs indicadores e um IR -Interface para

programacéo e controle remoto por um PC de 9 volts ou de um adaptador (transformador).

Fig.7. http://www.arexx.com
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Table 1. Resumo dos principais Kits de Robdtica Educacional.

Nivel de Preco de

Nome N Aberto Linguagens de Programacgédo / OS Origem P Links
Escolaridade Referéncia
Ensino Primério,
Fischertechnik ’ Aplicativo Propetary. "ROBO Pro",
N Fundamental, Médio N3o P p_ v Alemanha € 300,00 http://www.fischertechnik.de/en/Ho
Computing B s compilador C
e Ensino Técnico me.aspx
Robotis darwin-OP Universidade Sim Linux Coréia € 500,00 http://www.robotis.com/xe/darwin_
en
Software NXT Nativo (Desarrollado con
National Instruments). Otros: Livros,
NXT-G, C # com o Microsoft Robotics
Doveloper st B proxme
Lego Mindstorm Meédio e Superior _ Y 8 N ’ R http://www.legoeducation.us/eng/c
~ N3o Robolab, RoboMind, ROBOTC , Dinamarca € 300,00 . N
NXT (Computacgdo e . ategories/products/middle-
° NXTGCC, lejos NXJ, nxtOSEK, ICON, !
Engenharia) . . school/robotics
MATLAB e Simulink, Lua, Ada, URBI, FLL
NXT Navegacgdo, ruby-nxt,
Robotics.NXT, LibNXT, PyNXC, NXT-
Python, Etoys fisicas
VEX Robotics Design Ensi Meédio, Ensi .
! 0 (SO LA, S N3o EasyC ROBOTC MPLAB Flowol PROS E.UA. € 300,00  http://www.vexrobotics.com/
System Técnico e Superior
. Ensino Médio e _ linguagem C/C++ (Visual C Express e )
Curumim X o Sim Brasil € 150,00 m www.xbot.com.br/
Ensino Técnico Borland C).

Ensino Fundamental,
Meédio e Superior
iRobot Educational p_ Fechado linguagem C/C++ E.U.A. € 100,00 http://www.irobot.com/us
(Computacdo e

Engenharia)

Ensino Médio, Ensino
Técnico e Ensino
Asuro Superior (Eletrénica, Fechado Linguagem C/C++ Alemao € 100,00 http://www.arexx.com/
Engenharia e
Computagdo

2 AS COMPETICOES DE ROBOTICA

Varios projetos e iniciativas tém sido desenvolvidos ao longo das ultimas décadas ao nivel
da Robdtica Educativa mundial.

Neste ambito, sera incontestavel que as competi¢cdes ocupam um lugar de grande
destaque, constituindo-se como as iniciativas que envolvem significativa quantidade de
participantes (alunos, professores e pais). Este tipo de atividade exerce sobre todos, em
especial sobre as criancas, um grande fascinio, motivando niveis de participacdo e de
entusiasmo normalmente bastante elevados. S&o, por esta razdo, privilegiados como
ferramentas de divulgagéo da Robdtica junto dos mais novos.

* First Lego League (FLL) — Trata-se de uma competicdo que envolve alunos dos
niveis de ensino basico, com idades compreendidas entre 0s 9 e 0s 16 anos. Nasceu nos
Estados Unidos de uma parceria entre a organizacdo FIRST (que se dedica & promocao
da ciéncia e tecnologia entre os jovens) com a Lego. A primeira competicdo data ja do

ano de 1992 e a adesdo tem vindo a crescer anualmente. No ano 2005/2006, participaram
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ja 7500 equipas envolvendo cerca de 60000 jovens de 32 paises. Em cada ano a
competicdo aborda temas distintos, tendo sido j& tratados temas como 0s oceanos, a
exploracdo de Marte ou a questdo dos deficientes fisicos. Em cada ano, sdo langados
diversos desafios que as equipes (de 5 a 10 elementos) tenta resolver. Ao final de algum
tempo (tipicamente cerca de 8 semanas) dedicados a construcdo dos robds usando os kits
da Lego Mindstorms e de treinos, as equipes disputam provas regionais e nacionais, sendo
as melhores selecionadas para a final mundial.

A avaliacdo das equipes tem 4 facetas distintas: uma entrevista por um painel de
juizes, a avaliacdo da construcdo do robd para os objetivos dados, um projeto
independente realizado pela equipe sobre o tema e, finalmente, 0 desempenho do robd
num campo de provas onde terd que desempenhar as tarefas propostas o melhor possivel.

* RoboCup Janior —No ambito deste projeto, e com a parceria do Lego Lab na
Dinamarca, a partir de 1999 foram organizadas tambem competi¢cGes destinadas a
criancgas entre 0s 9 e 0s 14 anos, num projeto que foi designado por RoboCup Jr. [9].

Nesta competi¢do cada equipe tem dois robds autbnomos que disputam um jogo de
futebol contra outra equipe num campo que ndo pode ultrapassar 0os 3 metros. A
construcdo dos robds é relativamente livre desde que as dimensdes ndo ultrapassem os 22
cms em didmetro e altura. Tipicamente, a plataforma Lego Mindstorms serve de base aos
robd6s, mas estes podem ser adaptados com diferentes sensores e atuadores. Em anos mais
recentes, existem ja diversas equipes a construir 0s seus rob0s.

O sucesso desta prova levou a que fossem aparecendo outras competi¢cdes que
foram sendo integradas no projeto. Uma delas, designada por salvamento, consiste num
percurso a ser percorrido pelos robds onde tem que ser seguida uma linha e no caminho
alguns objetos (representando vitimas) tém que ser identificados recolhidos e
transportados para outro local (ou em alguns casos simplesmente identificados). Uma utra
competicdo com grande sucesso € a competicdo de danca, que apareceu para tentar
combater alguma prevaléncia do sexo masculino nestas provas. Nas provas de danga o
robd deve ser construido e programado para efetuar uma coreografia ao som de uma dada
musica. Esta € avaliada por um jari que podera ainda ter em consideragdo todos 0s

aderecos do robd.
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3 ROBOTICA EDUCATIVA NO PROCESSO ENSINO/APRENDIZAGEM

O presente estudo foi realizado na Escola Nilton Lins em Manaus-Amazonas, no
Brasil, com os alunos do 6° ao 9° ano do ensino fundamental 11, por meio de observacoes
realizadas durante o desenvolvimento de uma competicdo de robdtica utilizando os Kits
educacionais LEGO Mindstorms 9797.

Na Escola Nilton Lins a robdtica educacional tem sido implementada na disciplina
de educacao tecnoldgica inserida na estrutura curricular e pedagogica da escola. A
disciplina foi ofertada pela primeira vez no ano de 2006, a principio como contetdo
diversificado em complementagao as disciplinas curriculares. Somente no ano de 2007 a
escola recebeu a autorizacdo do Conselho Estadual de Educacéo para inserir a disciplina
como parte de sua estrutura curricular.

A implementacdo deste projeto pioneiro em Manaus-Amazonas se deu com a
parceria firmada entre a LEGO Zoom Education (distribuidor exclusivo dos produtos
LEGO Education no Brasil). De acordo com o coordenador tecnoldgico das Escolas
Nilton Lins, Prof. Almir Oliveira a escolha do projeto LEGO Zoom Education se deu por
varios motivos.

“Com uma proposta pedagdgica diferenciada, a Zoom propde uma metodologia
onde o trabalho em equipe e conceitos de qualidade pessoais sao utilizados como fatores
cruciais para incentivar a resolugdo de situacOes-problema, além de propiciar uma
experiéncia de aprendizagem real e significativa”.

Sobre as novas exigéncias do mercado de trabalho e por consequéncia das novas
qualidades pessoais o professor enfatiza:

O projeto LEGO Zoom em sua metodologia preconiza a utilizacéo das habilidades
e competéncias para a resolucdo dos desafios propostos. A proposta pedagogica deste
projeto se baseia nos subsuncgores adquiridos com conteddos programéticos amplamente
difundindo em outras areas do conhecimento e que podem ser internalizados por meio de
desafios e situacfes problemas a cada nova montagem.

Para a resolucdo dos desafios, os alunos sao divididos em equipes com 4 alunos
onde desempenham funcGes especificas na constru¢do dos projetos. Dentre as fungdes
estabelecidas, temos:

Construtor — responsavel pela elaboracgéo e estruturacdo da montagem proposta no

manual de montagens.
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Organizador — encarregado de separar e conferir as pecas que serdo utilizadas em

cada passo da montagem.

Lider/Apresentador — designado a produzir o relatério contendo informacoes
relevantes sobre o processo de concepcdo e fundamentacdo das teorias envolvidas no
projeto do dia.

Programador — responsavel pelo desenvolvimento da parte logica (software) do
projeto a ser desenvolvido.

A cada semana cada turma dispGe de dois tempos de aula com cinquenta minutos
cada, para desenvolver os projetos disponibilizados por meio dos fasciculos LEGO Zoom.
Estes projetos fundamentam-se em teorias aplicadas nas ciéncias exatas (matemaética,
fisica e quimica), que sdo contextualizados em situacdes reais cotidiano dos alunos.

Com base em experiéncias académicas, sdo representadas projetos roboticos
desenvolvidos na disciplina de educagéo tecnoldgica. A escola oportuniza eventos para
que estes alunos demonstrem os conceitos adquiridos em sala de aula principalmente com

a participacdo em como FLL (Firt Lego League) e RoboCup.

3.1 Campeonato Velocidade X Forga

Com o intuito explorar os conceitos aprendidos em sala de aula, e despertar o
interesse pela robotica, todos os anos a Escola Nilton Lins realiza o campeonato
velocidade X forga envolvendo alunos do ensino fundamental 11 (6° ao 9° ano).

Este estudo tem por finalidade analisar a fundamentacéo dos contetidos explorados
teoricamente com aulas expositivas e a aplicacdo de situagdes-problemas no uso da
robotica educacional como exemplificacdo de teoria/pratica.

Com o objetivo de fomentar a competitividade a Escola Nilton Lins como
organizadora do campeonato, convida outra escola pertencente ao grupo para participar e
competir. Em media 70 alunos da 6° ao 9° ano do Ensino Fundamental das participam
todos os anos do Campeonato de robdtica “Velocidade x Forca’, que acontece na Escola.

Antes da montagem dos seus projetos, o coordenador do projeto Prof. Almir
Oliveira explicou as regras que cada equipe devera seguir para resolver os desafios
propostos. Cada equipe poderia ser constituida por no maximo 6 alunos da sua respectiva
serie. Cada equipe deve projetar e construir um robd capaz de realizar os dois desafios

propostos para a competicao.
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As equipes devem resolver os desafios utilizando-se de conceitos de velocidade,

forca e aceleracdo. A coordenagdo da competi¢do propds aos alunos dois desafios;

Corrida: Cada equipe deve explorar os conceitos de engrenagens, polias e caixa de
reducdo para produzir um rob0 capaz de se deslocar rapidamente pela pista de 10 metros
disponibilizada no pétio da escola.

Cabo-de-guerra: Com o robd construido para primeira prova os alunos deve realizar
alteracdes para participar do cabo-de-guerra de rob6s. Assim como na classica brincadeira
do cabo de guerra, nessa etapa dois robds ficam presos por um barbante, ganhando aquele
gue conseguisse puxa o adversario para dentro do seu campo.

Depois que todas as instrucdes e regras foram repassadas, as equipes séo deslocadas
para um espaco reservado para iniciar o processo de criacdo programacao do robd.
Diferentemente das aulas de roboética os alunos nessa competicdo ndo sao permitidos
consultar qualquer tipo de manual de instrucdo para estruturar suas constru¢ées bem como
utilizar programagdes idealizadas previamente.

Com isso, os alunos projetam seus rob6s utilizando a criatividade e fazendo o uso
de conceitos basicos da robotica tais como rodas, eixos, engrenagens, polias e estruturas.

Na primeira etapa, as equipes dispuseram de uma hora para criar a estrutura fisica
e logica do robd, apds o tempo cronometrado foi disponibilizado mais dez minutos para
que eles realizassem testes na pista de competicdo e pequenos ajustes no projeto.

Apds o processo de construcdo e de testes dos robds, as equipes foram convocadas
a colocarem seus projetos na linha de largada para dar inicio a primeira etapa da
competicdo. Cada equipe deveria apresentar seu projeto juntamente com um
representante que acionaria o robd apos o apito de inicio da largada. Depois de acionado,
o0 rob6 nédo pode sofrer a interferéncia de nenhum integrante da equipe. Caso o rob0 saisse
da pista disponibilizada para competicdo estaria automaticamente eliminada da etapa de
velocidade.

Dada a largada, todos os robds de alguma forma realizam seus movimentos em
direcdo ao ponto de chegada. Alguns acabam saindo pelas laterais da pista, outros em
velocidades reduzidas levam mais tempo para chegar ao ponto final e alguns utilizando-
se de principios de combinacdo de engrenagens, polias e caixa de redu¢do cruzam a linha
de chega em menos de 10 segundos.

Com a primeira etapa finalizada, e as pontuagdes devidamente atribuidas as cinco

primeiras colocages, a coordenagdo do campeonato solicitou as equipes que voltassem
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para o espaco reservado a criacdo dos projetos para realizarem modificacbes em suas

montagens para participar da proxima etapa da competigéo.

Depois de um intervalo de 30 minutos em que cada equipe realizou as devidas
modificacbes em seus robds, os alunos preparam-se para disputar a proxima fase da
competicdo, o cabo de guerra. Nesse desafio, 0s rob0s seriam testados através de sua
forca. Presos por um barbante, por vez dois robds eram posicionados em lados opostos
de uma arena 2m X 2m desenhada no chdo com fita adesiva. Para cada combate foi
disponibilizado 1 minuto, se nesse intervalo de tempo nenhum dos rob6s conseguisse
puxar 0 oponente para seu campo, uma nova batalha de 1 minuto era destinada para o
desempate.

Cada equipe, com seu representante posicionado para acionar o dispositivo
programavel do seu robd esperavam atentamente o apito que marcava o inicio de cada
batalha. No primeiro momento 6 batalhas foram realizadas com as 12 equipes que
participavam da competicdo. O ganhador de cada batalha, na etapa seguinte realizaria
uma nova batalha a fim de classificar apenas 3 para disputa e classificacdo para grande
final. Somente as 3 equipes classificadas receberam pontuacdo no confronto final desta
etapa.

Apo6s uma manhd inteira de competicdo, o resultado: o primeiro lugar ficou com
uma equipe de 7° ano da Escola Miguel de Cervantes, que também faturou o segundo
lugar, com sua turma de 8° ano. A Escola Nilton Lins ficou com o terceiro lugar

conquistado pelos alunos do 8° ano vespertino.

4 CONCLUSOES

Neste artigo apresentamos um breve panorama da literatura sobre o tema da
educacdo robotica e analisamos uma lista de kits construidos ou comercializados para
cursos de ensino fundamental, médio e superior. Foram comparados os Kits que ainda
estdo disponiveis atualmente no mercado com base em sua versatilidade, modularidade e
preco.

Pode-se observar que podemos incluir nos ambientes de aprendizagem o uso de
dispositivos robdticos tem possibilitado, de forma, simples, econémica, rapida e segura,
disponibilizar recursos tecnologicos para a aprendizagem, ndo sé de robotica, mas de
ciéncias de uma maneira geral. 1sso tem propiciado criar situacdes de aprendizagens onde

os alunos avaliam os resultados positivos ou ndo, experimentam idéias e testam hipoteses,
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de uma maneira a desenvolver novas estratégias para licbes aprendidas com a pratica e

desenvolvimento de projetos.

E possivel analisar que a robética educativa estimula a curiosidade e o aprendizado,
além de despertar nos alunos um espirito de competitividade e trabalho em equipe, o que
0 prepara para novos desafios. Pode-se constatar por meio das diversas atividades que séo
envolvidos os alunos desde o ensino fundamental até o ensino superior na aprendizagem
da logica de programagéo.

Alunos possuem habilidades e competéncias para busca de solugdes e situacdes-
problema em nosso cotidiano, fazendo o uso de conceitos que antes eram vistos somente
teoricamente em sala de aula o que gera falta de motivagéo e interesse pela descoberta do
novo. Professores enquanto construtores do saber, precisamos destas tecnologias para
desperta-los e instiga-los a investigacao.

Desenvolver atividades de robdtica requer um processo de planejamento detalhado,
envolvendo projeto, construgdo/montagem e elaboracdo de programas que controla o
robd. Isso amplia a gama de desafios que o aluno tem que vencer. Ao desenvolver
atividades, em grupo, no ambiente de robdtica geralmente existe um bom relacionamento
e cooperacao entre 0s parceiros 0 que propicia sucessos na aprendizagem [8].

Com a disseminacdo de campeonatos de robotica é oportunizado aos alunos o
desafio de transgredir o conhecimento adquirido em sala de aula, estimulando-o a cumprir
metas, seguir procedimentos, trabalhar em equipe e desenvolver habilidades antes nao

utilizadas nas atividades diarias da escola.

THE USE OF KITS OF EDUCATIONAL ROBOTICS - CASE STUDY IN A
SCHOOL OF MANAUS - AMAZONAS - BRAZIL

ABSTRACT: With the expansion and investment of robotics in the various areas of
knowledge, the interest and the ways of introducing it into the everyday life of humanity
has increased. The fiction seen before in the cinema has become a tool to facilitate work
in different segments of society. With this advent robotics has been introduced in schools
from fundamental to post-graduate cycles. The article describes the most widely used
robotic educational Kits in public and private schools and reports on how they can help
students develop creativity, communication skills, and teamwork. This paper describes a
case study of 6th to 9th grade students from a private school in Manaus-Amazonas, Brazil,
using the Lego robotic Kit.

KEYWORDS: Educational Robotics, Robotic Kit, Programming Language Logo
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