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RESUMO

Tem-se observado que o ensino da computacdo tem sido imergida na educacao e
vem conquistando mais espaco, proporcionando novas metodologias de
aprendizagem com o0 uso de linguagens de programacdo, que despertam o
raciocinio logico dos alunos e auxilia-os a construir o proprio conhecimento a partir
de atividades, sob a metodologia de aprendizagem baseada em projetos. Por outro
lado, existem as dificuldades no ensino-aprendizagem no que diz respeito a
introducdo da programacdo, onde o0s estudantes enfrentam bloqueios para
compreensdao de conteudos, somada a complexidade dos ambientes de
desenvolvimento que sdo empregados. Tais dificuldades podem ser contornadas e
ou amenizadas pelo uso didatico de novas ferramentas computacionais, construidas
coo meio de facilitar a aprendizagem, tanto na programacao usando blocos quanto
pela experimentacdo com projetos préaticos, favorecendo inclusive, o
desenvolvimento de competéncias e habilidades contempladas pela Base Nacional
Comum Curricular. Assim, este trabalho apresenta a possibilidade do uso de
ferramentas que facilitam a aprendizagem da programacdo com uma abordagem
totalmente visual, utilizando conceitos da robdtica educacional para alunos da
educacao basica. Foram utilizados cédigos em blocos desenvolvidos por meio de
plataformas gréafica online/offline e transcritas para a IDE do Arduino. Utilizou-se de
projetos usando o Arduino Uno para ilustrar a simulacdo de situacdes praticas,
favorecendo e incentivando o desenvolvimento de habilidades, raciocinio légico e

manipulacéo de objetos concretos.

Palavras-chave: Computacdo. Roboética Educacional. Programacdo Visual.

Raciocinio Légico.



ABSTRACT

It has been observed that computer education has been integrated into mainstream
education and is gaining more space, providing new learning methodologies through
the use of programming languages that awaken students' logical reasoning and help
them build their own knowledge through activities under project-based learning
methodologies. On the other hand, there are difficulties in teaching and learning
programming, where students face blocks in understanding the content, combined
with the complexity of the development environments that are employed. Such
difficulties can be overcome or mitigated by the didactic use of new computational
tools, built to facilitate learning, both in block-based programming and through
experimentation with practical projects, favoring the development of skills and
abilities included in the National Common Curricular Base. Thus, this work presents
the possibility of using tools that facilitate programming learning with a completely
visual approach, using educational robotics concepts for basic education students.
Block codes developed through online/offline graphical platforms were used and
transcribed into the Arduino IDE. Projects using the Arduino Uno were used to
illustrate the simulation of practical situations, promoting and encouraging the

development of skills, logical reasoning, and manipulation of concrete objects.

Keywords: Computer Education. Educational Robotics. Visual Programming. Logical

Reasoning.
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1 INTRODUCAO

Atualmente a sociedade tem presenciado um grande avanco tecnoldgico
tornando a relacdo destas tecnologias com o individuo ainda mais estreitas. Desta
forma é possivel afirmar que o sujeito ndo deve apenas consumir, mas também ser
capaz de produzir e ter senso critico sobre as mais diversas tecnologias.

No contexto educacional, a Base Nacional Comum Curricular (BNCC) destaca a
importancia do uso de tecnologias na educacado. Ela sugere o uso de ferramentas
tecnolégicas para o ensino e aprendizagem, com o0 objetivo de melhorar a
efetividade e a qualidade da educacao, aproveitando as vantagens que a tecnologia
oferece. Além disso, incentiva o desenvolvimento de habilidades digitais para que os
alunos estejam preparados para 0 mundo contemporaneo.

A cerca disso, a educacao basica parece trilhar cada vez mais pelo caminho
para a inser¢ao das tecnologias na grade curricular das escolas. Recentemente, em
11 de janeiro de 2023, uma alteracdo na Lei de Diretrizes e Bases da educacgao
(LDB, Lei 9.394 de 1996) ocorreu em razdo de uma nova lei que instituiu uma nova
politica nacional, a PNED (Politica Nacional de Educacao Digital, Lei 14.533). Séo
inclusdes de novas redacdes dentro do corpo na LBD, especificamente no artigo 4°
inciso Xll. Para efeito da inclusédo que trata sobre a educacao digital, neste artigo,

menciona que:

...as relacdes entre ensino e aprendizagem digital deverdo prever técnicas,
ferramentas e recursos digitais que fortalecam os papeis de docéncia e
aprendizagem do professor e do aluno e que criem espagos coletivos de mutuo
desenvolvimento.

Fica evidente no texto que ha um pressuposto para a formacgéo de professores
para o uso das ferramentas, de modo que haja de fato uma implementacao efetiva.
Outras mudancgas, vale enfatizar, além deste inciso, ocorre(ria) no Artigo 26 que fala
sobre os curriculos da educagéo infantil, fundamental e médio, com a criagdo de um
novo paragrafo, vetado recentemente pelo Ministério da Educacdo. Nele previa que
educacdo digital com foco no letramento digital e no ensino de computagéao,
programacao, robdtica e outras competéncias digitais, fossem componente curricular
do ensino fundamental e do ensino médio. Entretanto, para que estes facam parte

do curriculo escolar, € necessario a aprovacao do Conselho Nacional de Educacéo e



MEC. O aprofundamento de tal assunto, entretanto, ndo é objeto de discussdes
deste trabalho.

Em uma proposta apresentada em Raabe et al. (2017), o ensino e
aprendizagem de computagéo deve se iniciar ainda nos anos iniciais da educagéo
basica percorrendo até o ensino médio. Os autores propdem neste documento, as
habilidades desenvolvidas em cada nivel da educacdo basica, em acordo com a
BNCC. Entre outras habilidades, destacamos a interacdo com o dispositivos
computacionais, na educacgao infantil. Nos anos iniciais do ensino fundamental o
aluno deve ser capaz de utilizar linguagem ladica visual para representar algoritmos
e nos anos finais do ensino fundamental, utilizar linguagem visual e lingua ativa para
representar dados e processos e relacionar um algoritmo descrito em uma
linguagem visual com a sua representacdo em uma linguagem de programacéo. Na
BNCC, conforme Brasil (2022), para os anos finais do ensino fundamental o aluno

deve:

Construir e analisar solu¢cdes computacionais de problemas de diferentes
areas do conhecimento, de forma individual ou colaborativa, selecionando
as estruturas de dados adequadas (registros, matrizes, listas e grafos),
aperfeicoando e articulando saberes escolares.

Ainda, de acordo com Brasil (2022), “desenvolver projetos com robdtica,
utilizando artefatos fisicos ou simuladores” € uma habilidade que deve ser
contemplada no ensino médio.

No caderno de projetos integrados de ensino e campos de saberes e praticas
eletivos da area de matematica e suas tecnologias! apresentado pela Secretaria de
Estado da Educacdo do Para (SEDUC), para o novo ensino médio sdo apresentadas
dez eletivas entre as quais, uma destaca o uso de tecnologias, jogos e robética no
ensino da matematica. Nesta eletiva, uma das habilidades adquiridas é utilizacdo de
conceitos iniciais de uma linguagem de programacdo na implementacdo de
algoritmos escritos em linguagem corrente e/ou matematica.

Por outro lado, a integracdo da robotica educacional na educacédo é
impactada pelas metodologias e ferramentas tradicionais de dificil abordagem, haja

visto a necessidade de competéncias técnicas como raciocinio légico, abstracao,

! Disponivel em https://www.seduc.pa.gov.br/site/public/upload/arquivo/probncc/CADERNO_MAT _04 05 22-
04388.pdf
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assimilacdo dos conceitos de programacdo e a utilizacdo de linguagens de baixo

nivel no desenvolvimento do contetdo. Segundo Cardoso e Antonello (2015, p.1256).

...6 fato que entender minimamente a tematica de algoritmos e programacao
de computadores requer um conjunto grande de habilidades dos(as)
estudantes que vai desde a compreensado e abstracdo de um problema, a
articulacdo e modelagem da solugdo, a elaboracdo de coédigos em uma
linguagem de programacéao ou pseudocodigo capaz de resolver o problema,
e a possibilidade de identificar e corrigir erros nos cédigos produzidos,
dentre outras.

Considerando a importancia atual da tematica, o objetivo neste trabalho é
focado na utilizacdo de uma estratégia como possibilidade metodolégica onde se
possa usar das linguagens de programacao visual ou linguagens em blocos para
enfatizar as potencialidades destas para a aprendizagem da légica na educacao
béasica.

A fim de destacar as habilidades proporcionadas pela robotica educacional e
potencializar a aprendizagem do aluno, neste trabalho foram implementados a
simulacdo de alguns projetos praticos usando Arduino como possibilidade a ser
usada pelo professor para facilitar a interacdo do educando com a programacao
usando os blocos. A escolha da estratégia se da por algumas vantagens, conforme
descreve Perez et al. (2013), como o numero de trabalhos publicados a respeito da
plataforma, baixo custo de aquisicdo e pelo ambiente de desenvolvimento favoravel
para o ensino e aprendizagem de programacao e eletrénica.

A ideia é associar o processo da escrita dos codigos com situacdes praticas
dispondo assim ao individuo uma melhor possibilidade de construcdo do seu
conhecimento. Utilizamos também plataformas como Fritzing? e Tinkercad?® para
criar os esquemas dos projetos, que pode ser uma alternativa para o professor
utilizar para ilustrar a manipulagéo de projetos com Arduino.

E ainda, buscamos elencar algumas das competéncias e habilidades que
podem ser adquiridas, conforme prevé a BNCC, com utilizacdo de projetos e/ou
esquemas visuais associados a programacgéao e que favorecem no desenvolvimento

das competéncias, pensamento cientifico e criativo em estudantes.

2 fritzing.org
3 www.tinkercad.com
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2 FUNDAMENTACAO TEORICA

E nitido o acelerado desenvolvimento tecnoldgico vivido pela sociedade
contemporanea, as novas tecnologias tém potencializado a disseminagdo de
informacgdes, conhecimentos e implicado em uma necessidade de reconfiguracao
das metodologias de ensino e aprendizagem agora baseadas no ferramental que as
TIC’s nos proporcionam.

A medida que as TIC’S avancam, se faz presente a necessidade das pessoas
de se conectarem, interagirem e até mesmo interpretarem as novas formas de se
comunicar em meio ao digital. Essa necessidade implica mais do que nunca no
desenvolvimento de pensamentos computacionais, antes nao requeridos. De acordo
com Wing (2006) apud Ribas et al. (2016), o pensamento computacional seria uma
das habilidades mais exigidas corroborando com ideia de que se deve discutir cada
vez mais o0 uso de objetos digitais de aprendizagem.

Entre as ferramentas tecnoldgicas a que mais gera pesquisas e discussdes
sobre sua utilizacdo na educacdo basica esta o computador. De outro modo,
sabemos que a introdu¢édo da computacdo na educacao parece nada tem a ver com
o existéncia dos computadores nos laboratorios de informatica. De acordo com
Valente (1993. p.1), “para a implantagao dos recursos tecnoldgicos de forma eficaz
na educacdo s&do0 necessarios quatro ingredientes basicos: o computador (a
ferramenta), o software educativo, 0 professor capacitado para usar o computador
como meio educacional e o aluno” (apud ROCHA, 2008). Nesse ponto, nos remete o
gue € mencionado na LDB, no artigo 4° inciso Xll, citado anteriormente.

Tendo em vista a base ja citada anteriormente, percebe-se alguns
movimentos das comunidades escolares que buscam empregar metodologias e
recursos tecnolégicos para atuar de forma mais eficaz com uso da computacdo em
sala de aula. Entre elas, a robo6tica como ferramenta educacional para o ensino de
programacao tem ganhado espaco e se mostrado como uma das muitas solucdes

tecnologicas na educagédo, segundo Santos et al. (2013, p. 617):

Por ser uma area que desperta bastante curiosidade, a robdtica pode ser usada como ferramenta
didatica para auxiliar professores em diferentes contelidos dependendo da disciplina a ser ensinada.
Para os alunos, a robdética € uma excelente ferramenta para exercitar a criatividade, estudar e praticar
conceitos relacionados a diferentes disciplinas, além de deixar a aula muito mais interessante.
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Como algumas pesquisas e experimentos académicos tem apontado, a
robdtica educacional pode trazer varios beneficios ao educando. O uso da robotica
na educacdo basica pode proporcionar ao aluno habilidades como a resolucdo de
problemas, trabalho coletivo, desenvolvimento do raciocinio l6égico e a criatividade
dos alunos a partir do desenvolvimento de atividades praticas. Alves et al. (2014, p.

02) afirmam que:
Através da Robotica o aluno pensa, manuseia, constréi, executa, constata o
gue esta certo, depura o que esta errado e reexecuta, ou seja, trabalha os
conceitos teéricos através da pratica. Neste processo a roboética
educacional desenvolve competéncias como: raciocinio logico, formulagéo e
teste de hipoteses, habilidades manuais e estéticas, aplicacao das teorias
formuladas a atividades concretas, utilizagdo da criatividade em diferentes

situacdes e capacidade critica.

O ensino da programacao através da roboética educacional € um recurso que
ja tem sido bastante utilizada em salas de aula devido aos beneficios
proporcionados pelo seu uso. Muitos estudos na literatura tém mostrado que jogos,
robdtica, ferramentas, metodologias e técnicas podem ser eficazes no ensino de
programacao. Essas abordagens tendem a tornar o aprendizado mais ladico e
interessante para os alunos, ajudando a desenvolver as habilidades mencionadas
acima. Além disso, muitos desses recursos permitem que o0s alunos experimentem e
explorem de forma prética conceitos teoricos de programacao.

Esta se apresenta, pelo que se verifica, como um método que torna capaz
simular e compreender diversas areas do conhecimento que compde a educacao
basica. De acordo com Alves et al. (2014, p. 02), a mesma ¢é “[...] uma estratégia de
carater interdisciplinar, desafiadora e Iludica para a promocao da aprendizagem de
conceitos curriculares”.

O grande desafio, porém, tem sido as dificuldades no ensino-aprendizagem
no que diz respeito a introducdo da programacéo a partir de linguagens com
sintaxes textuais, nas quais os estudantes enfrentam dificuldades para compreensao
de contetdos somadas a complexidade dos ambientes de desenvolvimento que séao
empregados pelas metodologias tradicionais do ensino de programacao. Associada
as dificuldades citadas, de acordo com Santos e Junior (2016), podem ser
encontradas outras dificuldades relacionadas a interpretacdo, baixa abstracdo e
habilidades de raciocinio logico insuficientes.
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N&o obstante, junto a robdtica educacional tem sido empregado o uso das
chamadas Linguagens de Programacédo Virtual (Visual Programming Language -
VLP) no intuito de tentar contornar esses desafios. Também conhecida como
linguagem de programacdo em blocos esta ferramenta tem sido utilizada afim de
facilitar o entendimento dos conceitos basico de programacdo, pois a mesma se
utiliza de uma sintaxe visual na qual o individuo tem a oportunidade de construir
programas simples a partir do encaixe de blocos. Segundo Ribas et al. (2016) “essa
ferramenta permite que o usuario trabalhe com a programacgdo através da
montagem de blocos, fato que facilita a autoaprendizagem e a criatividade para
resolucao de problemas”.

As linguagens de programacdo em bloco se tornam mais eficientes ainda
quando somadas ao uso de plataformas como o Arduino, por exemplo. Uma
ferramenta de prototipagem eletrbnica que tem o objetivo auxiliar o ensino e
aprendizagem da robética educacional, sendo esta uma plataforma de codigo aberto
e de preco acessivel que pode facilitar a concretizacdo de conceitos abstratos da
programacao. Segundo Reis et al. (2017), “a concretizagdo do abstrato € hoje um
grande desafio dentro da sala de aula, porém sdo muitos os recursos disponiveis
gue auxiliam no aprendizado dos alunos de modo claro” e a plataforma Arduino € um

destes recursos.

3 METODOLOGIA

O presente trabalho foi estruturado a partir de uma abordagem qualitativa
visto que estamos interessados no processo como um todo e ndo somente nos
resultados ou produto (Godoy, 1995). Para este trabalho foi adotado o método de
pesquisa bibliografica que segundo Pizzani et al. (2012), é a busca, recuperacéo e
leitura dos materiais aos quais foram selecionados os objetos de pesquisa. Almeja-
se gue com essa revisao bibliografica tenhamos uma linha condutora para
alcancarmos os objetivos deste tema de pesquisa. Na pesquisa foram identificados
quais plataformas para o desenvolvimento de programacgdo seriam as mais
adequadas para serem utilizadas neste trabalho, considerando o objetivo delineado.

Disto isto, a pesquisa continua identificando trabalhos que abordam atividades
voltadas para a robotica ou até mesmo projetos basicos que pudessem ser escritos

facilmente com a linguagem de programacao visual, a partir de pesquisas em base
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de dados como, Scielo, banco de teses e dissertacdes da Capes e Google Scholar.
Também foram realizadas buscas em bloggers e Youtube. Os trabalhos e projetos
retornados dessas pesquisas foram filtrados a partir de trabalhos recentes,
passando por uma analise ao qual teve como objetivo identificar se o mesmo
poderia ser desenvolvido na perspectiva da robdtica educacional e mais
especificamente com a linguagem de programacdo em blocos de uma forma
simplificada.

Apés a realizacdo das pesquisas foram selecionados trés projetos os quais
puderam ser pensados e elaborados em plataformas de linguagem de programacao
visual e propostos como atividades de roboética educacional, sendo estas: Semaforo,
Braco roboético e Radar de distancia. Estas atividades foram desenvolvidas nas
plataformas DuinoBlocks4Kids (DB4K) e Blocly@rduino, considerando que estas
estdo em portugués e possuem também interface baseado em web e geradores de

codigo para programacao do Arduino.

Também se utilizou uma placa Arduino com microcontrolador programavel
para executar os codigos em blocos e também enfatizar a importancia da
interatividade com o pratico. Para simular os projetos com um layout no computador

utilizamos o Fritizing e Tinkercad.

4 DESENVOLVIMENTO DE ATIVIDADES NO ENSINO DA ROBOTICA
EDUCACIONAL

Visando aproximar habilidades contempladas na BNCC e a pratica com 0s
alunos na sala de aula, sugerimos ideias que podem servir de apoio na organizagao
de atividades, unindo o conteldo a ser trabalho e projetos com o uso da
programacao visual e do Arduino, quando disponivel. Como a ideia € evidenciar o
uso da linguagem visual e propor ideias para alguns dos objetos de aprendizagem
das ciéncias descritas na BNCC, outros temas poderao ser definidos a priori pelo(s)
professor(es) e a partir dai as turma, tera a liberdade de sugerir outras atividades
com base nessa metodologia.

Para este trabalho descrevemos a criacdo de trés projetos que foram
selecionados de modo que seja possivel fazer assimilagées com conceitos de logica

e matematica, por exemplo. Visam possibilitar que estudantes possam desenvolver
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ou despertar suas habilidades de raciocinio l6gico. Eles possuem estratégias com

diferentes niveis de interacéo, ainda que de forma basica.

4.1 Simulacdo de um semaforo

O primeiro projeto foi pensado como uma atividade ao qual o aluno pudesse
desenvolver com pouca ou nenhuma dificuldade. Desta forma utilizamos a
plataforma DuinoBlocks for Kids (DB4k). E uma plataforma com blocos de
programacao desenhados de modo a apresentarem uma semantica diretamente
relacionada com os dispositivos, sendo manipulados e com os efeitos por eles
causados sobre estes dispositivos, supressao de detalhes relacionados ao hardware,
como pinagens e valores de niveis de tensdo (Queiroz e Sampaio, 2016). Na Figura
1, esta representado o esquema de programacao para simular um semaforo.

Figura 1- Representacdo da programacao em blocos para acender o
semaforo

Programa Cédigo Arduine  Editar  Exemplos Configuragdes Ajuda

SemaforoDB4K 7

Controle

Motores

Q Piscar o LED
Display ]

ﬂ Piscar o LED
}

ﬁ"; Piscar o LED e Devagar - |

Fonte: O autor (2023)

Como pode observado, a visdo geral da plataforma é composta por blocos
simples, minimalistas e com blocos especificos para alguns dispositivos, além de
blocos para estrutura de controle. Para a codificagdo do semaforo foi utilizado
somente o bloco de “LED” ao qual é identificado na cor verde e ao clicar no mesmo
€ possivel selecionar o bloco “Piscar o LED”. Neste bloco foi configurado as cores e
o tempo em que os leds devem piscar. Os modos de tempo disponiveis sdo

“‘devagar”, “rapido” e “velocidade média”. Na Figura 2 é ilustrado o esquema da
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programacao em bloco e o respectivo projeto pratico utilizando um dispositivo

Arduino.

Figura 2 — 2a) Representacéo do cédigo em blocos 2b) e ilustracao do projeto.

@ DB4K B4.0.0
Programa Codigo Arduine Editar Exemplos Configuragdes Ajuda

@ ) SemaforoDB4K 7
1 —

o

Controle

g’ Piscar oLED
Motores ﬁ‘-
1

DIEVET

ﬂ“ Piscar o LED [l
[

ﬁ“: Piscar o LED
1

Carrinho

Fonte: O Autor (2023).

Os materiais necessarios para a construcdo deste projeto sdo: 3x leds; 2x
resistores 330o0hms (faixa de cores: laranja, laranja e marrom); Fios
condutores/Jumpers, Arduino e Protoboard;

No quadro 1 representamos a unidade tematica e objeto de conhecimento
que essa atividade esta relacionada na BNCC. Destaca-se aqui que essa atividade
pode ser desenvolvida de forma integrada nos eixos tematicos da ciéncias da
natureza e humanas, como Geografia neste caso, visando desenvolver a habilidade

EF02GEO03 da BNCC. O publico em questéo seria 0 2° ano do ensino fundamental.

Quadro 1 - Apresentacao do objeto do conhecimento da BNCC contemplada pela atividade.

BNCC

UNIDADE TEMATICA OBJETO DO HABILIDADES
CONHECIMENTO

Comparar  diferentes  meios  de
Riscos e cuidados nos transporte e de comunicacao, indicando
meios de transporte e de | o seu papel na conexao entre lugares, e
Comunicacao. discutir os riscos para a vida e para o
ambiente e seu uso responséavel.

O sujeito e seu lugar no
mundo.

Fonte: Brasil (2022).
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O mediador em sala de aula consegue desenvolver o contetdo de maneira
simplificada, ainda que nao tenha disponivel os dispositivos utilizados, apresentando
o funcionamento de um semaforo de forma ludica através da utilizacdo da roboética
educacional como ferramenta de apoio ao ensino e aprendizagem, sensibilizando os
alunos para o uso adequado da sinalizacdo de transito e do ambiente urbano de
maneira ludica. Com este projeto se pode trabalhar conhecimentos dos anos iniciais
da educacéo basica, além de "despertar a curiosidade e o fascinio dos alunos pela
robética desde cedo", conforme diz Reis et al. (2017).

4.2 Simulacédo de um bracgo robético

No segundo projeto selecionamos uma atividade ao qual pode ser trabalhada
na disciplina de matematica. Representamos um prototipo do que seria a simulacao
de um braco robdtico e para isso foi utilizada a plataforma Blockly@rduino, ilustrada
na Figura 3, considerando que ela apresenta um nivel de interacdo intermediaria
com a placa Arduino. Esta iteracdo se d4 para que o aluno possa aos poucos
abstrair conceitos mais aprofundados da programacdo. Uma vantagem desta
plataforma é o vasto catalogo de blocos que propicia o desenvolvimento de varios

projetos conforme o aluno vai se apropriando da ferramenta.

Figura 3 — Representacao da Interface Blockly@rduino.
m Blockly@rduinol 1203040 ToUuT

Lacos

Matematica

Matrizes

Texto

Variaveis

» Arduino

+* Supervisio I Funcdes

Anemometer with cups

<[> Codigo fonte

cepaciiue sensor
3 Pulse Sensor
& Carregar projeto

l I p LCD screens

l II P bluetooth misc.
(v D
Fonte: O autor (2023).

A proposta de protétipo do brago robdtico é utilizada para que os alunos

possam contemplar uma atividade a qual consigam associar ao contetdo ministrado
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em um componente da grade curricular de matematica. A ideia é apresentar ao
educando noc¢des de angulo e medidas, por exemplo, e repassar esse conhecimento
por meio da computacao desplugada. Na Figura 4 € ilustrado a estrutura do cddigo

na plataforma.

Figura 4 — Representagao de construgao dos blocos de conexao servo motor.

Conectar servomotor -

Atribuir Nome [EEEUEED

no pino

I P TechnoZone51

P Measuring devices

I P TZ51 Barbot robot

:| b Polou ey pm—
Supe: I » ZumoBot B

I P Shield Motors [SERVO - |

mBot em um angulo de{0~1807) a0°

mBat

o angulo do serve motor

mBot

Servomotor conectado -

Stepper motors

> Macé Robotics

o (T

Fonte: O autor (2023).

Primeiramente se define o bloco do servomotor conforme demonstrado acima,
posteriormente € configurado um pino ao qual o servomotor ir4 ler os comandos
enviados para o mesmo. Selecionado o pino do servomotor, o préximo passo é

definir a rotacdo para o movimento do braco, como se verifica na Figura 5.

Figura 5 - a) Representacdo da conexao do servo moto e b) do bloco do giro angular.

Gire o servo motor :

Atribuir Nome

Conectar servomotor

SERVO -
em um dngulo de(0~180") 180°

no pino INED

Fonte: O autor (2023).

Na Figura 5b é definido em quantos graus o servo motor podera rotacionar.
Mas a ideia é que o angulo possa ser definido de forma livre dentro do intervalo de
0°~180°. Para isso foi utilizado o Joystick pois a medida que movimentamos o0
mesmo este enviara os dados que serédo espelhados em rotagao para o servo motor

e consequentemente dando angulo para o braco robdético.
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Figura 6 — Representagéo do cddigo que simula o movimento de um brago robético.

Conectar servomotor -

Atribuir Nome ES=E{08

no pino INED
Gire o servo motor Configura a faixa em graus que os dados do
joystick serdo convertidos.

SERVO -
em um angulo de(0-180°) & 4ransporde (' ler o valor na entrada analogica | em uma faixa de [0- | -,'ED 1

esperar(em ms) \ Configura pino para o joystick enviar os dados a
medida em que € movimentado.

Fonte: O autor (2023).

Depois de conectado o servomotor e a rotagdo, 0 passo seguinte é definir o
tempo em que 0 mesmo ir4 levar para movimentar de acordo em que o Joystick é
girado. Dessa forma foi definido que o bragco sera girado dentro de um delay de

15ms, conforme o ultimo bloco ilustrado na Figura 6.

Figura 7 —a) Representacéo do esquema usado a plataforma Fritzing e b) da simulag&o do braco
robotico usando o Arduino.

T - .
rxmm Arduinc

Fonte: O autor (2023).

Neste projeto utilizou-se de 1x Cabo USB; 1x Micro Servo Motor 9G; 1x
Joystick e Fios condutores/Jumpers, Arduino e Protoboard;

Nesta ideia associamos a constru¢do do conhecimento sobre angulos a partir
da utilizacdo da robdtica educacional como recurso para o0 ensino e aprendizagem

dos componentes curriculares propostos pela BNCC. O publico, neste caso seria o
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6° ano do ensino fundamental. No quadro 2 apresentamos a unidade tematica,

considerando a BNCC, que pode ser trabalha utilizando o projeto do braco robatico.

Quadro 2 - Apresentagdo da unidade teméatica contemplada na BNCC, presente neste projeto.

BNCC

‘ OBJETO DO
UNIDADE TEMATICA CONHECIMENTO HABILIDADES
(EFO6MA25) Reconhecer a abertura do

angulo como grandeza associada as
figuras geomeétricas.
(EFO6MA26) Resolver problemas que
Angulos: nogdo, usos | envolvam a nogdo de angulo em

e medida. diferentes contextos e em situacdes reais,
como angulo de viséo.
(EFO6MA27) Determinar medidas da
abertura de angulos, por meio de
transferidor e/ou tecnologias digitais.

Grandezas e medidas

Fonte:Brasil (2022).

A partir desta atividade o educando pode construir algoritmos e resolver
situacdes problemas que envolvam a nocdo de angulo a partir da utilizacdo de
tecnologias digitais, tornando o aluno autor do seu proprio processo de
aprendizagem. No protétipo desenvolvido o professor podera fazer os alunos
refletirem sobre o tema de acordo com o movimentacdo do braco robético simulado.

4.3 Radar de distancia

A terceira e Ultima proposta deste trabalho consiste em um projeto
desenvolvido com o objetivo de auxiliar no ensino das medidas de comprimento. O
projeto utiliza um sensor ultrassénico capaz de emitir ondas sonoras que ao
encontrar um obstaculo € rebatida e captada novamente. A partir do percurso
deslocado pela onda é feito o calculo para medir a distancia em que esse obstaculo
se encontra.

Este prototipo foi implementado simula um radar e foi programado para se
movimentar entre 0°~180°. Neste intervalo de movimentacdo, para cada obstaculo
encontrado dentro do comprimento definido em centimetros é emitido um sinal em

um led.
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Figura 8 — a) Atriuicdo do sensor e servo e b) loop de giro.

angulo 0 180 1

angulo |
[ g ‘ m Gire 0 servo motor
e | distance measured incm & '

SERVO -
TRIG on the PIN 6 em um dngulo de(0~180°) angulo

ECHO onthe PIN Il esperar(em ms)

Escrever um valor légico no pino digital [£) para o estado lagico [IERE esperariem s)

 Escrever um valor légico no pino digital [£) para o estado légico angulo 180 0 1

Gire o servo motor -

Conectar servomotor .

Atribuir Nome ESi=EI0RS

em um angulo de(0~1807) MELLTLE
esperanfem ms)

Fonte: O autor (2023).

Comecgamos na Figura 8a definindo uma variavel que sera encarregada por
posicionar o servo motor na posi¢ao inicial “0” e em seguida, no segundo bloco, é
feita a conexdo do sensor ultrass6nico o qual recebe o comando de disparo de
ondas sonoras(Trigger) a partir do pino digital “06” e recebe as informagdes de
retorno (Echo) das ondas no pino digital “07” sempre que a distancia do obstaculo
for menor que “30cm”. Ainda dentro deste segundo bloco é configurada o estado do
LED sendo que o mesmo recebe um comando para piscar (HIGH) no pino digital
“08”, sempre que o sensor encontrar algum obstaculo dentro do alcance de distancia
definida anteriormente, caso 0 sensor nao encontre nada nesse intervalo o
dispositivo de LED se mantém desligado (LOW) e por ultimo é feita a conexao do
servomotor no pino “9”.

Conforme a Figura 8b, o bloco “contar” 1é o valor da variavel “angulo” definida
no inicio do codigo e verifica se ela € menor que “180°”. Caso isso seja verdadeiro, €
contado mais um grau na variavel e o bloco “gire o servo motor” muda a posig¢ao
girando o sensor de acordo com o valor da variavel repassada. Isso se repete como
um loop na velocidade de “40” milissegundos até que o valor de “angulo” seja maior
que “180”, quando o valor chega nesse limite faz uma pausa de “2” segundos e volta
para a posi¢dao “0” de acordo com a configuragdo do ultimo bloco, que repete o
mesmo processo anterior, porém diminuindo um grau até que o mesmo chegue a
zero. Para se obter a implementagdo inteira do cddigo € necessario somente a

ligacdo dos blocos representados nas Figuras 8a e 8b. Na Figura 9 € apresentado o
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esquema criado com a plataforma Fritzing e a prototipagem com arduino deste

projeto.

Figura 9 — Simulacéo do protétipo de um brago robético.

Fonte: O autor (2023).

Os materiais necessario para a simular o radar foram:1x Cabo USB; 1x Micro
Servo Motor 9G; 1x Sensor Ultrassonico HC-SR041x e Fios condutores/Jumpers,

Arduino e Protoboard:;

Quadro 3 - Competéncias contempladas ha BNCC a partir do radar de distancia.

BNCC

UNIDADE TEMATICA OBJETO DO HABILIDADES

CONHECIMENTO

(EFO5MA19) Resolver e elaborar
Medidas de comprimento, area, | problemas envolvendo medidas
massa, tempo, temperatura e | das grandezas comprimento,
capacidade: utilizagéo de | area, massa, tempo, temperatura
unidades convencionais e | e capacidade, recorrendo a
relaces entre as unidades de | transformagfes entre as unidades
medida mais usuais. mais usuais em  contextos
socioculturais.

Grandezas e medidas

Fonte: Brasil (2022)

O modelo de projeto sugerido pode fornecer subsidios ao mediador em sala
de aula, visto que pode instigar os alunos a fazerem estimativas sobre o calculo de
distancia, por exemplo, e trabalhar unidades de medida de comprimento.

Em resumo a robotica educacional pode beneficiar a compreensao de
conceitos matematicos de forma mais concreta e estimulante ao empregar objetos

de aprendizagem, como a prototipagdo em plataformas como o TinkerCad e Fritzing



23

e quando disponiveis, pode associar com a pratica com o Arduino e seus

componentes, no apoio do ensino e aprendizagem do componente curricular.

5 CONSIDERACOES FINAIS

Por meio dos projetos praticos aqui desenvolvidos, este trabalho cumpre com
0 seu proposito de apresentar uma possibilidade metodolégica para auxiliar o ensino
e aprendizagem com a inclusdo da programacdo na educacdo basica, apontando
para estratégias aos quais podem favorecer uma potencializacdo ndo somente
relacionada ao ensino da programacdo, mas também a resolucdo de problemas e
habilidades investigativas. Segundo Santos et al. (2013, p. 617) a robdtica na sala
de aula pode “favorecer a autonomia dos mesmos numa situacdo em que esses
interesses sao ferramentas no processo de aprendizagem”.

A aprendizagem de linguagens de programacao visuais podem despertar o
interesse dos estudantes pela ciéncia, tecnologia, engenharia e matemética. No
entanto, € importante ter em mente que a robotica educacional deve ser usada como
uma ferramenta para alcancar objetivos educacionais de forma interdisciplinar
contemplando véarias competéncias e habilidades propostas pela BNCC. Esta
enfatiza a alfabetizacdo digital e a competéncia digital como habilidades essenciais
para o desenvolvimento da sociedade, e espera que as escolas integrem tecnologias
apropriadas em suas praticas pedagoégicas para oferecer uma educacdo de
gualidade a todos os alunos.

Quanto aos materiais utilizando é importante salientar que apesar do baixo
custo destes é necessario o investimento em recursos tecnologicos adequados nas
escolas, e ndo menos importante deve-se atentar a capacitacdo dos professores de
maneira continuada para que estes possam estar engajados quanto as novas
tecnologias estratégias de uso e a capacidade de adaptacédo dos projetos para cada
contexto e realidade do educando. E importante abordar essas dificuldades com
planejamento e recursos adequados para que a metodologia possa ser bem

sucedida na educagéo basica.
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