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CULTURA MAKER E ROBOTICA EDUCACIONAL NO ENSINO DE FiSICA: DESENVOLVENDO
DE UM SEMAFORO AUTOMATIZADO NO ENSINO MEDIO

AMILSON ARAUJO

1. INTRODUCAO

No cenario atual da sociedade existe um avancgo do uso e disseminacgédo das tecnologias de
informacdo e comunicagdo (TIC). Isto posto, a robdtica educacional se apresenta como uma
possibilidade em parte da Cultura Maker.

A necessidade de diversificar métodos de ensino para contribuir com o engajamento escolar
ajudou no uso crescente do computador no ensino da Fisica.

O mundo contemporaneo traz uma realidade voltada para a crescente evolugéo tecnoldgica
em todas as areas do conhecimento, sendo assim, seus cidaddos tém se adaptado a essas rapidas
mudancgas as quais surgem diariamente. “As novas tecnologias aproximaram pessoas com interesses
semelhantes” (GAVASSA et. al., 2016, p. 02).

A vista disso, Raabe e Gomes (2018, p. 07) enfatizam que “Uma nova forma de utilizac&o
da tecnologia em processos educativos emergiu a partir da popularizagdo da cultura Maker”.
Entende-se que Cultura € um conjunto de praticas sociais, e Maker é um termo associado as pessoas
gue tém o héabito de construir coisas, baseadas no faca vocé mesmo, onde qualquer pessoa pode
construir ou consertar coisas, a unido dessas pessoas ficou conhecida como movimento Maker, e
este movimento despertou o interesse de educadores devido o interesse que os estudantes tém no
aprender fazendo.

A robética € usada amplamente em aplicacdes diversas desde a industrial a
cinematogréafica, e na educacdo tem ganhado espaco, cada dia mais, com a Robdtica Educacional
(PITTA et. al. 2010). De forma bem simplificada, pode-se dizer que a robética educacional é um dos
ramos da robotica que envolve a montagem e a programacao de robds como ferramentas didaticas.
Esse tipo de abordagem favorece o trabalho em grupo e a motivacdo dos sujeitos envolvidos
(PEREIRA, 2013). Tal recurso permite aos estudantes serem ativos no processo de aprendizagem e
colaborativamente interagirem em grupos (FIOLHAIS; TRINDADE, 2003). Portanto, emergiu a
seguinte questdo: quais sdo as potencialidades dos projetos de robdtica para o ensino de conceitos
de Fisica e Matematica?

Este artigo tem objetivo de apresentar o projeto de Robédtica Educacional realizado nas
disciplinas de Fisica e Matematica, onde foi proposto aos alunos do 1°, 2° e 3° ano do ensino médio,
com idades entre 13 a 18 anos, da Escola Estadual Alvaro Paes, localizada na cidade de Coité do
Néia-AL, o estudo da cinematica por meio Da Robética Educacional. Trata-se de um projeto
interdisciplinar para o ensino de Fisica e Matematica, desenvolvido aos sabados durante o ano letivo
de 2017 e que tomou como desafio a construcdo de um robd, este foi seméaforo temporizado para
pedestres e carros.

2. DESAFIOS DO ENSINO DE FISICA E MATEMATICA NO CENARIO CONTEMPORANEO E AS
CONTRIBUICOES DA ROBOTICA EDUCACIONAL

As disciplinas de Fisica e Matematica, envolvem interpretacéo, calculos e teorias, uma vez
gue deixam claro a necessidade de encontrar metodologias que permitam o aprendizado a partir de



algo concreto. Neste sentido, Costa (2008) enfatiza que apesar do avanco das tecnologias, da
informatica e da aquisi¢do de novas ferramentas de aprendizagem, a escola continua a mesma.

E relevante e urgente compreender as oportunidades que o ensino de Fisica e Matematica
podem promover, porque entre tantas metodologias que podem ser usadas na educacdo de um modo
geral, as que melhor se relacionam com a Fisica e a Matematica e que podem realmente representar
aprendizado sé@o aquelas as quais os estudantes compreendem como aplicar o contetido abordado
em seu dia a dia, ou mesmos em situacdes reais.

Por isso, é preciso conhecer as potencialidades didaticas que o computador pode fornecer
ao ensino de Fisica e Matematica, buscando compreender quais as finalidades para o uso das
tecnologias e como essas serdo usadas. E pertinente explorar recursos didaticos diferentes dos
comumente usados, a Cultura Maker, que € um movimento amplamente utilizado que também € rico
em vantagens educacionais por que promove e estimula a pratica do faca vocé mesmo nos
estudantes.

Outra possibilidade abordada é a questdo da Robética Educacional, que, segundo Campos
(2017, p. 2109),

[...] tem agucado o interesse de docentes e pesquisadores como um importante recurso para o
desenvolvimento cognitivo e habilidades sociais de alunos da Educacdo infantil ao Ensino
Médio, e no embasamento para o aprendizado de Ciéncias, Matematica, Tecnologia,

computagéo e outros saberes.

A Robodtica Educacional demonstra uma nova forma de aprender, é necessario com isso
compreender essa inovacdo e o papel da Fisica e da Matematica nessa mesma, e da mesma no
ensino de Fisica e Matematica.

Desse modo, esse tipo de abordagem tem sido para os professores de Fisica e Matematica
uma alternativa para o ensino e aprendizagem. Ricardo, Custddio e Rezende (2007) mencionam a
tecnologia associada a ciéncia sob uma perspectiva ampla. Por exemplo, para a disciplina de Fisica,
sdo sugeridos, entre outros os temas som, imagem e informagfes; equipamentos elétricos e
telecomunicac¢fes; matéria e radiacéo, cuja relacdo com a tecnologia € explicita.

O foco é o desenvolvimento de um ambiente de aprendizagem onde o aluno é responsavel
pelo seu préprio aprendizado, despertando assim sua autonomia para os estudos. A fungdo do
professor é dar o feedback aos alunos de modo a esclarecer as dlvidas e mostrar 0s erros, pois
agora sua funcdo em sala de aula é ampara-los e ndo mais transmitir informagdes.

Uma metodologia que vem se consolidando na educacédo devido as suas interfaces em
meio ao conteldo necessario para o0 aprendizado dos estudantes e como esse aprendizado ira
chegar a esse aluno, é a cultura Maker, que “tem como principio basico a cultura do faga vocé
mesmo, no contexto de uma extensao tecnoldgica” (ROSSI, SANTOS E OLIVEIRA,2019, p.02). Logo,

Cabeza, Rossi e Marchi (2016, p. 01) afirmam que:

O DIY (Do It Yourself — Faga vocé mesmo) envolve um conjunto de atividades criativas em que
as pessoas usam, adaptam e modificam os materiais existentes para produzir alguma coisa.
Estas técnicas sdo as vezes codificadas e compartilhadas para que outros possam reproduzir,
reinterpretar ou estendé-las.

Percebe-se que a que a pratica do Do It Youself — faga vocé mesmo — consegue aproximar
pessoas que tem o objetivo de construir coisas, recriar ideias, tais pessoas tem uma capacidade
criativa agucada e tem a preocupacao de compartilhar suas ideias, para que outros também possam
fazer.

Dessa maneira Meira e Ribeiro (2016, p. 01) defendem que, ao “trabalhar com este modelo
de projeto, os estudantes sdo introduzidos em um contexto de formagédo cientifica que permite o
desenvolvimento e a aplicacdo dos conceitos estudados na sala de aula para a producéo
tecnologica”.

Compreende-se que aproximar os estudantes da formacéo cientifica através de projetos,
promove uma interacdo e participacdo dos mesmos, que passam a associar 0s conceitos tedricos
abordados em sala de aula, e mesmo no dia a dia, com o material produzido, que tem carater
tecnoldgico.



Por isso “a utilizagdo de novas ferramentas tecnolégicas acaba por motivar o aprendizado
de teorias tradicionais, como Matematica, Quimica, Fisica, dentre outras, consideradas ‘dificeis’ por
parte dos estudantes” (STOPPA, 2012, p.10).

Os protagonistas do processo de aprendizagem séo os estudantes, e o professor tem papel
de direcionar as atividades, usando metodologias e estimulos que podem contribuir para que os
estudantes alcancem os objetivos. Segundo Blikstein (2013, p.05) “as criangas usam a tecnologia
para construir projetos e os professores atuam como facilitadores do processo”.

A Robética Educacional é um exemplo préatico acerca do espaco Maker, ja que o laboratorio
de Robotica € um espaco de criagdo, onde o estudante cria seu aprendizado, o autor deixa em
evidéncia as possibilidades que a Robdética Educacional proporciona aos estudantes, Borges et. al.
(2015, p. 29) complementa enfatizando que:

Ao considerar o empoderamento dos usuarios do laboratorio, verifica-se que este espago torna
possivel o exercicio criativo e inovador de professores, alunos, pesquisadores e sociedade na
criacdo de novas praticas e objetos. Quando motivados por questdes tedricas, novos objetos
capazes de verificar/apresentar conceitos serdo desenvolvidos pelos usuarios do laboratério.
Estes novos objetos podem se tornar referéncia na pratica educacional e adotados como novos
objetos de aprendizagem.

Os autores consideram essencial a existéncia e o uso desses espacos destinados para o
exercicio da criatividade e da constru¢do do conhecimento, onde os estudantes e professores podem
lancar mao de novos meios para aprender, criar e recriar o aprendizado.

Nesta mesma linha de raciocinio Blikstein (2013) deixa evidente que a maior participagao
dos estudantes em espacos Makers, com tecnologias expressivas e laboratorio de robética contribui
efetivamente para melhorar o processo de instrucdo, ndo sendo um substituto as formas de ensino
existentes, mas um potencializador.

E perceptivel a necessidade do dominio das ferramentas tecnologicas, uma vez que estas
podem e devem ser usada como facilitadoras, sobretudo na solucdo de problemas, que deveréao
surgir, mas que devem ser resolvidos pelos estudantes que sdo 0s protagonistas no processo de
aprendizagem.

O termo robodtica é associado ao termo robd que segundo Cabral (2011, p. 44) “é um
dispositivo, ou grupo de dispositivos, capaz de realizar trabalhos de maneira autbnoma, pré-
programada, ou através do controle humano”.

A robotica educacional surgiu a partir da percepcao que a tecnologia, sobretudo a roboética
poderia auxiliar no processo de ensino (BORTOLAZZA, 2014). “A robdtica educacional é uma
atividade desafiadora e ludica, que utiliza o esforco do educando na criacdo de solugbes, sejam
essas compostas por hardware e/ou software, visando a resolucdo de um problema proposto —
podendo o mesmo ser real” (MIRANDA; SAMPAIO; BORGES, 2010, p. 261).

E relevante observar que a Robodtica Educacional concentra seu foco na solucdo de
problemas, onde o questionamento principal do estudante sera em produzir um resultado eficaz, é
uma mudanca significativa de perspectiva que leva o estudante a buscar a solucdo, e essa mudanca
pode até mesmo representar uma mudanca no entendimento dos problemas reais

Santos e Menezes destacam que:

Entende-se por Robética Educacional um ambiente onde o aprendiz tenha acesso a
computadores, componentes eletromecanicos (motores, engrenagens, sensores, rodas, etc),
eletrnicos (Interface de Hardware) e um ambiente de programac&o para que 0s componentes
acima possam funcionar, como acionar os motores fazendo-os girar no sentido horario ou anti-
horario, fazer o reconhecimento do estado dos sensores para que alguma agdo seja
executada. (SANTOS; MENEZES, 2007, p.2747).

Para a insercéo e robédtica em sala de aula, é necessario o uso de kits de robética, tais kits
possuem hardwares, softwares e componentes, que sdo usados para a construcdo de sistemas
completos de robdtica e robética educacional.



Dentre os demais modelos encontrados no mercado, o utilizado foi o kit educacional para o
ensino de robdtica “Modelix” que visa o desenvolvimento de projetos em robdtica em diversos niveis
educacionais. O kit Modelix foi enviado pela Secretaria Estadual de Educacéo, os professores néo
tiveram a opcédo de escolher o optar pela escolha do kit utilizado, uma vez que os mesmos foram
encaminhados para as escolas.

Diferente de outros kits comercializados, o Modelix apresenta pecas semelhantes as
encontradas para uso industrial de robética. E composto por um microcontrolador, pecas mecanicas
(engrenagens, polias, parafusos e hastes), componentes eletrbnicos (sensores e display LCD),
motores, botdes, sinalizadores luminosos e de som, permitindo que os estudantes consigam fazer
analogias com a realidade o que torna as constru¢cbes dos mesmos semelhantes a uma estrutura
comercial.

O programador que corresponde ao Software possui uma sintaxe simples e de facil
compreensdo mais proxima da linguagem formal. Sua utilizagdo é possivel para estudantes. Apesar
da sua forma simples e pratica o microcontrolador é capaz de executar diversas fungdes vistas em
projetos complexos de automacéo, como: controle PWM (Modulagdo por largura de pulso, onde a
resposta induzida se da em diferentes niveis de intensidade, diferente dos controles ligado e
desligado que ha apenas dois niveis de energia, ligado e desligado.), utilizacdo de sensores e
acionamento de motores.

O Software Modelix System Pro, que é o programador que vem incluido no kit Modelix,
utiliza uma programacéao por blocos Iégicos de arrastar e soltar, criando como cédigo de programa,
através de fluxogramas. Além disso conta com um Simulador, que simula os cenarios possiveis na
vida para determinada programacao, onde o programador pode prever como seria em um cenario
real.

Percebe-se que estdo surgindo e ganhando espaco metodologias que promovem
verdadeiramente o aprendizado, assim sendo “[...] a Robdética Educacional se configura como uma
ferramenta pedagogica através da qual essas mudangas podem ser propostas” (LIMA; FERREIRA,
2015, p. 02). Dessa forma “a robética educacional cria um ambiente de aprendizagem no qual o aluno
pode interagir no meio e trabalhar com problemas reais do seu dia-a-dia” (CAMPOS, 2017, p. 2110).

Esses cenarios compdem um ambiente onde o estudante tem acesso a materiais e
componentes eletrdnicos e eletromecénicos que ndo teriam em uma sala de aula comum.

Os estudantes séo estimulados a usar esses materiais, entendendo como esses materiais
funcionam e como podem executar acdes, acionando os mesmos. Nas salas de robdtica, kits séo
disponibilizados para que os estudantes possam entender como eles funcionam, eles conhecem os
materiais e vdo compreendendo toda sistematizacéo para entdo construir algum componente a partir
destes materiais.

Em algumas situacdes, sobretudo nas redes publicas de ensino, para a construcdo de
maquetes, robores e brinquedos, sdo usados materiais de baixo custo. Esses recursos podem ser
construidos ainda com kits fechados, ou kits abertos, que podem ser usados conforme a necessidade
(LIMA; FERREIRA, 2015).

Complementando esta linha de raciocinio, Lopes, Cruz e Siebra (2018, p. 101) afirmam que,

[...] foi atrelada aos conceitos de Fisica e Matematica que ela teve um maior éxito. O uso da RE
auxilia 0 aluno a construir robds ao passo que o coloca como construtor de sua aprendizagem.
[...] Desta forma, utilizando a RE para reproduzir situages do dia a dia, o aluno é estimulado a
desenvolver a capacidade critica e o raciocinio l6gico, o seu senso do saber e de aprender,
chegando até a resolucdo de problemas propostos. Além disso, a RE cria um ambiente
interativo de ensino ao estabelecer diversas atividades que integram conceitos matematicos
com fendmenos fisicos, motores e de programacéao basica.

Imbuir significado ao ensino é uma das partes mais relevante para o aprendizado, uma vez
gue os estudantes buscam associar o que eles estdo ouvindo e vendo a realidade deles.

Segundo Lopes, Cruz e Siebra (2018, p. 101) “a robética como ferramenta educacional
utilizada em sala de aula torna o aprendizado ndo apenas dindmico, mas também atraente e divertido
aos alunos, tanto pela ludicidade como pela oportunidade de ‘formagao’ do conhecimento”.



A Robdtica Educacional tem grande potencial para o ensino, contudo, ainda € um desafio
estruturar uma politica de formagédo de professores para sua implementacgéo sistematica. Isso porque
nao se trata apenas e inserir Kits de Robdética na escola, mas pensar na estruturacdo e na formacao
para professores e estudantes (GAVASSA et. al., 2016). E necessario atentar para questdes
relevantes como a supracitada, por que apesar das possibilidades da Robética Educacional, se
inserida de qualquer forma, pode se tornar igual as velhas préticas.

Assim, evidencia-se que que a Robética Educacional € um recurso que pode ser
amplamente usado no processo de ensino, contudo é necessario salientar que quando essa pratica
esta ligada a situacdes cotidianas, os estudantes tem seu interesse despertado.

3. RESULTADOS E DISCUSSAO

A Cinematica é a parte da Mecéanica responsavel pelo estudo dos movimentos, procurando
determinar a posicdo, a velocidade e a aceleragdo de um corpo em cada instante.
Independentemente de suas causas, objetivando uma descricdo matematica para os modelos
observados (NUSSENZVEIG, 1993).

Este trabalho se propde a apresentar possiveis solu¢bes a algumas dessas deficiéncias
destacadas. Como a Cinematica representa os modelos dos movimentos de corpos com baixa
velocidade e de dimensBes macroscoépicas, tipicamente presentes no mundo de que cotidianamente
participamos, seu correto entendimento, além de proporcionar ao aluno um conhecimento inicial de
Fisica e de Matematica, apresenta algumas ideias sobre os meios pelos quais o conhecimento
cientifico é adquirido.

Desse modo, a proposta do trabalho foi desenvolver um protétipo que funcionasse de forma
automatica e que em sua construcdo sejam utilizados conceitos basicos que foram abordados
durante as disciplinas de Fisica e Matematica.

O robd semaforo “carros e pedestres” (figura 1) foi escolhido pelo fato de seu
desenvolvimento necessitar de conhecimentos e habilidades das seguintes &reas: montagem
mecanica, eletrbnica e programacdo. Para a construcdo desse rob6 foram utilizadas barras,
parafusos, porcas, placas de isopor, rodas, sensores, LEDs (Light Emitter Diode - Diodos Emissor de
Luz) e cabos de conexdo. As barras ddo forma ao robd, sustentam o microcontrolador e demais
componentes. Cada um dos LEDs é preso no isopor formando os semaforos de carros e pedestres.

Figura 1 — Robd dos seméforos de cruzamento de carros e pedestres
Fonte: arquivos da pesquisa

O boneco representa o pedestre. Os circuitos que estdo por traz da maquete sdo os
microcontroladores que quando programados fazem com que o semaforo seja autbnomo. Para os
pedestres esta disponivel o botdo de acionamento manual do seméforo nas vias.



Com o acionamento do botdo “alimentagdo” o robd inicia sua operagdo testando a
intensidade do sinal de luz do LED do semaforo de pedestres que inicialmente esta verde, ou seja,
livre para os pedestres, enquanto o LED do semaforo de carros esta vermelho refletido sobre a
superficie e captados pelos sensores LDR. Em seguida o modo de comparacdo entra em
funcionamento e ira comparar os sinais de luminosidade recebidos.

Através desses valores € dado o comando para que pare ou acione 0s sensores dos
semaforos que controlam o movimento das vias do transito. Em outras palavras, o sensor é o
responsavel pelo acionamento dos semaforos de pedestres e dos carros.

O programa funciona verificando o interruptor de pedestres, mas enquanto ele ndo é
acionado, o farol para os carros continuard aberto indefinidamente.

Para evitar a possibilidade de que uma quantidade grande de pedestres aperte
continuamente o botdo, sem dar oportunidade para os carros, o primeiro bloco de “Aguardar” dara um
tempo de 5 segundos com a passagem para os carros liberada, antes que o interruptor possa ser
ativado novamente. Com o fluxograma terminado, podemos clicar no botdo “executar’ e acionar o
interruptor. O interruptor deve ser acionado manualmente no painel de estados ou no préprio cenario
para que os pedestres tenham sua passagem liberada.

O trabalho compreende uma série de atividades que foram realizadas semanalmente, com
uma jornada de 2 a 4 aulas. O trabalho ocorre paralelamente entre as disciplinas de Fisica e
Matemética. Para a execuc¢éo das atividades trabalhamos com aproximadamente 20 alunos, sendo
estes distribuidos em 4 equipes, pois o0 grupo tinha apenas quatro notebooks, ou seja, um para cada
equipe, onde cada um deles se dividem nas tarefas a serem realizadas. Os alunos séo dos 1°, 2° e 3°
anos do ensino médio regular e esses encontros aconteciam sempre aos sabados. Cada professor
trabalhou os conteldos de suas disciplinas durante os dias Uteis da semana e aos sabados
encontraram-se no projeto interdisciplinar.

Os alunos ao longo do ano letivo desenvolveram seus projetos e protétipos, corrigiram erros
e modificagcbes necessarias para o funcionamento adequado dos mesmos.

Foram realizadas dez aulas, as mesmas aconteceram aos sdbados, atraveés de oficinas de
robotica. A primeira aula ocorreu no dia 27 de maio de 2017, foi o primeiro momento de contato com
os alunos na oficina de robética, nesse primeiro momento foi explicado para os estudantes em que
consiste o projeto de robdtica, que é um projeto do estado de Alagoas, visando fomentar o
desenvolvimento de inovagfes tecnoldgicas através de aulas com os professores das disciplinas de
Fisica e matematica, o estado forneceu o material e as capacitacdes para os professores realizarem
essas atividades.

ApOs a explicacdo do que se trata o projeto, foi feita a explicacdo do software, os
componentes usados nas aulas de robotica, foram kits de Roboética Educacional Modelix, esses
materiais foram adquiridos pela secretaria de estado de educacdo e encaminhado para todas as
escolas que manifestaram interesse em realizar as atividades de robdtica com os professores
devidamente inscritos para a execucao das atividades.

O kit Modelix enviado para as escolas € um equipamento com uma grande quantidade de
componentes, que pode ser usado tanto na robdtica educacional, quanto na robdética industrial. Além
dos componentes mecanicos que séo: ferramentas de montagem, parafusos e porcas, barras simples
para conexao fixa e mével, eixos, encaixes de eixos e polias e engrenagens, buchas, rodas, buchas
de silicone, polias, engrenagens, mancais, cantoneiras, conectores, vigas de termoplastico 3D,
conexdes mecénicas dos motores modelix (figura 2).



Figura 2 — Componentes Kit Modelix
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Fonte: Manual curso de robotica Modelix (S/R)

Também foi apresentado aos estudantes os dispositivos que fazem parte de elétrica do Kit
Modelix, que sdo: Led, Bip, sensor de imd, ima, sensor de luz, sensor de temperatura, sensor
infravermelho de obstéculos (figura 3), circuito INT, circuito HUB, interruptor e sensor de toque
(digital).

Figura 3. Microcontrolador 3.6
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Fonte: Manual curso de robética Modelix (S/R)

Esse contato dos estudantes com os equipamentos foi relevante, uma vez que no curto
espaco de tempo eles ndo tiveram como aprender os homes de cada componente, mas foi possivel
ter uma nogéo de quais materiais seriam usados.



Neste dia, também foi relevante mostrar aos mesmos o software Modelix Sistem Pro, o
mesmo usado em toda rede estadual, neste momento, o objetivo era apenas demonstrar o0s
equipamentos e sistemas que seriam usados.

Os alunos fizeram vérias indagacdes acerca do sistema e dos componentes, mas ja estava
previsto que seria dessa forma, os questionamentos foram prontamente respondidos. O que foi
relevante para desmistificar a ideia que se tem de um rob6 e sua funcionalidade.

A segunda aula foi realizada no dia 03 de junho de 2017. Nesta aula, os estudantes ja
sabiam com que iriamos trabalhar, durante a semana no planejamento houve a preocupacdo em
promover a interacdo dos estudantes, com isso, fizemos a separa¢do do material.

Uma lista de todos os componentes com imagens dos mesmos foi preparada
antecipadamente, para que eles pudessem organizar, entdo separei-os em grupos e cada grupo seria
responsavel por separar um tipo de item para fazermos a catalogagao, para que a partir dos materiais
pudéssemos ver o que seria trabalhado devido a relevancia de saber o que estava sendo construido.
Ap0s a organizacao dos materiais foi feita uma catalogacdo dos materiais explicando item por item e
sua finalidade, e como 0 mesmo seria usado na montagem final.

A figura 4 traz imagens da organizacdo e catalogacdo dos materiais, etapa realizada pelos
estudantes.

Figura 4. Material organizado e catalogado
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Fonte: Arquivo da pesquisa (2020)

Na sequéncia aconteceu o 3° encontro com os alunos na oficina de robética, sendo
realizado no dia 10 de junho de 2017, neste momento foi priorizada a manipulacdo com os
componentes para iniciar a pratica. No planejamento realizado durante a semana percebeu-se a
importancia de estimular a experimentacdo nos estudantes, portanto iria ter inicio a montagem de
robds e protétipos de robds.

No primeiro momento da aula foi explicado que eles formariam equipes, que por sua vez,
tinham o objetivo de executar as tarefas propostas, a principio eles deveriam se organizar por tarefas,
ou seja, cada estudante teria uma funcdo dentro da equipe, dessa forma a organizacdo ndo seria
prejudicada, j& que cada estudante sabia exatamente o que deveria ser feito.

Cada equipe teria membros para separar as pecas, organizar a montagem, para montar os
rob6s e um membro foi selecionado como lider, este teve a funcdo de distribuir as fun¢gBes dos
demais participantes das equipes e acompanhar o desenvolvimento dos estudantes em suas
respectivas fungoes.

Uma vez determinada a funcdo de cada membro das equipes, eles iniciaram o processo de
separagdo para montagem das estruturas. As dificuldades encontradas pelos estudantes foram
sanadas, mas percebeu-se que o processo colaborativo entre eles foi bastante significativo. Cada
equipe construiu seu robd, e, a partir dessa atividade, os mesmos deveriam estudar durante a
semana, as possibilidades para o encontro seguinte.



O quarto encontro aconteceu no dia 17 de junho de 2017, neste encontro eles iriam concluir
0 prototipo que eles iniciaram na aula anterior, conforme organizacdo no encontro anterior, as
equipes ja estavam montadas e cada estudante ja sabia sua respectiva fungcdo. Os protétipos sdo a
estrutura mecanica do robd e precisam ser impecaveis para que o robd ndo se desmonte. E
importante destacar que qualquer dispositivo com sistema que controle um processo € um robd,
desde um portdo automético a um elevador.

Neste encontro foi explicada a importancia da funcionalidade dos rob6s que o mesmo
estavam montando, neste momento procedeu-se a sistematizacdo dos robés, foram quatro equipes
formadas.

Uma equipe montou um protétipo no formato de veiculo, o protétipo da equipe ndimero 2 foi
um ftrator, jA a equipe de namero 3, montou um portdo eletrdnico e o quarto grupo montou um
seméforo.

Todos os protétipos foram feitos usando o kit didatico Modelix que vem com o material
completo com passo a passo para a constru¢do e programacao dos robds. Existem outros modelos
comerciais que podem ser usados apenas para fins educativos ou industriais, o Modelix € um kit que
pode ser usado para fins tanto comerciais e industriais, quanto para fins educativos.

ApOs os protétipos terem uma finalidade, os grupos deram inicio a eletrdnica, os robds
deveriam ser acionados por um micro controlador, dessa forma eles deveriam programar 0s seus
receptivos prototipos. Os dispositivos eletrénicos sdo responsaveis pela sinalizagado do robd. O robd
pode ter vida com esse recurso, mesmo que ainda ndo tenha programacao.

O quinto encontro aconteceu dia 24 de junho de 2017. Nesta aula, faz-se necessério
introduzir os conceitos de associagéo de resistores, na referida aula foram usados 0os componentes
eletrdnicos supracitados, a ideia era que os estudantes fizessem o Led acender usando associacéo
em série e em seguida associacao em paralelo.

Os estudantes permaneceram organizados nas equipes formadas anteriormente, no inicio
da aula expliquei aos estudantes em que consistia as atividades do dia, revisei de maneira rapida e
simples a associacao de resistores, uma vez que esse encontro foi essencialmente sobre eletrénica,
0 objetivo dessa aula era que os estudantes compreendessem toda a estrutura de Montagens de
circuitos em série e paralelo para acender e observar a variacdo da iluminacdo de um ou mais LEDs
combinados. O desafio eram que 0os mesmos realizassem a tarefa sem a interferéncia do professor.

O 6° encontro foi sobre a programacdo dos robores montados anteriormente pelos
estudantes, aconteceu no dia 15 de julho de 2017. A programacéao controla o microcontrolador, que é
0 cérebro do robd. Através da programacéo é possivel de forma inteligente, adquirir dados externos
do meio no qual o robd estéa inserido e tomar decisfes, que definem quais acbes devem executar e
elaborar processos sofisticados.

No inicio do encontro foram apresentados os componentes do Modelix para os estudantes,
cada equipe estava com um computador, com o manual do software todos os componentes inclusos
no Modelix foram apresentados, em seguida eles usaram o manual que explica detalhadamente
como usé-lo. Foi neste encontro que foi realizada a programacdo usando o software fornecido pelo
estado, o Modelix System Pro 3.6.

Neste encontro os estudantes criaram o0s primeiros programas dos robores de cada equipe.
E necessério dar énfase para o semaforo, este foi feito a partir da necessidade de criar um semaforo
para carros e pedestres. A figura 6 mostra o modelo de programacao para o semaforo.



Figura 6. O que pode ser acionado com o programa.
Fonte: Arquivo da pesquisa (2020)

ApOs fazer as programacodes, os estudantes deram inicio aos primeiros testes com os rob0s
montados, neste momento eles puderam ajustar 0s seus respectivos robores e prever possiveis
falhas de montagem e programacéo e como tais falhas podem ser resolvidas.

O sétimo encontro foi um encontro de integracéo, juntamente com os estudantes foi feita
uma revisdo da montagem e programacao para fazer os ajustes. Este encontro aconteceu dia 22 de
julho de 2017. Cada equipe realizou os ajustes necesséarios aos seus modelos, ap0s a observacgédo
dos mesmo e reviséo eles foram convidados a apresentar seu robd para as outras equipes.

Foram realizados varios testes para corrigir quaisquer erros que viessem a surgir. Neste dia
0os alunos estavam se preparando para apresentar os resultados de seus esforcos aos demais
colegas da escola.

O oitavo encontro foi bastante significativo para os estudantes, uma vez que 0S mesmos
apresentaram para toda a escola. No dia 29 de julho de 2017, que é sabado letivo, os estudantes
passaram nas salas convidando os colegas a assistirem a apresentacao.

A principio as equipes foram apresentadas, em seguida as equipes foram separadas em
temas, uma equipe explicou as pecas que compdem 0s robores, a segunda equipe explicou o
funcionamento dos resistores e diodos, a terceira equipe explicou como aconteceu a dindmica das
aulas de robdtica e a quarta equipe explicou um pouco mais sobre o Modelix que e o software usado
por todos.

ApOs as apresentagbes iniciais sobre o curso de robdtica, deu-se a apresentagdo por
equipe, todas as equipes apresentam seus respectivos robores, explicando os motivos que levaram
para a escolha dos mesmos, bem como todos os materiais usados para a confec¢do e programacgao
de cada um.

Ao final as equipes se disponibilizaram a tirar ddvidas dos colegas, uma vez que toda a
equipe discente ficou curiosa com a robotica, apds ver os robores em funcionamento, a apresentacéo
despertou o interesse de muitos alunos.

O nono encontro foi realizado no dia 05 de agosto de 2017, o objetivo principal da aula foi
realizar uma analise e conferéncia da parte estrutural, bem como da programacéo, parte elétrica e
automacdo, porque na semana seguinte os estudantes iriam competir na mostra estadual, e para
isso, 0s mesmos deveriam estar preparados, tanto para a competicdo quanto para a apresentacao de
um modo geral. Neste dia foram tiradas também dividas dos estudantes que estavam apreensivos
com a chegada do encontro estudantil.

O semaforo tem a finalidade de facilitar a passagem de pedestres na faixa, sendo usado
para pessoas e carros. Neste modelo, ao realizar a programacao foi necesséario pensar no tempo
para as pessoas atravessarem a rua, sendo inserido na programacdo, 0 mesmo é ativado por
pedestres, mas para impedir que varias pessoas apertassem ao mesmo tempo, é inserido um tempo
de 5 s onde 0 mesmo desativa automaticamente, para entdo ter inicio um novo processamento.



O robd apresentado na mostra estadual de robdtica teve uma aprovacéo significativa, uma
vez que foi usado na construgdo de um seméaforo para carros e pedestres na cidade de Arapiraca —
AL, conforme figura 7.

Figura 7. Seméforo para veiculos e

pedestres.

Fonte: Material da pesquisa (2020)

E certo que diversificar atividades nas aulas de Fisica e Matematica, podera levar o
estudante a quebrar barreiras no aprendizado e aumentar seus interesses pelos conteddos
estudados, construindo o saber que vai nortead-lo para as atividades da sua vida.

Além de toda expectativa de participarem deste projeto, tal experiéncia os permitiu entender
gue aquilo que eles desenvolvem na escola podera ser Util para as suas vidas e para a melhoria da
qualidade do lugar onde vivem. Nesse caso, eles contribuiram para a seguranca das pessoas,
condutores e pedestres em atividades no transito. Isso porque quando a inovagdo projetada encontra
apoio do poder publico, materializa-se uma escola transformadora na qual os alunos e os professores
sdo parceiros engajados com a melhoria da realidade social.

A observacao direta da experiéncia e a pesquisa participante nos permitiu identificar que os
estudantes se sentem mais motivados em praticas do tipo “mao na massa’, como foi o caso do
desenvolvimento do rob6 semaforo.

O acompanhamento do desenvolvimento e da conclusdo desse projeto nos permitiu ainda
atestar que o engajamento e a motivagdo dos estudantes para a construcdo do semaforo
propulsionaram a mobilizacdo e a apreensdo de saberes do campo da Mecéanica Classica como
Movimento Uniforme (MU) e Movimento Uniformemente Variado (MUV).



5. CONSIDERACOES FINAIS

A construcéo de um projeto de seméforo de cruzamento a partir do software de simulacéo
do Curso de Robdtica Educacional Modelix dentro do curso de Robética em Educagdo para o
Transito proporcionou aos alunos uma forma criativa de entender a engenharia de execugcédo de um
semaforo de cruzamento.

A funcdo do professor nessa experiéncia, foi um problematizador da realidade Fisica. A
mediacdo entre os conceitos fisicos e o desafio que esses sujeitos tinham de construirem o robd
esteve sempre pautada no pensamento critico, reflexivo e criativo assim como no desenvolvimento da
capacidade de organizar as informacgdes e produzir sentidos e significados.

O que se pode observar a partir dessa experiéncia foi 0 engajamento dos sujeitos e a
emergéncia da criatividade ao construir modelos justificando o conteddo de sinalizacdo semaférica.

Neste projeto, além de desenvolverem a pratica de programacao dos semaforos, aplicando
o0 sistema de contagem de tempo, contemplando também as disciplinas de Fisica e Matematica, estes
alunos atuaram em criar uma tecnologia de forma a chamar mais a atencdo dos condutores e
pedestres, que € o acendimento intermitente do sinal que antecede o vermelho (Pare), por trés vezes.

Nesse tipo de pratica, o professor também aprende, constréi, desconstréi e reconstroi
conceitos. Podemos afirmar, a partir dessa experiéncia de ensino, que a contextualizacdo das aulas
por meio de projetos de robdtica, tornam as aulas motivadoras, envolventes e aproximam 0s sujeitos
de um fazer cientifico. Nesse contexto os alunos e o professor, realizam um trabalho colaborativo e
sdo agentes formadores de conhecimento.

Conclui-se que a Robética Educacional como parte da Cultura Maker, mesmo ainda sendo
pouco utilizada nas escolas, € um recurso valioso e promissor para 0 processo de ensino,
despertando curiosidade, criatividade e abstracdo de conceitos teoricos.

Observamos ainda que as aulas de robdtica incentivam a pratica do trabalho em grupo e
gue os alunos colaboram no processo de constru¢do do conhecimento e na troca de experiéncias.
Podemos dizer que a vivéncia e o trabalho coletivo, nos permite oferecer um ambiente diferenciado
de interacdo entre os alunos, o professor e os instrumentos utilizados (kits) € uma oportunidade de
reunir ideias e buscar solugdes em conjunto. Essa relagdo também gera discussdes ou conflitos que
precisam ser resolvidos para que a solucédo apareca, permite aprender a ouvir e a expor as ideias de
cada aluno e mostra que o erro pode ser um primeiro passo para a constru¢cdo do conhecimento.

Consta-se que esta proposta de trabalho visa a aplicacdo da Robética Educacional, através
da construcdo do protétipo e posterior rob6 de um seméforo temporizado para carros e pedestres
usando conceitos de cinematica nas oficinas de robdtica, apresentando resultados positivos para o
ensino.
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