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RelacOes entre a Robotica Educacional e a Fisica do
Ensino Médio
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Resumo

O presente artigo discute o trabalho desenvolvido por professors, em um curso de Robética Educativa de uma Instituicdo de Ensino
Superior, oferecido a alunos do Ensino Médio. A proposta do curso objetiva realizar, de forma lddica, a correlagdo entre as atividades
executadas e alguns conceitos da Fisica. Sdo discutidas algumas solugdes elaboradas e utilizadas pelos professores para facilitar aos
estudantes a visualizacdo da aplicacdo desses conceitos em estruturas e elementos que fazem parte do dia-a-dia. Para essas solucdes foi
construido o prot6tipo de uma ponte rolante, a qual tem associagdo com estrutura de trelicas, engrenagens e icamento de pegas. S&o ainda
apontadas algumas constataces e resultados obtidos ap6s a construgéo de novos protétipos, com o objetivo de observar as relagdes com 0s
elementos de Fisica trabalhados no prototipo desenvolvido. Foi possivel perceber o aprendizado da relagdo com os contetidos de Fisica
trabalhados, pelos exemplos de novos protétipos desenvolvidos. Também se observou algumas capacidades no processo de aprendizagem,
tais como estética, competitividade, relacionamento interpessoal. Atualmente, na perspectiva de ampliagdo dos protétipos, busca-se
trabalhar com um controlador externo, assim como motores e periféricos comerciais, através de trabalhos de conclusdo de curso (TCC) e
estagios de estudantes da graduacéo
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Relations between Educational Robotics and
Physics of High School

Abstract

This article discusses the work developed by teachers in an Educational Robotics course of an University, offered to high school
students. The main purpose of the course is to carry out, in a playful way, the correlation between the activities performed by students and
some concepts of Physics. Some solutions are elaborated and used by the teachers to facilitate to the students see the application of these
concepts in structures and elements that are part of the daily life. For these solutions a prototype of a crane was built, which is associated
with structures such as trusses, gears and the lifting of parts. It is also pointed out some findings and results obtained after the construction
of new prototypes, whose objective is to observe the relations with the elements of Physics worked on the developed prototype. It was
possible to perceive the learning of the relation with the Physics subjects worked, by the examples of new projects. Some capacities were
also observed in the learning process, such as aesthetics, competitiveness, interpersonal relationships. Currently, in the perspective of
enlarging the prototypes, we seek to work with an external controller, as well as commercial motors and peripherals, through the
development of TCC's and internships of graduating students.
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I. INTRODUGAO O termo robotica surgiu em 1942 pelo escritor de ficcao
cientifica, o russo Isaac Asimov [3]. Mas Joseph

transformado muito em funcdo do dinamismo da Engelberger, que é conhecido como o pai da roboética por ter
informagéo e também pela relagio existente com o novo construido o primeiro robd., o “Unimate”, langado em 1962,
estudante. O processo de ensino e aprendizagem precisou se  Jué tinha como objetivo o processo de automatizagdo de
reinventar, buscando ser mais dinamico. Assim, atendendo a algumas tarefas industriais. Um dos seus primeiros clientes

novas expectativas, a robética tem sido um excelente aliado foi a General Motors que até hoje tem sucesso no meio
nesse processo, [1], [2]. industrial. Atualmente, mais do que nunca, a robotica tem

sido muito considerada no ambiente industrial, sendo

Com o passar do tempo, 0 processo de educacdo tem se
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ampliada para o ambiente educacional. O termo robdtica
educacional, segundo o DIEB [4] ¢é “utilizado para
caracterizar ambientes de aprendizagem que rednem
materiais de sucata ou kits de montagem compostos por
pecas diversas, motores e sensores controlaveis por
computador e softwares”. Neste contexto, € com 0 objetivo
de incentivar estudantes para os cursos de Engenharia, criou-
se, na Instituicdo de Ensino Superior (IES), um curso de
robotica para estudantes do ensino médio. A proposta
consiste, com a utilizacdo de kits de Robética Educacional
LEGO®, na montagem de protétipos que pudessem ter
relacdo com conceitos de Fisica trabalhados no Ensino
Médio.

Conforme [5], no processo de ensino e aprendizagem
devem ser exploradas metodologias diferenciadas que
“sejam capazes de priorizar a construgdo de estratégias de
verificacdo e comprovacdo de hipoteses na construcdo do
conhecimento”. Os objetivos dos Parametros Curriculares
Nacionais (PCN) estdo relacionados com capacidades de
ordem cognitiva, fisica, afetiva, de relagdo interpessoal e
insercdo social, ética e estética, buscando uma ampla
formagdo do estudante. Desse modo, a proposta do curso de
Robdtica da IES vai ao encontro com os objetivos da PCN,
pois 0 mesmo consiste em pequenos projetos, nos gquais 0s
estudantes, trabalhando em grupos, montam protétipos
conforme especifica¢des, a fim de estimular a criatividade e
a busca por conceitos de Fisica que ndo estejam tdo latentes
nos estudantes.

Verifica-se que a maioria dos cursos oferecidos por
instituicBes de ensino (publicas ou privadas) sdo baseados na
concepcdo de estruturas, a partir de um tutorial, orientando o
procedimento de montagem passo-a-passo, muitas vezes
focando mais a programagdo [6]. Assim, oS estudantes
desenvolvem a légica e o raciocinio voltados para esse
dominio, entretanto, a criatividade e o entendimento acerca
do funcionamento de estruturas relativas a esfera da
mecénica e outros conceitos fisicos sdo limitados. A
proposicdo do curso de Robotica da IES é oferecer
atividades diferenciadas, ndo se baseando em nenhum
treinamento desenvolvido pelo fabricante do kit didatico
escolhido. Desta forma, partindo de um objetivo
inicialmente determinado, as atividades permitem aos
estudantes a troca de ideias, através do planejamento,
constru¢do e teste de prototipos. Ao longo do
desenvolvimento da tarefa, os grupos devem construir seus
projetos, analisando os recursos e técnicas empregados,
conferindo quais estratégias funcionam, apurando as razfes
dos erros e aprimorando seus protétipos.

Ja nos primeiros projetos foi possivel perceber que nem
todos estudantes conseguiam relacionar as montagens em
questdo com os conceitos de Fisica que eles estavam
estudando no Ensino Médio. Desse modo se pensou na
construgdo de um prototipo que envolvesse no minimo trés
conceitos de Fisica e que estes pudessem ser trabalhados nos
projetos futuros com cada grupo de estudantes, tendo o
objetivo de relacionar os protétipos construidos por eles com
os contetidos de Fisica estudados.

O desenvolvimento do protétipo teve como referéncia
principal a teoria da aprendizagem significativa de [7]. O
mesmo afirma que para ocorrer o aprendizado é preciso que
o estudante realize ligages do novo contedldo com conceitos
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prévios existentes em sua estrutura cognitiva, ou seja, que 0
novo conhecimento tenha ancoragem em algum elemento
que o estudante ja tenha conhecimento, pois somente desse
modo ele podera relacionar o novo contetido. Cada estrutura
cognitiva é formada por conceitos ja conhecidos do
estudante e 0 novo contetdo deve encontrar algum ponto de
ancoragem em algum conceito ja estruturado, assim ele terad
um significado e 0 mesmo serd incorporado a estrutura
cognitiva em questao.

Este trabalho € dividido em material e métodos, resultados,
conclusbes e trabalhos futuros e referéncias. A secdo
Material e Métodos apresenta o modo como foi
desenvolvido o prototipo e o relacionamento deste com os
contelidos de Fisica. Os resultados descrevem o que foi
observado com os estudantes e o retorno sobre as relacBes
estruturadas, através da construcéo de novos prot6tipos.

Il. MATERIAL E METODOS

Apesar da variada gama de artigos, observa-se que, por
diversas razdes, os kits educacionais existentes no mercado
nem sempre sdo a melhor opcdo. A principal delas é a
financeira: o pre¢o da maioria dos produtos comercializados
para esse fim é invidvel para muitas institui¢des. Além disso,
a utilizaclo desses kits, por vezes, restringe as montagens
devido as suas caracteristicas técnicas, seja pela falta de
disponibilidade de pecas diferentes, pela limitagdo no
nimero de elementos de entrada e saida (sensores e
atuadores, respectivamente) que podem ser utilizados, ou
ainda pela impossibilidade de inclusdo de -elementos
diferentes ndo desenvolvidos pelo fabricante do kit.

Atualmente muitos projetos voltados a area da Robética
Educacional propGem a realizagdo de atividades sem a
necessidade de uso de kits comerciais sofisticados, apenas
utilizando materiais alternativos e de baixo custo, como
sucata [8]. Essa modalidade é chamada de Robdtica Livre e
tem apresentado bons resultados.

Embora muitas sejam as opgdes de kits e materiais
(comerciais ou ndo) para aplicacdo em projetos de Robotica
Pedagogica, inicialmente ndo foram realizadas avaliacOes e
comparativos para definicdo de qual o melhor a ser utilizado.
O grupo de professores do curso decidiu pela utilizacdo de
um kit da LEGO® Mindstorms, devido a sua disponibilidade
na IES. Outra razdo da escolha foi a ndo necessidade de
nogdes ou conhecimentos previos, sejam de eletrdnica ou
sobre técnicas e linguagens de programagdo, para o
manuseio e montagem das estruturas.

Foi utilizado o kit didatico LEGO® Mindstorms, versdo
RCX. Desde 1985 ha a parceria entre o grupo LEGO e o
MIT Media Laboratory que deu origem ao Robotics
Invention System (RIS), um sistema de rob6tica educacional
que permitia tanto a montagem quanto a programacdo de
robds, mas esses necessitavam de conexdo permanente
através de cabos com um computador para operar. No ano de
1998 foi langada a primeira versdo dos blocos programaveis,
0 RCX (Robotic Command Explorer) Intelligent Brick, o
qual permitia ao robd movimentar-se livremente sem a
ligagdo ao computador. Duas versdes posteriors desse tipo ja
foram langadas, 0 LEGO® Mindstorms NXT, em 2006, e o
LEGO® Mindstorms EV3, em 2013 [9].

O kit é composto por uma unidade de controle (RCX),
mostrada na figura 1, uma torre de comunica¢do com o
computador por infravermelho, motores, sensores de toque e
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de luminosidade e varias pecas para montagem dos
protétipos. O bloco programéavel dispde de trés entradas para
conexdo de sensores, e de trés saidas para os atuadores
(neste caso, 0s motores).

Embora a Roboética Educacional tenha um contexto
multi e interdisciplinar, as atividades propostas tém um
enfoque fortemente baseado em conceitos relacionados com
a Fisica.

PORTA DE COMUNICAGAO
INFRAVERMELHO

ENTRADAS DE

SENSORES
SENSOR DE
Luz
SENSOR DE
TOQUE

ALIMENTACAO
EXTERNA

As tarefas elaboradas ndo se fundamentam em montagens
pré-determinadas (a partir de tutoriais de orientagcdo) nem em
roteiros rigidos. A proposta das estruturas que devem ser
projetadas e construidas apresentam certas especificacfes
técnicas (muitas vezes relacionadas as dimensoes fisicas e ao
funcionamento, determinando certos movimentos que devem
ser realizados) sendo limitadas apenas pelo tipo e quantidade
de pecas disponiveis, mas a utilizacdo de pegas e as opcoes
de construcdo sdo livres.

A fim de demonstrar a relacdo de algumas montagens e
aplicagBes com conceitos da Fisica, foi construido um
protétipo de uma ponte rolante, como vista na figura 2. Esta
€ uma estrutura utilizada para elevagdo e movimentagdo de
cargas que ndo podem ser facilmente movidas de forma
manual. Sua armagdo é projetada de forma a suportar uma
determinada capacidade de carga, podendo deslocar
materiais para locais distintos, de maneira automatica ou
através do controle de um operador.

Fig. 2: Prot6tipo desenvolvido: ponte rolante

O protétipo foi elaborado utilizando o principio de treligas
e também foram realizadas aplicagBes com sistemas de
engrenagens e icamento de pecgas. Esses elementos foram
selecionados devido a sua relevancia para varios outros
prototipos desenvolvidos.

A escolha por um enfoque nas trelicas se fundamenta na
necessidade de construcdo de estruturas fortes o suficiente,

mas com otimizacdo de pecas, critério importante nas
montagens, uma vez que 0s Kits possuem um ndmero
limitado de cada modelo de pega. A importancia desta
estrutura, como explicado anteriormente, deve-se a sua
aplicacdo em um grande nimero de construcfes elaboradas
ao longo do curso. Embora a utilizacao de trelicas seja ampla
e extremamente valorosa nos projetos propostos no decorrer



do curso de Robotica, alguns conceitos fisicos relacionados a
essa estrutura (como, por exemplo, tragdo, compressdo e
momento fletor) sdo um tanto complexos para alunos do
Ensino Médio, publico alvo do curso. Assim, a analise dos
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mesmos é realizada de forma mais superficial,
correlacionando a estrutura com a ideia de forca, peso e
pressdo, através da entrega aos estudantes de um material,
referenciando as estruturas, como pode ser visto na figura 3.

Fonte: ehow.com br

Trelica:

— Estrutura formada por unidades friangulares,
cujas ligacdes ocorrem nos chamados nés, a
qual deve ser dimensionada para trabalhar
com apenas dois tipos de esforgos: trag&o ou
compressdo;

— Objetivo: oferecer suporte mecdénico para
estruturas, de forma econdmica (ofimizagdo de
material = pecas LEGO®);

— As cargas sdo consideradas atuantes

diretamente sobre os noés;

Fonte: Dreamstime.com

#7 | — Sistema utilizado na constru¢c@o de telhados

e pontes, entre outros;

Fig. 3: Material entregue aos alunos sobre as correlagdes realizadas com a utiliza¢do de trelicas.

Seguindo com o0s conceitos trabalhados foram feitas
relacbes diretas com sistemas de engrenagens, outra
estrutura muito aplicada nas montagens propostas.
Associando as formulacbes realizadas no movimento

circular uniforme, como apresentado na figura 4, através da
velocidade angular, velocidade linear e o raio, pode-se
trabalhar nogbes de transmissdo de movimento entre eixos
localizados em pontos distintos.

Engrenagens:

171
= ¢,

5

°
=

& ,,

3

Velocidade linear (v): distGncia
percomida por um objeto em
determinada dire¢do (linha reta) em
um determinado tempo.

Velocidade angular (e): razéo enire o
deslocamento angular (niUmero de

voltas) pelo intervalo de tempo do
movimento circular.

1 — Elementos compostos de rodas dentadas, aos quais imprimem rotagdo
e torque, transmitindo assim poténcia;

— Relacdes dadas pelo movimento circular:
W= =
@ -R=0,R,=@, R,

— Utilizadas para transmitir poténcia, transformar movimento circular em
retilineo (ou vice-versa), reduzir ou aumentar a velocidade ou o torque,
alterar o sentido de rotacdo;

— Relagdes de velocidade: Para aumento (reducdo) da velocidade
angular, a engrenagem ligada ao motor deve ter raio maior (menor). Ao
transferir a rotacdo para a roda menor (maior), essa tende a girar mais
rapidamente (lenfamente);

— Relagdes de velocidade e torque: Aumentando-se a velocidade,

ocorre a diminuvigdo do torque e vice-versa;

— Sentido do movimente: Acoplando-se varias engrenagens, girando-se a
primeira em um sentido, a segunda gira em sentido oposto e a ferceira no
mesmo sentido da primeira. Ou seja: para sentidos de giro opostos deve-
se usar um numero par de engrenagens acopladas e para mesmo sentfido
de giro, deve-se usar um numero impar de engrenagens acopladas;

— Conversdo do movimente: Para executar um movimente retilineo,
pode-se fazer uma engrenagem girar sobre um sistema de cremalheiras.

Fig. 4: Material entregue aos alunos sobre as correla¢des realizadas com a utilizagdo de engrenagens.

Ao utilizar esse sistema é possivel ainda ampliar a
percepc¢do dos estudantes acerca da redugdo ou aumento da
velocidade e do torque, através da conexdo de engrenagens
de tamanhos diferentes, do controle do sentido de giro pela

interligacdo de um dado nimero de engrenagens, e também
da conversdo de um movimento circular em movimento
retilineo e vice-versa, através da aplicacdo e conexdo de uma
engrenagem com um sistema de cremalheiras (trilhos
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dentados). Essa Ultima fungdo foi claramente observada no

»
(NNR RN

LA AL AL

protdtipo implementado, como pode ser visto na figura 5.

Fig. 5: Detalhe da ponte rolante implementada: sistemas de engrenagens e cremalheira indicado pela seta vermelha e trelicas,
indicadas pelas setas amarelas.

Outras associagBes que foram feitas sobre engrenagens
estavam relacionadas com associagdo na transmisséo de
correias da bicicleta, na qual se buscou identificar conceitos
ja estruturados pelo estudante [7], como no caso 0 processo
da troca de marchas do cambio da bicicleta, para os
conceitos que estavam sendo trabalhados em questdo. Essa
mesma associa¢do pode ser verificada em outros trabalhos
[6] com resultados significativos no processo de

aprendizagem.

Ainda utilizando o protétipo elaborado, foram abordados
alguns conceitos associados ao icamento de cargas.
Diferentes exemplos foram utilizados para abordar as duas
principais situacfes (equilibrio e movimento) encontradas
nesta tarefa, relacionando-as com o sistema de forcas
estudado na Fisica, como se pode ver na figura 6.

ambas direcoes;

se a gravidade:

pelo atrito;

Fonte: BEER, F. P_; JOHNSTON JR., E. R.; CORNWELL, P.J

Mecanica vetorial para engenheiros: dinamica.

roldanas.

Fonte: fisicaexe.com.br

infegralmente a forga.

Icamento de Cargas:
— A tens@o na corda deve-se as forcas que “puxam™ a corda* em

— Situagdo 1: Sistema em equilibrio: tensdo (forca) na corda deve-

F=F,=m-g

— Situagdo 2: Sistema em movimento: tensdo na corda deve-se a
gravidade e & aceleracdo utilizada para movimentar a carga:

F,=F,+m-a

— Outras grandezas: A tensdo na corda também pode ser
influenciada pela aceleragdo rotacional (se a carga balangar) e

— Sistema de polias ou roldanas: Uma polia € uma roda para
correia fransmissora de movimento, que tem a capacidade de
mudar a dire¢do do fio e transmitir a forca integralmente (ideal).
Em um sistema com mais de um jogo de polias, a forca de
levantamento da carga diminui proporcionalmente ao nUmero de

* Corda ideal: n@o tem massa, ndo estica, nem se rompe, fransmitindo

Fig. 6: Material entregue aos alunos sobre as correlacGes realizadas com o icamento de cargas

Esta abordagem vai ao encontro das teorias de [7], no qual
afirma que para haver o processo de aprendizagem é
necessario que o estudante realize ancoragem em conceitos
ja conhecidos da sua estrutura cognitiva. Assim foram

revisados os conceitos mais utilizados da Fisica deixando
todos no mesmo nivel de conhecimento para desenvolver os
prot6tipos que seriam trabalhados durante as atividades.

I1l. RESULTADOS



Com a utilizagdo do prototipo da ponte rolante, foi possivel
ver uma diferenca quanto a postura dos estudantes frente as
novas propostas de projeto. Inicialmente pode-se perceber
uma apropriacdo, por parte dos estudantes, dos conceitos
fisicos trabalhados. No caso das trelicas, apesar da basica
explicacdo desses conceitos, o reconhecimento da estrutura,
sua funcdo e importancia foi rapidamente assimilada, gracas
a sua aplicacdo corriqueira em muitas construcBes
posteriores. Ja no caso das engrenagens, em geral todos os
conceitos foram facilmente trabalhados e entendidos pelos
alunos, uma vez que a visualizagdo de seu funcionamento e
aplicacdo é muito clara, tanto no prototipo implementado,
quanto nas demais montagens realizadas na sequéncia.
Quanto ao sistema de icamento de cargas, mesmo sem um
maior aprofundamento de alguns conceitos relacionados, 0s
mesmos foram, mais uma vez, facilmente compreendidos
pelos estudantes, que conseguiram ndo s6 relacionar a
montagem com o0s conteldos escolares, mas também
visualizar outras aplicagcdes para 0S mesmos.

Relacionando os processos construtivos com o conteldo
bésico estudado na Fisica, puderam ser criadas outras
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construgBes com novos conceitos estruturados. A atividade
proposta, na sequéncia da apresentacdo do desenvolvimento
do prototipo construido, foi a elaboracdo de um elevador. Os
alunos, ja separados em grupos de até trés components,
receberam as especificacfes que consistiam na construcao de
um andaime, com a definicdo das dimensdes minimas e
maximas. A construcdo do projeto ja deveria prever a
implementacdo posterior de um elevador, deixando acesso
para a plataforma e o motor elétrico.

Na construgdo do andaime foi possivel notar a utilizagao
do conceito de trelica, pois todos os protétipos foram
montados com otimizacdo de pecas e buscando manter a
estrutura forte e estavel, ja que a mesma deveria suportar
movimentagdo vertical para inclusdo do sistema do elevador.
Na figura 7 séo apresentadas fotos das trés estruturas
desenvolvidas pelos grupos.

Como a construcdo do elevador exigia ndo somente a
associacdo de engrenagens, mas também o uso de
cremalheira e fuso sem fim, foi necessario buscar conceitos
que fossem além dos apresentados na atividade sobre a ponte
rolante.

r

.
®,
=
s
)
o4
®,

Fig. 7 — Estrutura do andaime desenvolvida pelos grupos.

Como o motor do LEGO® n#o tem forca suficiente para
manter parada uma estrutura em determinada posi¢do
vertical, foi necessario usar um sistema de fuso sem fim para
preservar a estabilidade da plataforma do elevador na parte
mais elevada do mesmo. Porém, foi possivel perceber que a
maioria dos estudantes, com os conceitos abordados sobre
engrenagens e cremalheira, fizeram rapidamente a
associacdo da relacdo do fuso sem fim com a engrenagem,
percebendo, na pratica, a funcdo especifica do mesmo. Na
figura 8 sdo apresentadas as construcdes relacionadas a parte
das engrenagens, cremalheiras e fuso sem fim.

Na primeira imagem pode-se perceber a engrenagem
montada ao centro, a cremalheira na estrutura da direita e o

fuso sem fim, preto, na estrutura da esquerda. O kit LEGO®
j& possui uma estrutura especifica para facilitar o encaixe
desses elementos, como pode ser visto na caixa transparente
que envolve a engrenagem. Outro elemento importante na
construcdo deste prototipo é a questdo da forga, pois a
engrenagem precisa rodar sobre a cremalheira e o sistema de
fixacdo das mesmas ndo pode pressionar demasiadamente a
estrutura, necessitando haver uma conexdo pela lateral.
Desse modo, o sistema precisa exercer forca suficiente para
ndo escapar, e também ndo pode exercer uma forca
excessiva, que desmonte a estrutura.
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Fig. 8: Associacdes de engrenagens, cremalheiras e fuso sem fim, desenvolvidas pelos grupos.

Com a montagem das estruturas mais reforcadas,
utilizando uma menor quantidade de pegas, e a melhor
compreensdo sobre o0s conceitos de engrenagem para
realizagdo de diferentes tipos de movimento, facilitando as
montagens, foi possivel perceber um incentivo a mais nos
estudantes. Eles demonstraram uma maior motivagdo e
grandes expectativas para 0s projetos que estavam por vir.
Desse modo foi possivel trabalhar com protétipos mais
estruturados, uma vez que 0S conceitos necessarios para o
desenvolvimento dos mesmos ja haviam sido ancorados em
suas estruturas cognitivas [7]. Nestas atividades é possivel
relacionar a importancia do conhecimento prévio dos

AR

tAAAn

estudantes, ja que 0os mesmos, antes de terem 0s conceitos
trabalhados de forma a integrarem 0 seu processo de
aprendizagem, ndo estavam tendo facilidades no
desenvolvimento das estruturas.

Na figura 9 podemos visualizar os trés elevadores
desenvolvidos pelos grupos, os quais foram construidos em
somente dois dias de aula. No primeiro ocorreu a montagem
da estrutura, com a utilizag&o de trelicas e no segundo dia foi
desenvolvido a parte interna do elevador, considerando sua
plataforma e sistema de engrenagem-cremalheira-sem fim,
necessarios para a movimentagao vertical do mesmo.

o

Fig. 9 — Projetos concluidos do elevador.

Como ¢ possivel identificar nas imagens acima, todos 0s
protétipos de elevador possuem um bonequinho de LEGO®,
isso identifica a preocupacdo com a estética na montagem
dos protétipos. Nesta turma especifica havia somente duas
meninas, como elas deram até um nome para a boneca que
utilizavam em seus projetos, 0s meninos acabaram por fazer
0 mesmo. Desse modo a preocupacdo com a visualizacdo da

montagem acabou se tornando um elemento importante na
construcdo dos protdtipos. Esse elemento também vem ao
encontro das PCN [5], na qual indica a formacdo estética
como um dos objetivos a serem desenvolvidos nos
estudantes.

A aplicacdo dos conceitos compreendidos pelos estudantes
promoveu ainda outra mudanga em sua atitude. Inicialmente



as construgcbes primavam muito apenas pela estética.
Entretanto, com o emprego das novas técnicas, além de mais
motivados, 0s grupos passaram a ser mais competitivos,
comparando suas implementagdes entre si, buscando sempre
a incorporacdo de novos métodos que garantissem melhores
montagens e resultados.

O desenvolvimento de protétipos mais avancados no curso
de Robdtica na IES para estudantes do ensino médio acabou
por despertar o interesse também de alunos da graduacéo.
Assim posteriormente, foram estruturadas e oferecidas
oficinas de curta duracdo para estudantes de Engenharias,
visando a construcdo de protétipos e a programacao dos
mesmos.

IV. CONCLUSOES E TRABALHOS FUTUROS

Primeiro objetivo do curso de Robética da IES era, através
da utilizacdo da plataforma LEGO®, fazer com o que 0s
estudantes transferissem o0s conhecimentos vistos na
disciplina de Fisica para a montagem das estruturas. Porém,
com 0 desenvolvimento dos primeiros projetos, percebeu-se
que eles ndo conseguiam referenciar os conceitos vistos em
Fisica com essas montagens. Assim foi desenvolvido um
protétipo de uma ponte rolante, a qual abrangia os conceitos
de trelica, engrenagens e icamento de pecas, para se
trabalhar com os estudantes esses conte(idos.

Apobs a atividade desenvolvida com o prot6tipo da ponte
rolante, foi proposto o projeto de um elevador. O sucesso do
mesmo, acabou por incentivar a construcdo de prototipos
mais avangados que envolvessem uma série de articulagdes e
que exigissem também uma programacao mais estruturada.

Assim, neste projeto, foi possivel identificar que somente a
utilizacdo de outros artificios no processo de ensino
aprendizagem, como no caso 0 LEGO®, ndo sdo suficientes
para que este processo se consolide. Também a montagem
pela simples montagem, instigando a criatividade, ndo é
suficiente para que se desenvolva um projeto consolidado
com bases nos conceitos estruturais. Cada vez mais se
considera a importancia da busca pelos conhecimentos
prévios dos estudantes [7], que somente assim poderdo ser
feitas associacfes relacionadas com o que ja existe na
estrutura cognitiva dos mesmos. De uma forma bem simples,
ninguém constréi algo que ndo conhece. E preciso primeiro
se apoderar de alguns conceitos para posteriormente
desenvolver algo novo.

Como o desenvolvimento de todos os proto6tipos séo feitos
em grupo, relacionando uma associacdo com as PCN [5],
pode-se constatar que se trabalha envolvendo a questdo
afetiva e a relacdo interpessoal, ja que, para o bom
andamento dos trabalhos, é necessario & discussdo sobre o
protétipo a ser construido. Assim as atividades tornam-se
cada vez mais dindmicas e interativas, com estimulo aos
estudantes. Outra questdo importante envolvendo as PCN € a
cognitiva, pois, “brincando de LEGO®”, em uma atividade
direcionada, se constatou as relacbes das referidas
montagens com 0s conceitos especificos de Fisica. Isso, no
curso de Robdtica, facilitou as montagens posteriores e, por
relatos dos alunos, 0s mesmos obtiveram um maior
aproveitamento nos exercicios de Fisica.

Varios projetos foram desenvolvidos no decorrer do curso,
que teve duracdo de um semestre. Porém, uma questdo
importante foi percebida, ao se trabalhar com projetos que
tivessem um pouco mais de estimulo sobre a
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competitividade. Verificou-se que esses causavam maior
euforia e a0 mesmo tempo os estudantes apresentavam um
grau maior de dedica¢do na construgdo dos mesmos. Essa
questdo alertou para a elaboracdo de uma forma diferenciada
na construcdo de projetos futuros, buscando instigar a
competitividade sadia, j& que esta serve muitas vezes de
estimulo.

Hoje estd se buscando aprimorar, cada vez mais, 0S
protétipos desenvolvidos, porém, a quantidade de pecas, 0s
recursos restritos com relagdo a motores e sensores, além da
programagdo limitada, acabam por restringir a criatividade
na construcao de alguns protétipos. Assim buscou-se, junto
aos estudantes de graduacdo, o0 incentivo ao
desenvolvimento de TCC’s e estdgios junto a plataforma
LEGO® e, desse modo, se tem a intencdo do aprimoramento
pelo uso de um outro controlador, assim como a utilizagdo
de motores e sensores comerciais do mercado. Esta proposta
ja estd em andamento com o desenvolvimento de novos
trabalhos.
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