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Resumo

O objetivo desta pesquisa é auxiliar o aprendizado para alunos ingressos ao ensino
superior no curso de bacharelado em sistemas de informacéo por meio da utilizacdo da
robdtica educacional, também conhecida como robdtica pedagdgica. Esse tipo de
robdtica normalmente abrange um kit contendo robd, software, hardware e instrugdes,
bem como envolve varias &reas do conhecimento necessarias para sua manipulagao.
Entre essas &reas, a pesquisa em questdo pretende abordar a I6gica matematica em
consequéncia do alto grau de importancia e atuagdo da mesma. O auxilio a
aprendizagem se dara de forma lidica por meio da implementacdo de fun¢Ges no rob6
Curumim e exemplificacdo dessa programagao. Espera-se desta pesquisa acelerar a
curva de aprendizado e incentivar os alunos por meio de habilidades adquiridas como,
estimulo de interesses, trabalho em grupo, criatividade, autonomia no aprendizado,
desenvolvimento de raciocinio ldgico, etc.

Palavras chave: Robética Educacional, Sistemas de Informacao, l6gica matematica.

1. Introducgéo

A sociedade vem passando por uma crescente evolucdo tecnoldgica, essa evolugao tras
consigo a necessidade de novas préaticas de aprendizagem e novas técnicas de auxilio
acesso ao conhecimento. Visando possibilitar o ensino por meios onde haja uma maior
interacdo com ferramentas tecnoldgicas educacionais com a proposta de aumentar a
retengdo do conhecimento, tem surgido entdo como auxilio a Robdtica Educacional, que
segundo Castilho (2002a, p. 9) Pouco se tem registro de como comegou 0s trabalhos em
robotica com carater educativo. Mas que de acordo com Melo, Azoubelo e Padilha
(2009a) Na educacéo surgiu como uma ferramenta no auxilio ao ensino, propondo-se a
promover um cardter multidisciplinar, fazendo a combinacdo da tecnologia com o
conhecimento de diversas &reas. Na robotica educacional segundo Castilho (2002b, p.
10) E oferecido ao aluno um ambiente onde o mesmo pode manusear, criar, programar
por si mesmo e, através desta pratica ludica, desenvolver o raciocinio légico téo
importante nas diversas areas do conhecimento.

A grande dificuldade do aluno ingresso ao curso de bacharelado em sistemas de
informagéo é que ao se deparar com disciplinas como ldgica matematica e algoritmos
onde se iniciam as atividades utilizando l6gica para tomar decisdes como & utilizagdo de
operadores relacionais e l6gicos da tabela-verdade na estrutura condicional simples IF-
THEN e composta IF-THEN-ELSE. Nesta fase o aproveitamento e a retengdo do
conhecimento séo baixos, pois 0 primeiro semestre se passa em sala de aula e o
professor tem como ferramentas de apoio a voz a lousa e no maximo um projetor
multimidia para apresentacdo de slides no auxilio as aulas, fazendo com que os alunos
segundo o (Cone de aprendizado do educador Edgar Dale) ap6s um curto espago de
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tempo aproveitem no maximo 50% das aulas pois esses métodos dispde de pouca
interac&o entre o aluno e o professor.

A idéia desta pesquisa é propor a utilizacdo do kit de robdtica proprietario Curumim®
dentro de um plano de aula para auxiliar o professor a ensinar os alunos de maneira
lidica desenvolvendo-nos mesmos a curiosidade e a oportunidade de ver alem de
contetdo tedrico, o funcionamento prético através de programacdes que permitem ao
robd executar tarefas de acordo com o assunto abordado, ou seja, possibilitar vivencia
da situacdo de aplicagdo do conteido tedrico em meios tecnoldgicos educativos. Esta
pesquisa visa aumentar o aproveitamento dos alunos, acelerando a curva de aprendizado
e disponibilizando maior envolvimento do aluno com o professor e o assunto, podendo
assim o aluno vivenciar a situagéo, almejando-se alcangar 90% do que lhe foi ensinado
ao passar de alguns dias, ou seja, aumentando assim também a sua retencdo de
conhecimento.

2. Robdtica Educacional

2.1. Conceito

Castilho (2002c, p. 8) define a Robdtica Educacional, como: Também conhecida como
Robdtica Pedagogica, é caracterizada por ambientes de aprendizagem onde o aluno
pode montar e programar um robd ou sistema robotizado. Esta aprendizagem se da em
sala de aula e através da utilizacdo de kits de robdtica, estes normalmente compostos
por robd ou conjunto de pegas, motor e sensores para a montagem, software para
programagéo e controle, manual informacional e respectiva fonte para alimentagdo.
Grochocki e Silva (2011a, p. 7) reforcam ainda que: A robdtica aliada & educacdo
propde uma maior interacdo professor/aluno, permitindo que ambos experimentem,
através da busca, um aprendizado constante.

2.2. Objetivo de robdtica educacional

Segundo Grochocki e Silva (2011b, p. 8) o objetivo mestre da robética educacional é
promover ao educando o estudo de conceitos multidisciplinares, como fisica,
matematica, geografia, entre outros. Provendo também o desenvolvimento de forma
ludica de habilidades como: raciocinio 16gico, criatividade, resolucdo de problemas,

trabalho em grupo, etc.
A robdtica educacional se propde e procura construir o conhecimento do
aluno através de questionamentos, fazendo-o pensar, procurando solucées,
saindo da teoria para a pratica, usando ensinamentos obtidos em sala de aula,
na vivéncia cotidiana, interagindo com a realidade, desenvolvendo
capacidade para formular e equacionar problemas. (Melo; Azoubelo, Padilha
2009b, p3).

Fazendo-se assim a Robdtica Educacional também uma forte ferramenta para a luta

contra o analfabetismo tecnolégico e de auxilio a inser¢do da juventude a inclusdo

digital.
3. Kit para Robdtica Curumim

O Curumim € um robé movel que faz parte de um kit de Robdtica Educacional
fabricado pela empresa Xbot, a primeira empresa a fabricar rob6s moveis no Brasil. O
kit segundo Silva (2009, p.37).
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E constituido de uma plataforma robética e um ambiente para programagao
de rob6s que foram criados com o objetivo de promover o desenvolvimento
educacional e aprendizado de conceitos técnicos nas areas de légica digital,
controle, programacdo e robética para alunos de ensino Médio e cursos
técnicos.

Antunes; Dias, Freitas e Netto (2011a, p.1) Concluem, ainda que: [...] através do robd o
usuério ndo estaria limitado apenas ao estudo de linguagens de programacdo, mais
também a todas as outras tecnologias incluidas dentro da robotica, tais como mecanica,
eletrbnica, sensoriamento entre outras.

3.1. Hardware

O robd Curumim é uma plataforma robética que tem como objetivo o auxilio ao ensino
tecnoldgico, é composto por um radio base, transceiver, sensores, conjunto de baterias,
carregador de baterias com cabo de forga, receptor para os sinais da cAmera do robd e
seus cabos RCA e de forca e manual. Por possuir eletrdnica livre permite ao usuéario
regravar o seu firmware e acrescentar fungfes de acordo com suas necessidades
(APOSTILA DE HARDWARE V 1.0).

3.2. Software

O software é o intermediario entre o rob6 e o usuério, pois é por meio deste software
que 0 usuario ird conseguir enviar os comandos desejados para a movimentagdo do
Curumim (ANTUNES; DIAS, FREITAS e NETTO, 2011b, p.1). O software
disponibiliza ao usuério duas opg¢des para programar o robd, programacdo em blocos ou
programacdo em linguagem C/C++. Possuindo também a possibilidade de tradugdo
simultaneamente a programacdo de blocos para linguagem C/C++.

4. Ldgica Matematica

A l6gica matemética segundo Pinho (1999, p. 1) tem, por objeto de estudo, as leis gerais
do pensamento, e as formas de aplicar essas leis corretamente na investigacdo da
verdade. Além de ser de grande importancia para auxiliar os alunos com as primeiras
nocdes de logica de programacéo, através de conectivos, proposicoes, tabelas-verdade,
etc. Esta presente no primeiro semestre da grade curricular do curso de bacharel em
sistemas de informagdo. Logica matematica utiliza duas regras como principio.
Principio da ndo contradicdo, ou seja, uma proposi¢éo nao pode ser verdadeira e falsa ao
mesmo tempo e principio do terceiro excluido, onde verifica sempre se a proposi¢ado e
verdadeira ou falsa e nunca uma terceira condigéo (FILHO, 2002a).

4.1. Tabela Verdade

Segundo principio do terceiro excluido, toda a proposi¢éo simples p é verdadeira ou é
falsa, isto €, tem o valor l6gico V “verdade” ou o valor l6gico F “falsidade” explica
Filho (2002b, p. 13). O objetivo logico é determinar se a concluséo de um argumento é
ou ndo decorrente das premissas, ou seja, se as premissas utilizadas como provas
induzem a concluséo. Operadores relacionais e l6gicos AND, OR e NOT. A func¢éo do
operador AND descrita na Tabela 1 retorna verdadeiro se os dois valores recebidos
forem verdadeiros. Caso um dos valores, ou os 2 valores seja falso, seu resultado sera
falso. (Inserir Tabela AND)
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Tabela 1 — Proposi¢des da tabela verdade do operador l6gico AND

Valor 1 Valor 2 Resultado
\% \% \%
\% F F
F \% F
F F F

Fonte: (Elaborada pelo autor)

J& a Funcgdo do operador OR retorna falso se os dois valores de entrada forem falsos. Se
qualquer valor de entrada for verdadeiro, ou se os 2 valores forem verdadeiros, seu
resultado sera verdadeiro, conforme é demonstrado na Tabela 2. (Inserir tabela OR)

Tabela 2 — Proposi¢des da tabela verdade do operador l6gico OR

Valor 1 Valor 2 Resultado
\% \% \%
\% F \%
F \% \%
F F F

Fonte: (Elaborada pelo autor)

O operador NOT, Tabela 3, recebe somente um valor. E sua resposta serd sempre o
oposto da entrada: ou seja: Se NOT = 1 entdo o resultado é 0, e se NOT = 0 entdo o
resultado sera 1.

Tabela 3 — Proposi¢des da tabela verdade do operador l6gico NOT

Valor 1 Resultado
V F
F V

Fonte: (Elaborada pelo autor)
5. Robdtica Educacional Aplicada a Logica Matemética

A aplicacdo da robotica a um plano de aula da l6gica matematica serd feita através de
simulagdes do robd Curumim® em situacdes onde 0 mesmo precisa tomar uma série de
decisdes que envolvem os operadores relacionais e l6gicos e as estruturas condicionais,
simples e composta. O primeiro passo para programar o rob6 para tais simulacdes é
levantar um problema, neste caso o de um labirinto, Figura 1. E utilizar a programagéo
em blocos do software do Curumim®, para resolvé-lo atraves de suas funcdes
disponiveis.
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Figura 1 — Labirinto
Fonte: (Elaborada pelo autor)

5.1. Fungdes do Menu de Blocos € Possivel Solucdo do Labirinto

A programacdo do robd serd feita visando solucionar esse labirinto utilizando a cada
parada ou que seja necessério fazer curvas, rotagcbes ou tomar decisdes, as condicdes
referentes, ou seja, o software disponibiliza um menu de blocos, Figura 2, contendo
todas as condi¢fes possiveis sendo necessario apenas clicar no bloco desejado e
configurar 0 mesmo, de acordo com a necessidade.

Inicio <] Qp Término

Andar Reto {— —> Rotacionar
Curva <— Igb Ativar Motor
QRCode <—1 % ]- Tempo Espera
Lago Enquanto <— A lgb Laco Para

Desvio SE <—1

Figura 2 — Menu de Blocos
Fonte: (Curumim Apostila de Software V1.0, 2011, p. 15)

A Figura 3 demonstra o labirinto e as possiveis posi¢des que 0 robd podera tomar para
que seja concluida a sua desejada resolucéo.

[ ) o WS
Sleep == ‘e 4 L .
9 I - - : !p
V B
—
[ ]
Inicio e, J
ici S\eep @ <:| ‘ ‘::> : % a
b, 4
o & e
-‘ F |:> s

Figura 3 — Possivel resolucéo do labirinto
Fonte: (Elaborada pelo autor)
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5.2. Resolucdo do Labirinto Através do Software Proprietario do Robé Curumim®

Logo, a programacdo para solucdo referente ao labirinto é demonstrada na Figura 4.

5@~ Q-@- o )~ &)~ ) > )
= RRI R R IR JRIHE TR |
i e B B R R R R I
N« «B«B«P<«P<B<«f«8

6> E>0>0>E>0>F>6~>0
@-n<«g<«n«p

Figura 4 — Programacéo do robd Curumim® através do software proprietario.
Fonte: (Elaborada pelo autor)

Abaixo serdo descrito alguns blocos utilizados, para melhor entender o como foi
desenvolvida a programacéo do robo.

1 Inicio € o primeiro bloco de um programa, sem ele ndo é possivel adicionar
nenhum outro;

2 Andar reto permite indicar a direcdo, para frente ou para trés, também e possivel
ajustar a velocidade, distancia e ainda utilizar recursos de video, como tirar fotos.
Neste caso esta se andando para frente e a velocidade € igual a 1 baixa e ndo esta
usando recursos de video;

3 Desvio SE é utilizado para definicdo de expressdo l6gica em conjunto com
estruturas condicionais e operadores relacionais e l6gicos atraves de sensores,
sendo possivel se utilizar o sensor e operador em uma condigéo. Neste caso testa-
se, se 0 sensor 5 detecta alguns obstaculo, como detectou, testa os sensores 1 e 2,
como os dois estdo sem obstaculos é utilizado o operador l6gico OR e o robd,
segue um dos dois, nesta simulagéo segue a esquerda referente ao sensor 2;

4 Algumas das decises a ser tomadas pelo robé tém um comando de sleep time
antecedendo esse comando é responsavel por um tempo de parada de 0 a 99
segundos e podendo se utilizado mais de uma vez em uma seqiiéncia, onde a idéia
desta parada é que o professor possa utilizar esse tempo para explicar como que o
robd esta tomando a decisdo de acordo com os caminhos possiveis utilizando os
operadores e as respectivas condigdes;

5 Rotacionar, este bloco permite a rotagéo do rob6 para a direita e esquerda de 12 a
95 graus. Neste caso o robd esta sendo rotacionando 90 graus a direita.
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6 Término, o ultimo bloco de um programa, é necessario utiliza-lo para encerrar
concluir um programa.

6. Estudo de um Plano de Aula Utilizando Robdtica Educacional
6.1. Objetivo do plano de aula

O objetivo de um plano de aula com auxilio de uma tecnologia educativa € mudar o
estere6tipo de uma aula comum, proporcionando ao aluno ndo s6 uma aula com voz e
lousa, mas também, uma plataforma como mostra a Figura 5, proporcionando maior
interagdo, procurando incentivar e motivar o aluno.

Voz Lousa

Plataforma:
Robd Curumim

==

Plano de Aula

» >

Figura 5 — Esquema do plano da aula
Fonte: Elaborada pelo autor

Conteudo

Professor

Alunos

6.2. Plano de Aula Proposto

Para o plano de aula proposto estima-se uma sala com aproximadamente 35 alunos e
uma aula com duracéo de 03h e 30min.

O eixo tematico do plano de aula é composto por apostila contendo material referente a
Ldgica matemética, e manual simplificado de bibliotecas, instrucdes e utilizagdo do
robd Curumim®.

Os recursos necessarios para a execucdo do plano de aula proposto séo:
— Apostila de l16gica matemaética;
— Manual de utilizacdo do robd Curumim;

— Rob6 curumim;

Placas de isopor, para elaboragéo de um labirinto.

A metodologia descrita abaixo, visa mostrar como a aula vai ser ministrada de acordo
com o contelido e os recursos disponiveis.

— Para iniciar, a primeira hora da aula sera expositiva e dialégica com o auxilio da
lousa para explicar os conceitos da tabela verdade e as estruturas condicionais,
portanto a classe deve estar disposta em fileiras, porem utilizando das primeiras
cadeiras em diante, procurando ficar o mais perto possivel do professor para
melhor percepgéo e audicédo, visando esta primeira parte ser motivada a interagéo
entre o professor e o aluno através de perguntas sobre o tema e devidos
esclarecimentos sobre suas possiveis aplicagdes;
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— Apobs a aula expositiva distribua o manual simplificado e com as principais
funcbes do rob6 que serdo utilizadas para a simulagdo da utilizacdo da robdtica
educacional aplicada a l6gica matemaética;

— Logo, para uma dindmica, disponha a sala em grupos de até 5 alunos, escolhidos
por sorteio, descreva a aplicacdo, sera pedido aos alunos que discutam em grupo a
idéia proposta e descrita, e comecem a elaborar um relatdrio sobre se utilizar
robdtica para tal aplicacéo;

— Disponha a sala em circulos, mais cada qual com seu respectivo grupo e comece
entdo as devidas simulagbes utilizando o robd e seus recursos logicos e
tecnoldgicos para exemplificar na pratica o que ja foi explicado na aula expositiva
e dial6gica. A cada tempo de espera que a programacéo do robd disponibiliza,
explique o que esta acontecendo naquele exato momento e disponha um tempo
para esclarecimento de duvidas e curiosidades. A idéia é aumentar a retengdo do
conhecimento, interagindo o maximo possivel com o0s alunos, por isso o tempo de
espera deve ser 0 maior possivel,

— Para encerrar, nos ultimos momentos de aula, disponha a sala em grupos
novamente e solicite um relatério por grupo, para ter uma prévia nogéo de quanto
foi absorvido, aproveitado e quais os critérios foram levantadas a partir dindmica.

A acdo didatica descreve de maneira breve o que sera trabalhado em sala de aula,
vinculando o trabalho com o tempo e recursos disponiveis, conforme descrita abaixo.

— Primeiro Momento, Aula teérica, com duragdo de 01h e 00OMin. Onde a idéia é
explicar como funcionam as tabelas verdade e como utiliza-las em tomadas de
decisdo com estruturas condicionais simples e compostas;

— Segundo Momento, Exemplificagédo do robd e como ele foi programado, ou seja,
explicara como o robd foi programado através dos operadores I6gicos da tabela
verdade e as estruturas condicionais simples e composta, durante 00h e 50Min;

— Terceiro Momento, A utilizagdo do rob6 para exemplificar a tabela verdade e os
estruturas condicionais, ou seja, utilizar o robd j& programado e em
funcionamento para mostrar na pratica como funcionariam os operadores da
tabela-verdade através de um labirinto, visando motivacdo e interacdo entre
professor e aluno, durante 01h e 30Min, onde a ideia € aumentar a retengéo do seu
conhecimento.

A avaliacdo se dara por meio de um relatério de acompanhamento entregue por grupo
ao final da aula, onde serdo analisados os critérios levantados pelos alunos, e analisar
também a participacdo e posicionamento dos alunos em relacéo ao tema.

7. Conclusédo

Esta pesquisa leva a conclusédo de que novas metodologias e auxilio de tecnologias
educacionais nas frentes de ensino sdo muito importantes, pois alem de enriquecer o
plano de aula, oferecem meios que aumentem a curiosidade e participagéo dos alunos,
sem mudar a diregdo do assunto e sim o complementando. Com aumento da interacdo
entre professor e aluno é possivel acelerar a linha de aprendizagem e aumentar a
retengdo do conhecimento, fazendo-se o aluno através dessa dindmica o grande
privilegiado, pois a tendéncia é que haja um melhor aproveitamento do assunto em
questéo.
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