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Introducao

Conforme PRETTO & WILDNE (2015), devido a preocupagao voltada ao cumprimento do
conteudo as escolas de educagao basica adotam uma metodologia voltada a teoria ao invés da
pratica, com as justificativas de falta de recursos, tempo e pessoal qualificado. Sem sombra de
duvidas essa realidade, praticamente geral das escolas brasileiras, traz implicagdes no
aproveitamento dos alunos nas disciplinas basicas das engenharias levando a uma alta taxa de
evasdo. Para apoiar as escolas da regiao Noroeste do Rio Grande do Sul, frente ao problema do
aluno nao ter contato com a experimentagao no ensino basico, o projeto de extensao Fisica para
Todos da UNIJUI, com 20 anos de existéncia, atua na popularizacéo e divulgacéo da ciéncia com a
exposicdo interativa de experimentos que despertam a atengdo e o gosto pelas ciéncias exatas.

Com o objetivo de qualificar as acoes do projeto, a equipe de professores e bolsistas esta
ciente que professores e alunos de nivel médio estdo imersos em ambientes em que a tecnologia
estd cada vez mais difundida e ambos usam dos recursos como celulares, computadores, tablets,
etc. Sendo assim, cada vez mais os alunos podem participar das exposi¢des com a utilizacdo dos
seus proprios pertences tecnoldgicos, por exemplo, para controlar um robé pelo seu proprio
celular. Além disso, sdo capazes de utilizar o computador nao s para a digitacdao de um texto,
pesquisa breve na internet e contato em redes sociais, mas também para o desenvolvimento de
prototipos que podem integrar o conjunto de experimentos da exposicgao.

Alguns trabalhos recentes, CRUZ et al (2007) e BENITTI (2009) reforcam a ideia que uma
maneira de trabalhar o conhecimento cientifico-tecnolégico e, paralelamente, estimular a
criatividade e a experimentacdo é através da robdtica educativa. Nesse contexto, o aluno trabalha
com novas tecnologias em aplicagdes praticas que utilizam de conhecimentos de mecéanica-
eletronica-programacao que se constituem como os trés pilares da robética.

Como maneira de captar recursos externos para a aquisicao de materiais para a oficina de
robotica, bolsistas e recursos para custear exposigoes na regido Noroeste, submetemos a proposta
de construcdo de trés robos com alunos do ensino médio de Ijui/RS com o objetivo de
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trabalharmos conhecimentos de areas exatas em paralelo a insercao destes protétipos na
exposicdo do projeto. Desse modo, fomos contemplados no Edital do Programa de Extensao
Universitaria (PROEXT - 2015) do Ministério da Educacdo. O recurso foi disponibilizado no final
do ano de 2016 e, assim, iniciamos efetivamente as atividades em 2017 com as agdes principais,
até o momento, descritas nesse trabalho.

Desenvolvimento
Modulo I - Robo de Seringa

Durante as oficinas, o primeiro rob6 montado foi o de seringa. Este robé é totalmente
mecanico e foi escolhido para ser realizado primeiro por ter seu funcionamento de facil
entendimento, seus materiais serem simples e, assim, ser possivel dar uma boa introdugao do que
¢ robdtica aos alunos, em termos de conhecimentos de forca, transmissdo de pressdo, area e
angulo.

Seguindo a estrutura citada acima, primeiramente foi apresentado e discutido com eles o
desafio problema. No caso deste robo, seria como eles fariam as quatro movimentagoes (base,
cotovelo, pulso e garra) através das seringas e mangueiras.

Com esta ideia em mente eles passaram a etapa de investigacao, na qual cada grupo de
alunos, através de uma imagem da estrutura do robo, montou onde ficariam as seringas para
realizar a movimentacdo. Esta imagem foi disponibilizada no software Microsoft Office Word
juntamente com a imagem de dois tipos de seringas, uma de 10 ml e outra de 20 ml, as quais eles
deveriam multiplicar através do processo de copiar e colar para gerar o nimero de seringas, de
cada tamanho, que o grupo definisse como necessario.

Assim que os grupos terminaram esta tarefa, foi recolhido a montagem das imagens e
passado em um projetor para a discussao das posicoes das seringas e do volume delas em cada
posicdo. Com isto foi possivel avaliar se a ideia dos alunos em termos da relagdo de forca e area de
cada seringa era adequado. Com esse momento concluido iniciamos a etapa tedrica, na qual foi
explanado sobre os conceitos necessarios para justificar o posicionamento e os volumes das
seringas, sendo estes o conceito de pressdo e o principio de Pascal. Nesse momento, também
utilizamos o experimento da cadeira de pregos do Fisica para Todos para debater a relagcdo entre
forca, pressdo e area. Além disso, usamos um experimento do Laboratério de Fisica que
demonstra o principio de Pascal.

Durante a etapa pratica era debatido, entre os integrantes do grupo, a posi¢ao de cada
seringa em relacdo se desejavam mais deslocamento ou mais forca neste movimento, o que
possibilitou algumas formas diferentes de montar este robo. Apods definido o lugar das seringas, os
grupos iniciaram a montagem do rob6 utilizando os materiais disponibilizados em suas respectivas
mesas e auxilio dos ministrantes, caso necessario.

Conforme os grupos terminavam a primeira versdo de seus robos, disponibilizamos um
“peso de prova” para testar o funcionamento, especificamente a garra do robd, uma vez que esta
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era a parte mais complexa. Uma vez feito o teste, os grupos realizaram os ajustes necessarios e a
parte estética até a versao final (Figura 1). De uma maneira geral, cada grupo construiu o
prototipo em duas aulas de 4 horas cada.

Figura 1- Rob6 de seringa personalizado por um dos grupos
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Modulo II - Rob6 Joaninha

Finalizado o rob6 do maédulo I foi iniciado o robd Joaninha, sendo este um robo eletrénico
simples, tendo seu comportamento dado por uma ldgica simples de ligagdes entre seus
componentes. O intuito deste mddulo era produzir um robé intermediario entre o rob6 totalmente
mecanico e o robd inteligente, sendo assim, ele introduz a eletronica aos alunos de forma simples
sem deixar a parte mecanica que compoem um robd.

O desafio deste médulo era montar um rob6 que, ao se chocar com algum objeto, se
desviasse sem a interferéncia humana. A realizagdo desta tarefa demandava uma montagem
minuciosa além do conhecimento dos componentes para fazer a ldgica e as ligagdes do robo.

Na etapa de investigacdo, foi disponibilizado um questionério para os grupos responderem
quais os componentes, dentre os que foram disponibilizados, que eles conheciam, sua fungao
neste projeto, e como eles imaginavam a movimentagao do rob6. Da mesma forma do ocorrido no
modulo anterior, foi recolhido este questionario e discutido com a turma suas respostas.

Seguindo para a etapa teorica, foi apresentado aos alunos todos os componentes que eles
utilizariam e explicado seus funcionamentos, assim como o conceito de corrente elétrica. Os
principais componentes deste rob6 sdo as chaves fim de curso com a fungdo de fazer a troca do
sentido da corrente elétrica quando, com o auxilio de um fio metélico como “antena”, pressionado
ao bater em algum objeto e os motores que realizam a movimentagao do robo.

Apds sanar as ddvidas na parte tedrica, foi iniciada a montagem dos robos com o auxilio de
um esquema elétrico disponibilizado nas apostilas fornecidas. Para a montagem deste projeto era
necessaria uma abstracdo maior das informacoes passadas tanto na etapa tedrica quanto do
esquema elétrico fornecido além da precisdo no ajuste de inclinacdo dos motores para que o robo
andasse em linha reta.

(1l

wad
™
L

[ 1 1



s

SALAO DO UNuurzow’.".)o
CONHECIMENTO' =~

A MATEMATICA ESTA EM TUDO

XXV Seminario de Iniciacao Cientifica
XXIl Jornada de Pesquisa

XVIIl Jornada de Extensao

VIl Mostra de Iniciacao Cientifica Junior
VIl Seminério de Inovacgao e Tecnologia

Evento: XVIII JORNADA DE EXTENSAO

O maior tempo destinado pelos alunos, conforme previamos, foi o alinhamento entre os
motores, o que exigiu a necessidade de observacao em relacdo ao nosso modelo de protétipo
disponibilizado. No contexto da ciéncia, a observacdo é uma habilidade fundamental e com a

promogao da mesma o robo do modulo II (Figura 2) foi finalizado.

Figura 2 - Modelos do rob6 Joaninha personalizados por dois grupos.

Resultados

Com os robos dos moédulos I e II prontos pensamos numa competicdo entre os grupos com
critérios e resultados para o rob6 de seringa ilustrados na Tabela 1 e para o rob6 Joaninha na

Tabela 2.
Tabela 1 - avaliagao de desempenho do robé de seringa
Cntério Angulo menor Angulo entre 70° e | Angulo maior
que 70° a0e que 90

Angulo de giro da base Grupos: 2, 3,18 | Grupos: 4,6, 7,9, | Grupos: 1, 5, 11,
10, 12,17, 20, 8,13, 14 15 16

Angulo de inclinacdo do Grupos: 2, 3, 4, Grupos: 1, 8,

cotovelo 5,6, 7,911,12, 10,15, 18

13, 14, 16, 17, 20

Angulo de inclinacdo do

Grupos: 6,9, 10

Grupos: 1, 2, 3, 4,

Grupos 7,8, 12,

pulso 13, 18, 19 5,11, 14, 186, 17, 20
Tabela 2- avaliacdo de desempenho do robo joaninha
Cntério Distancia Distancia Distancia Distancia
horizontal e retilinea maior | retilinea entre 50 | retilinea entre | retilinea maior
vertical que 50 cm cme 70 cm 70cme 90 cm | que90cm
Nota do deswvio Grupos: 17,18
de obstaculos
menor que 5
Nota do desvio Grupos: 3 Grupos: 19
de obstaculos
entre5e 7
Nota do deswvio | Grupos: 2, 6, Grupos: 1, 10, Grupo 15
de obstacules | 8, 11, 13, 14 12, 20
enfre 7 e 9
Nota do deswio | Grupo 16 Grupos: 4, 5,9 Grupos: 7
de obstaculos
maior que 9
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Conclusoes

Durante a parte da oficina referente aos dois primeiros médulos foi possivel observar que tivemos
um aumento do nimero de participantes entre a primeira e segunda semana. Para a equipe do
projeto esse resultado estd associado a divulgacdo das caracteristicas da oficina pelos proprios
participantes da primeira aula. Além disso, verificamos a manutencdo de uma grande
porcentagem dos alunos nas aulas, evidenciando que as atividades foram adequadas aos seus
niveis de conhecimentos.

Palavras-chave: aula; conhecimento; robo.
Keywords: class; knowledge; robot.
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