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Apresentacao

A Pesquisa

Este material é resultante de uma pesquisa académica sobre a aplicagao de
Robdtica Educacional utilizando o kit LEGO Mindstorms EV3, no estudo dos
conteudos matematicos sobre as Relagdes Métricas do Triangulo Retangulo. O uso
desta tecnologia conectada ao curriculo formal dos estudantes, se deu através do
desenvolvimento de um planejamento de ensino que integra atividades praticas de
robotica com a resolugao de problemas matematicos.

O plano de ensino foi desenvolvido na perspectiva de ensino e aprendizagem
deste tema da Matematica com enfoque nos estudantes do 9° Ano do Ensino
Fundamental.

Composicao deste Caderno

Este caderno constitui um produto educacional que foi desenvolvido para
aplicacédo do ensino das Relagdes Métricas do Tridngulo Retangulo, integrado com
Robdética Educacional. O enfoque € o ensino e aprendizagem baseados na resolugao
de problemas. O produto estd organizado em trés partes. A primeira parte
disponibiliza os Guidelines que detalham as etapas de elaboragao de problemas
matematicos sobre as Rela¢des Métricas do Tridngulo Retangulo, considerando o
uso de Robdtica Educacional.

A segunda parte do caderno apresenta um conjunto de indicagcbes de
materiais sobre Roboética Educacional, direcionados a atividade docente. Constam
indicagdes sobre kits didaticos de robdtica, projetos especificos de robodtica aplicada
ao ensino, sites especializados e competicbes académicas com enfoque na Robdtica
Educacional.

Na parte Ill do material esta estruturado um curso de Robética Educacional
de 32 horas que pode ser aplicado ao curriculo formal da disciplina de Matematica,
com estudantes do 9° ano do Ensino Fundamental. O curso proposto € o instrumento
de aplicacédo do planejamento de ensino desenvolvido que integra Robdtica
Educacional no estudo das Relagbes Métricas do Tridngulo Retangulo.
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Os Guidelines

Nos Guidelines estao organizados em um modelo de apresentagcao passo-a-
passo, as etapas de elaboracdo de problemas matematicos sobre as Relagdes
Métricas do Tridngulo Retangulo, integrados com atividades praticas de Robdtica
Educacional. Constam os detalhes sobre a selegcdo dos conteudos utilizados, a
elaboragéo dos problemas-temas, a criacéo dos circuitos tematicos de acordo com
modelos robdticos especificos e a proposicdo de atividades de ensino e
aprendizagem envolvendo praticas com robédtica e resolugdo de problemas
matematicos. O processo de desenvolvimento esta organizado de forma a permitir
sua reproducao, visando utilizacdes e adaptacdes futuras em atividades de ensino e
aprendizagem onde se deseja utilizar os recursos da Roboética Educacional.

O Curso (Aplicagao do Planejamento de Ensino)

Na documentagao sobre a proposta de curso, estao organizados os artefatos
educacionais, com base no planejamento de ensino proposto, os templates das aulas
contendo as atividades praticas e de aprendizagem matematica, os instrumentos
avaliativos, as propostas de modelos robéticos e os circuitos tematicos. O curso trata
especificamente da aplicagdo de um planejamento de ensino, fundamentado no
Alinhamento Construtivo que integra Robética Educacional no estudo das Relagdes
Métricas do Triangulo Retangulo.

O Publico Alvo

O manual e o curso sao destinados a todos os profissionais docentes, que
tenham interesse em utilizar os recursos da Robética Educacional em atividades de
ensino e aprendizagem. Os produtos utilizam a abordagem de um conteudo do
curriculo formal da disciplina Matematica, para estudantes do 9° ano do Ensino
fundamental. Porém as orientacbes e materiais permitem uma visao solida que
possibilita adaptagdes a outras disciplinas e/ou contetdos do curriculo escolar, se
for o caso.

As partes organizadas neste produto pressupdem que os professores
interessados em utilizar compreendem Robdtica Educacional. Entretanto existem no
caderno sec¢bes especificas que contém indicagdes e orientagdes sobre o uso e
aplicacao dos recursos de Robdética Educacional.

Os Recursos

Tanto os guidelines como o curso foram confeccionados com base na
utilizacdo do kit de Robdtica Educacional LEGO Mindstorms EV3, versdes 45544 e
31313. Porém os artefatos educacionais deste material, podem ser utilizados em
aplicagbes com uso de um outro kit de Robdética Educacional.
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Para o desenvolvimento dos artefatos educacionais do manual, € necessario
a utilizacdo de um microcomputador com qualquer software de edigdo de texto e
qualquer software de edigao grafica, instalados.

Para o curso, além do microcomputador para a programagao dos robés, &
necessario o kit de Robética Educacional, os circuitos tematicos impressos em lona
PVC, calculadora, crondmetro, caderno, lapis ou lapiseira e caneta.
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PARTE | — Guidelines para Elaboracao de
Problemas Matematicos Considerando o
uso de Robodtica Educacional.

Os problemas matematicos que foram elaborados, possibilitam a conexao de
atividades praticas de Roboética Educacional com o estudo dos conteudos
matematicos sobre as Relag¢des Métricas do Triangulo Retangulo. O kit didatico que
utilizamos foi o kit LEGO Mindstorms EV3. O planejamento de ensino que organizou
a aplicagdo destes problemas matematicos, foi estruturado de acordo com os
fundamentos do Alinhamento Construtivo e é destinado a utilizagao com estudantes
do Ensino Fundamental.

Detalharemos o processo de elaboracdo dos problemas matematicos
considerando o uso de Robodtica Educacional, organizando os conteudos
relacionados a esta tematica em duas secgbes. Secao 1 Compreendendo os
Guidelines e secao 2 O Processo Passo-a-Passo.

1. Compreendendo os Guidelines

Esta secéo apresenta de forma resumida, porém esclarecedora, os principais
conceitos e fundamentos necessarios ao entendimento das diretrizes que nortearam
0 processo de elaboracdo dos problemas matematicos, considerando o uso de
Robética Educacional.

Recomendamos a leitura atenta destes fundamentos para a correta
compreensdo sobre os detalhes de desenvolvimento do conjunto de atividades de
ensino e aprendizagem, que serdo apresentadas. Tanto na resolugao de problemas
praticos, como na resoluc¢ao de problemas matematicos, propomos uma abordagem
de aprendizagem baseada na resolugdo de problemas. Os elementos de
planejamento foram estruturados de acordo com os fundamentos do Alinhamento
Construtivo.

A secao organiza a sintese conceitual do planejamento de ensino onde foram
utilizados os problemas matematicos elaborados. A fim de garantirmos o
entendimento das etapas de desenvolvimento, apresentaremos os conceitos sobre:
a organizacgao do planejamento de ensino proposto, os fundamentos sobre Robotica
Educacional, a apresentagcado do kit LEGO Mindstorms EV3, os conceitos sobre
Relagdes Métricas do Triangulo Retangulo, uma sintese sobre aprendizagem
baseada na resolugao de problemas e por fim iremos explicar os fundamentos do
Alinhamento Construtivo e da Taxonomia SOLO.
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1.1 O Plano de Ensino

Os problemas matematicos que elaboramos foram utilizados em um
planejamento de ensino que integrou as praticas de Robdtica Educacional com o
estudo dos conteudos sobre as Relacdes Métricas do Triangulo Retangulo.

O plano de ensino desenvolvido foi organizando em um conjunto de aulas
reunidas consecutivamente em moédulos. A concepcao de cada modulo levou em
consideracédo além dos conteudos da Matematica sobre as Relagdes Métricas do
Tridngulo Retangulo e seus pré-requisitos, o nivel de aprendizagem, a complexidade
de montagem e programacéo do modelo robaético utilizado nas praticas e o teor dos
problemas matematicos aplicados. Podemos visualizar a organizagao do plano de
ensino que propomos, observando a Figura 1, onde temos um esquema grafico que
sintetiza as etapas de execucéao do plano.

Figura 1 — Organizagao Modular do Plano de Ensino.

( <::> B 4 <::> N

Médulo de Fundamentos Médulo Avangado
= 08 h aulas — 60 minutos; * 08 h aulas — 60 minutos;
+ 02 aulas de 04 tempos; * 02 aulas de 04 tempos;
de modelo robético béasico. de  modelo  robdtico
avangado.
+ Contetidos: Triangulo ‘ _
Retangulo e Relagées Contetdos: Aplicacbes do
Meétricas: : Teorema de Pitagoras.

Avaliagao Modular.

Avaliacao Modular. j

Fonte: Elaborado pelos Autores.

O Modulo |, denominado Nivelamento, contempla as etapas necessarias para
a qualificacdo dos alunos quanto ao uso do kit de Robdtica Educacional LEGO
Mindstorms EV3 (conceitos, montagem e programacgado). Neste moédulo estido
contemplados também os conteudos de fundamentacédo sobre robodtica e sobre
programacéao de computadores. O médulo também organiza o estudo dos conteudos
que sao pré-requisitos matematicos do tema Relagdes Métricas do Triangulo
Retangulo.

O Modulo 1, denominado Fundamentos, trata de atividades praticas com o
uso da Robdtica Educacional em um nivel de complexidade maior, cujo o enfoque
sao os conteudos matematicos de fundamentagao sobre as Relagbes Métricas do
Tridngulo Retangulo.
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No Mdédulo Ill, que chamamos de Avancado, foram propostas aos estudantes,
desenvolver atividades de demonstragcoes das relagcdes métricas e teoremas, com
enfoque no Teorema de Pitagoras, por meio de praticas avancadas de Robdtica
Educacional. Estas atividades irdo exigir maior esforco de planejamento e
programacao dos modelos roboéticos que serdo utilizados, além de um maior dominio
sobre os conhecimentos matematicos que serao estudados e explorados no modulo.

1.2 Robdética Educacional

Numa abordagem que tem sido amplamente apresentada em trabalhos de
pesquisa sobre tecnologias aplicadas a educacgao, os recursos da robdtica tém sido
utilizados como ferramenta auxiliar nos processos de ensino aprendizagem, visando
uma experiéncia mais concreta no lidar com a resolugao de problemas ou desafios
da educacgado. Este tipo de abordagem tem sido denominado como Robdtica
Educacional.

Assim, podemos apresentar a Robdtica Educacional como um modelo ou
proposta didatica que utiliza os fundamentos e recursos tecnolégicos da robotica,
através do desenvolvimento de kits didaticos por diferentes fabricantes, tais como, a
LEGO e a VEX. Sendo esses kits compostos por pecgas estruturais, componentes
eletrénicos e mecanicos, além de recursos de programacgédo de computadores, que
tornam possiveis a montagem de modelos robdticos autbnomos, capazes de
contextualizarem diversas situagoes e problemas cotidianos.

A utilizacdo da robdtica em contextos de aprendizagem permite aos
estudantes desenvolverem estratégias para selecionar dados que séo relevantes
para o entendimento do problema, organiza-los de forma logica, além de identificar,
analisar e implementar possiveis solucoes.

1.3 O kit LEGO Mindstorms EV3

O kit LEGO Mindstorms EV3 é fabricado e mantido pela LEGO Group, uma
empresa dinamarquesa de brinquedos que nos ultimos anos tem investido bastante
no desenvolvimento de kits de Robética Educacional. Dentre os projetos
desenvolvidos pela LEGO Group, podemos citar o LEGO Mindstorms que é uma
linha de robdtica especifica para a Educacéo e foi resultado de uma parceria entre o
Media Lab do Massachusetts Institute of Technology (MIT) e o LEGO Group.

Na confecgao dos artefatos educacionais destes guidelines, utilizamos o kit
de Robdtica Educacional LEGO Mindstorms na versdo mais recente chamada de
EV3, em sua distribuicdo de referéncia 45544 (uso educacional). O LEGO
Mindstorms EV3 é a evolucado de seu antecessor o LEGO NX2, representando a
terceira geracao de kits de Robadtica Educacional, desenvolvidos pela LEGO Group.

Podemos dividir a composicao do kit LEGO Mindstorms EV3 de forma
simplificada, em trés conjuntos de recursos: o conjunto de pecgas plasticas de
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construcao dos modelos (estruturais, eletrbnicas e mecanicas); os fluxogramas ou
diagramas de montagem do conjunto padrédo de modelos robdticos deste kit; e o
RobolLab que é um software de programac¢ao em blocos para ambientes graficos,
cuja finalidade é desenvolver os programas de movimentacao e interacao autbnoma
dos modelos robéticos montados. O kit e seus componentes esta ilustrado na Figura
2.

Figura 2 — Kit LEGO Mindstorms EV3.

Fonte: https://education.lego.com

1.4 Relagoes Métricas do Tridngulo Retangulo

Conforme estabelecidos nos PCNs, os conteudos que dizem respeito ao
estudo das Rela¢des Métricas do Tridngulo Retangulo estdo organizados como parte
integrante do bloco denominado “Espaco e Forma”. Este bloco trata do estudo dos
conceitos e aplicagdes da Geometria. Os conteudos de estudo da Geometria
apresentam grande potencial de aplicagdo em estratégias de resolugido de
problemas matematicos.

Nos PCNs (BRASIL, 1998) a Geometria é apontada como um campo fértil
para trabalhar com situagdes-problema e é um tema pelo qual os alunos costumam
se interessar naturalmente. O trabalho com nogbdes geométricas contribui para a
aprendizagem de numeros e medidas, pois estimula o aluno a observar, perceber
semelhancas e diferencas, identificar regularidades, etc. No bloco de conteudos
Espaco e Forma especifico para o 9° ano do Ensino Fundamental, a organizagéo
dos conteudos sobre as Relagdes Métricas do Triangulo Retangulo, considera que
os conteudos de Congruéncia e Semelhanga sao pré-requisitos para o estudo deste
tema e permitem aos alunos a compreensao das propriedades geométricas. Com
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base nestas propriedades os estudantes podem estabelecer, por meio de analise e
observagao, importantes relagdes métricas entre os triangulos retangulos. Dentre as
relagbes observadas, a que tem maior relevancia em razdo da amplitude de
utilizacdo e aplicacdo na compreensdo e resolucdo de diversos problemas
matematicos é o chamado Teorema de Pitagoras.

1.5 Aprendizagem Baseada na Resolugao de Problemas

Nestes guidelines daremos énfase ao modelo de resolu¢ao de problemas de
Polya [1975], visto que ele sintetiza as atividades dos demais modelos e estabelece
procedimentos gerais que podem ser empregados em diferentes dominios de
conhecimento.

O modelo de Pdlya é constituido de quatro fases: (1) entender o problema;
(2) estabelecer um plano; (3) executar o plano; e, (4) examinar a solugédo obtida.
Cada uma dessas fases esta descrita mais detalhadamente a seguir.

Entender o problema consiste em entender o enunciado do problema e
identificar dados, incognitas, objetivos e condicionantes, além de estabelecer uma
notacdo mais adequada para a representacao do problema. Nessa fase, é
importante assumir uma postura de disposicao para solucionar o problema proposto.

Estabelecer um plano consiste em relacionar dados e incégnitas, decompor
o problema em partes, relembrar problemas correlatos, reformular o problema dado,
utilizar estratégias (por exemplo, analogias) a fim de conceber um plano para
alcancar a solugéo do problema.

Executar o plano consiste em transformar o plano em uma solugao para o
problema e checar a validade de cada passo para certificar-se de que nao ha erros.

Examinar a solugao obtida consiste em fazer um retrospecto reconsiderando
e reexaminando o resultado final e o caminho que levou até ele.

1.6 Alinhamento Construtivo

O Alinhamento Construtivo foi proposto por John Biggs (BIGGS E TANG,
2011) e é definido pelo préprio autor como um “design for teaching”. Em Portugués,
pode ser entendido como uma maneira de planejar, projetar e delinear o ensino.

Trés conceitos sdo centrais quando se planeja o ensino fundamentado no
Alinhamento Construtivo, sdo eles: Resultados Pretendidos da Aprendizagem
(Intended Learning Outcome — ILO), Atividades de Ensino e Aprendizagem
(Teaching Learning Activities — TLA) e as Atividades de Avaliagao (Assessment Task
— AT). O Alinhamento Construtivo ocorre quando as atividades de Ensino e
Aprendizagem e as atividades de Avaliacdo estdo alinhadas aos Resultados
Pretendidos da Aprendizagem. Esta relagao esta ilustrada na Figura 3.
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Figura 3 — Alinhamento Construtivo.

Resultados Pretendidos da
Aprendizagem

Representam os niveis de
entendimento pretendidos e
530 expressos com verbos

Atividades de Ensino e Tarefas de Avaliacdo
Aprendizagem Projetadas para avaliar qudo
Projetadas para suscitar acoes bem as acOes indicadas pelos
indicadas pelos verbos verbos foram empregadas

Fonte: BIGGS (1999 apud MENDONGCA, 2015).

1.7 A Taxonomia SOLO

A Taxonomia SOLO, pode ser utilizada na elaboragcdo das referéncias
avaliativas, combinando aspectos quantitativos com qualitativos.

Esta taxonomia foi desenvolvida a partir do trabalho de Biggs e Collis com
estudantes universitarios (BIGGS; COLLIS, 1982), a taxonomia € composta por cinco
niveis, no qual cada nivel tornar-se uma base sobre a qual a aprendizagem futura é
construida. A descricdo de cada nivel é apresentada a seguir (BRABRAND E DAHL,
2007):

Pré-estrutural: neste nivel, o aluno demonstra pouco entendimento sobre
determinado conteudo, aquém do que é solicitado. As respostas sao constituidas de
informacoes dispersas, confusas e até irrelevantes;

Uniestrutural: neste nivel, o aluno produz respostas simples, sendo capaz de lidar
com um aspecto relevante ou conhecido da pergunta ou problema. Sao verbos
tipicos deste nivel: memorizar, identificar, reconhecer, nomear, citar e ordenar.

Multiestrutural: neste nivel, o aluno lida com multiplas informagbes relevantes e
corretas, mas estas informacdes nao apresentam as devidas relagdes/conexdes e
por isto, o aluno apresenta dificuldades em compor o todo. Sao verbos tipicos deste
nivel: classificar, descrever, listar, fazer algoritmos e ilustrar.

Relacional: neste nivel, o aluno é capaz de perceber as relagbes entre as varias
informacdes e como elas se integram para formar o todo. S&o verbos tipicos deste
nivel: comparar, analisar, diferenciar e resolver um “case” (para um dado dominio).



) PARTE | — Guidelines para Elaboracao de Problemas
Pag. 10 Matematicos Considerando o uso de Robética

Abstrato Estendido: neste nivel, o aluno é capaz de generalizar e lidar com
respostas bem mais estruturadas, conseguindo, inclusive, formular hipéteses. Sao
verbos tipicos deste nivel: teorizar, criar hipéteses, generalizar e transferir a teoria
(para um novo dominio).

Para auxiliar na definigdo dos resultados pretendidos da aprendizagem, Biggs
e Tang (2011) sugerem a adocgao da Taxonomia SOLO (Structure of the Observed
Learning Outcome), ilustrada na Figura 4.

Figura 4 — Taxonomia SOLO.

teorizar
generalizar

e criar hipéteses

explicar causas
analisar
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Pré-estrutural Uniestrutural Multiestrutural Relacional Abstrato Estendido

Falta informagdes

<4—— Fase Quantitativa

Fonte: BIGGS E TANG (2011 apud MENDONGCA, 2015).
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2. O Processo Passo-a-Passo

A integracao das atividades praticas de Robotica Educacional, utilizando o kit
LEGO Mindstorms EV3, com os conteludos matematicos sobre as Relagdes Métricas
do Tridngulo Retangulo, consolidou-se através do desenvolvimento de um
planejamento de ensino, elaborado segundo os fundamentos do Alinhamento
Construtivo, conforme ja mencionamos na seg¢ao 1.

Iremos apresentar as etapas de elaboragdo dos problemas matematicos
considerando o uso de Robdtica Educacional numa perspectiva passo-a-passo,
tendo como base o desenvolvimento do planejamento de ensino que foi concebido.
A ideia é que possamos através deste exemplo, auxiliar outros professores no
planejamento de ensino com robdtica. Assim, a apresentacao desta seg¢do seguira o
seguinte itinerario:

e Selecao dos Conteudos Matematicos para o ensino do tema — Relagdes

Métricas do Triangulo Retangulo;

e Selecdo dos Conteudos de Robédtica Educacional. Que sao os temas
relacionados a robdtica e o material de referéncia sobre o kit didatico
LEGO Mindstorms EV3;

e Elaboracdo dos Problemas Temas. Desenvolvimento de um problema
contextualizado com a realidade regional dos alunos, cuja solugao
dependia da aplicagao dos conteudos matematicos e da robdtica;

e Selecdo dos Modelos Robdticos e Elaboracado dos Circuitos Tematicos.
Definigdo do modelo robdtico que sera empregado para a solugédo do
problema tema, assim como o percurso (circuito) que esse modelo
robotico devera cumprir para solucionar o problema e demonstrar os
conceitos matematicos em questao;

e Definicdo dos Resultados Pretendidos da Aprendizagem. Considerando
as atividades praticas com robdtica e de aprendizagem matematica
planejadas;

e Proposicao das Atividades de Ensino e Aprendizagem. Sao as atividades
praticas que utilizam Robdtica Educacional e as atividades de resolugéo
de problemas matematicos elaborados sobre o tema Relacbes Métricas
do Tridangulo Retangulo;

e Elaboracdo das Tarefas de Avaliacdo. Construcdo dos instrumentos
avaliativos para verificar os niveis de aprendizagem dos estudantes,
sobre as atividades praticas e de matematica,;

e Elaboracdo da Rubrica Avaliativa. Desenvolvimento do instrumento
utilizado para as corregdes dos instrumentos avaliativos;
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e Organizagcdao do Conteudo Planejado nos Templates de Aula. Uma
proposta de organizacdo do conteudo desenvolvido em um modelo
padrao de plano de aula.

As etapas do itinerario proposto sdo demonstradas através de um fluxograma

de atividades ilustrado na Figura 5. E serdo detalhadas a seguir em secbes
especificas.

Figura 5 — Fluxograma do Processo Passo-a-Passo.

Fonte: Elaborado pelos Autores.
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21 Selecao dos Conteudos Matematicos

Os conteudos matematicos selecionados foram divididos em aulas
especificas. Para cada aula, desenvolvemos propostas de atividades praticas
integradas com a resolugdo dos problemas matematicos elaborados sobre os
conteudos selecionados. No Quadro 1 temos a relagéo dos conteudos matematicos
do 9° ano do Ensino Fundamental, sobre as Relagbes Métricas do Tridngulo
Retangulo, que utilizamos do desenvolvimento das atividades do plano de ensino.
Estes conteldos foram selecionados a partir dos PCNs do 9° ano do Ensino
Fundamental e de livros didaticos utilizados para este nivel de escolaridade

A partir da selegao dos conteudos matematicos, desenvolvemos problemas
contextualizados com enfoque nestes conteudos, os quais definimos como
problema-tema. Sobre o contexto de cada problema—tema foram propostos os
problemas matematicos e as atividades praticas com Robética Educacional

Quadro 1 — Relagédo dos Contetidos Matematicos do Plano de Ensino.

o Retas e Segmentos de Retas;
e Figuras Geométricas Planas;

e Tridngulos.

e Introducéo;
e Figuras Semelhantes;
e Transformagdes Geométricas;

e Situagdes que Envolvem Semelhanca.

e Introducao;

e Elementos de um Tridangulo Retangulo;

o Relagbes Métricas do Triangulo Retangulo;
e Teorema ou Relacao de Pitagoras;

e Outras Relagbes Métricas Importantes;

e Aplicagbes do Teorema de Pitagoras.
Fonte: Elaborado pelos Autores.

A relacédo de conteudos definida, foi utilizada na organizacdo das aulas do
plano de ensino, em subconjuntos especificos de conteudos. A identificagdo dos
conteudos especificos para cada aula, foi realizada com base na carga horaria
proposta a estas aulas e na sequéncia logica de disposicao destes conteudos. No
Quadro 2 estao relacionados como exemplo os conteudos matematicos que foram
utilizados na Aula 04 do Médulo | do plano de ensino desenvolvido.
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Quadro 2 — Contetdos Matematicos (Aula 04 do Médulo 1).

CONTEUDO TOPICOS

Conceito, classificagdo, tipos, aplicagdes,

Segmentos de Retas; ~ ) o
relagdes com figuras geométricas planas.

Figuras Geométricas Planas; Conceito, classificagdo, tipos, aplicagbes.

Conceito, classificagao, tipos, caracteristicas,

Triangulos; L
elementos, aplicagoes.

o Conceitos, caracteristicas, elementos e
Semelhanga de Triangulos.

propriedades.

Fonte: Elaborado pelos Autores.

Com a consolidagdo dos conteudos de Matematica do planejamento de
ensino, passamos a analisar quais os temas sobre robética e Robética Educacional
seriam necessarios para promover a integragdo desta tecnologia no estudo das
Relacbes métricas do Tridngulo Retangulo. Os detalhes desta selecdo seréo
apresentados na secao seguinte.

2.2 Selegao dos Conteudos de Robdtica

A selecao dos conteudos de robdtica teve como referéncia principal, as
caracteristicas técnicas do kit didatico de Robdética Educacional LEGO Mindstorms
EV3.

Inicialmente realizamos uma selegao de conteldos dos conceitos gerais
sobre robdtica, a ideia era iniciarmos com conteudos prévios a apresentagao dos
recursos e tecnologias do kit LEGO. Neste material verificamos que a abordagem
sobre os conteudos relacionados a robodtica e as leis da robdtica apresentavam um
alto teor tecnicista, o que nos levou a n&o utilizarmos no plano de ensino, uma carga
excessiva de conteudos tedricos sobre robética. Assim ao elaborarmos as aulas
iniciais do modulo |, fizemos uma breve conceituagao para a apresentacdo aos
estudantes, dos conceitos de robdtica, robd, composigao tecnoldgica dos robds e as
aplicacbes atuais da robotica.

Esses conceitos foram contemplados com o objetivo de nivelarmos o
entendimento dos estudantes sobre fundamentos legitimos da robética, corrigindo o
entendimento sobre possiveis conflitos quanto ao uso da robdética em aplicacbes
mostradas corriqueiramente nos filmes de ficgao cientifica.

Foi necessario também selecionarmos conteudos sobre fundamentos de
l6gica e programacado de computadores. Como os objetivos do planejamento de
ensino nao eram o de capacitar os estudantes em profundidade sobre as tecnologias
da informacéo, realizamos uma selecao sintetizada dos conceitos e elementos de
programacao que precisamos fundamentar junto aos estudantes também nas aulas
do maodulo |.
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Incluimos nas aulas os conceitos resumidos sobre programa de computador,
estruturacao légica de programas, estruturas sequenciais, estruturas condicionais e
estruturas de repeticdo. Fizemos inicialmente uma conceituagdo por meio de
analogias de uso, para em seguida demonstrarmos na pratica o uso dessas
estruturas através da programacao em blocos programaveis disponivel no ambiente
de desenvolvimento do kit LEGO.

Posterior a selecao dos conteudos de fundamentacdo de robdtica e de
programacao, identificamos dentre os recursos do kit LEGO Mindstorms EV3, os
materiais de referéncia e orientagdo necessarios a composicdo das atividades
praticas de montagem e programacao dos modelos roboéticos. Estes materiais estao
todos disponiveis no software de instalacao do kit. O ambiente instalado disponibiliza
o conjunto de instru¢cdes de montagem dos modelos robéticos propostos na versao
do kit. Também fornece cddigos de programacao prontos, para o teste de alguns
movimentos dos modelos.

A partir da selegcao dos conteudos matematicos e de robdética, desenvolvemos
problemas contextualizados com enfoque nestes conteludos, os quais definimos
como problema-tema. Sobre o contexto de cada problema—tema foram propostas as
atividades praticas com Robdética Educacional e os problemas matematicos. Na
secao seguinte falaremos sobre o processo de criagdo dos problemas-temas que
utilizamos no plano de ensino desenvolvido.

2.3 Elaboragao dos Problemas Temas

O problema-tema é um roteiro contextualizado de atividades de ensino e
aprendizagem, onde a partir de um tema regionalizado definido, foram desenvolvidos
0s enunciados de atividades praticas com Robdética Educacional e os problemas
matematicos sobre os conteudos das Rela¢des Métricas do Tridngulo Retangulo. O
plano de ensino foi organizado em trés modulos distintos. Cada problema-tema
elaborado, foi criado especificamente para um dos trés médulos do plano de ensino.
Desta forma elaboramos trés problemas-temas de acordo com a organizagao
modular do plano de ensino:

1) Pecuaria Amazbnica - Médulo |;

2) A Harpia da Amazénia - Moédulo II;

3) O Serpentario - Médulo 111

A identificacdo de cada um dos problemas-temas esta relacionada a uma
contextualizagdo amazonica, portanto regional. A caracterizagdo dos problemas com
temas cotidianos da regido permite uma abordagem mais real dos estudantes
quando estes forem desenvolver as atividades praticas com a Robdtica Educacional.
Este entendimento também se aplica as atividades de resolugdo dos problemas
matematicos.

O problema-tema Pecuaria Amazdnica. Trata-se de um contexto
amazonico, relacionado a criagdo de animais em pastos regionais. Neste ambiente
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os estudantes utilizaram um modelo roboético chamado robd transportador, que se
deslocava entre quatro pontos da fazenda: o estacionamento de transporte, o celeiro,
o0 armazém e o pasto. A ideia central era fazer o robd transportar alimentos e animais
percorrendo o circuito Fazenda Amazoénica, para a realizagdo das tarefas de
alimentacéo.

O problema-tema A Harpia da Amazdnia. Este problema contextualiza uma
questdo ambiental amazbénica. Onde a Harpia ou Gavido Real da Amazébnia é
apresentado aos estudantes através de um modelo robético que simula um veiculo
de vigilancia terrestre, interagindo com um circuito que chamamos de Santuario da
Harpia. As atividades praticas deste problema-tema abordaram o deslocamento do
robd vigilante nas areas de preservagao da Harpia, no bercario e na regido de
ocorréncia de caga. A ideia central deste problema era utilizar o robé vigilante para
combater as possiveis equipes de caca detectadas na regido. Garantindo assim a
integridade do bergario com consequente preservacdo dessa espécie de ave
amazoénica.

O problema-tema O Serpentario. Abordamos neste tema a questdo da
pesquisa cientifica na Amazonia com enfoque nas espécies de animais tipicos da
regido. Neste caso contextualizamos o habitat natural da maior serpente amazénica
a Sucuri. Nas atividades praticas deste problema-tema o modelo robdtico utilizado
simulava a prépria serpente em deslocamento no seu habitat natural. A serpente
robotica se deslocava nas areas de reproducdo, no ninho e nas areas de ocorréncia
dos seus predadores naturais, contextualizadas por um circuito que definimos como
Habitat das Serpentes. A ideia central era estudar os habitos de deslocamento e
reproducao dessas serpentes, visando a coleta de dados cientificos.

Como podemos verificar cada um dos problemas-temas propostos, utilizam
um modelo robodtico especifico e um circuito de deslocamento em solo que
contextualiza visualmente a tematica de cada problema-tema. Na secédo seguinte
iremos detalhar as atividades de definicdo dos modelos robdéticos utilizados e seus
respectivos circuitos tematicos de interagao.

2.3.1 Os Modelos Roboéticos e os Circuitos Tematicos

A partir da selegc&o dos conteudos, desenvolvemos conjuntamente o estudo
sobre 0 modelo robdtico e o tipo de circuito apropriado para a interagcdo com o robd,
considerando a realizac&o das atividades praticas que precisaremos realizar.

Assim, cada problema-tema proposto foi associado a um modelo robdtico do
kit LEGO Mindstorms EV3 e a um circuito tematico para deslocamento em solo, que
foi elaborado considerando a tematica regional proposta para as atividades praticas.
Conceituaremos a seguir os termos Modelo Robdtico e Circuito Tematico, como
apresentacao inicial ao detalhamento de todos os modelos e circuitos que constam
neste manual.
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Modelo Robético: é o robd estruturalmente montado a partir de um conjunto
de etapas de montagem, especificadas nas instrugbes de montagem que fazem
parte do kit LEGO Mindstorms EV3. Optamos pela utilizagdo de modelos robéticos
de deslocamento em solo propostos no proprio portfélio de modelos do kit LEGO
utilizado. Como o foco € a aprendizagem matematica, buscamos utilizar modelos
robéticos mais simples em relagéo as atividades de montagem e programagao.

Circuito Tematico: sdo cenarios impressos em banners de PVC que ilustram
a tematica regional proposta para cada problema-tema. Os circuitos sdo adequados
para a movimentacao de modelos roboéticos de deslocamento em solo. As ilustracdes
do modelo contextualizam situagdes cotidianas que séo utilizadas na proposicédo das
atividades praticas e na elaboracao dos problemas matematicos.

E necessario elaborar primeiro o modelo virtual do cenario tematico,
destacando as caixas de trajetéria (espagos em branco), para o reconhecimento das
setas pelos robdés. Os modelos foram impressos em lona de PVC, com uma
dimensao de 1,2 x 0,90 m. Na Figura 6 podemos visualizar o circuito tematico
impresso para as atividades do modulo 1. O desenvolvimento do modelo virtual pode
ser feito por qualquer software de editoragao grafica ou até mesmo nos aplicativos
para a construgao de apresentagdes.

Figura 6 — Modelo do Circuito Tematico em PVC.

Fonte: Acervo dos Autores.

Para o desenvolvimento das atividades praticas que foram propostas e dos
problemas matematicos que utilizamos, foi necessario a correlagao entre os
conteudos matematicos estudados em cada mddulo e o problema-tema com seus
respectivos modelos roboticos e circuitos tematicos de deslocamento. Considerando
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a organizacao do plano de ensino em mddulos, apresentaremos a seguir em conjunto
o modelo robdtico e o circuito tematico que foram utilizados em cada um dos trés
modulos propostos.

No médulo I, para as atividades de deslocamento em solo utilizamos o
modelo LEGO Driving Base, que esta ilustrado na Figura 7, por considera-lo
adequado para tratar os conteudos matematicos selecionados para este médulo.

Figura 7 — Modelo Robético Driving Base.

Fonte: https://education.lego.com

O circuito tematico elaborado para a interacdo do modelo Driving Base,
apresenta uma tematica regional amazodnica e foi denominado de Fazenda
Amazobnica. O circuito esta ilustrado na Figura 8.

Figura 8 — Circuito Fazenda Amazbnica.

———

H
1!
11
i !
1!
1!
1!
1!
1!
1!
il
1 !
!
1!
1
3l

N

s el S e s e g

Y
L]

A

Fonte: Elaborado pelos Autores.
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O médulo Il tem como modelo robético de deslocamento em solo, 0 modelo
TRACKS3R (ou robdé tanque), uma adaptacdo de modelo da versdao 31313 do kit
LEGO Mindstorms EV3. O modelo contextualiza um veiculo de vigilancia terrestre
utilizado em uma area de preservagdo amazodnica. O TRACK3R estd ilustrado na
Figura 9.

Figura 9 — Modelo Robético TRACK3R.

Fonte: https://education.lego.com

Para o modelo robdético TRACK3ER, elaboramos o circuito tematico
Santuario da Harpia. O circuito foi criado com figuras representando areas dentro da
tematica de preservacao da Harpia da Amazénia. Cada area identificada representa
uma referéncia utilizada na contextualizacao das atividades praticas e dos problemas
matematicos. O circuito Santuario da Harpia esta representado na Figura 10.

Figura 10 — Circuito Santuario da Harpia.

? km

Fonte: Elaborado pelos Autores.
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Para o médulo Il utilizamos o modelo robético SNACK3R, que simula uma
serpente rastejante. O modelo foi proposto dentro de uma tematica cientifica
amazobnica e é uma adaptacdo de modelo do kit LEGO Mindstorms EV3 31313. O
robé6 SNACK3R esta ilustrado na Figura 11.

Figura 11 — Modelo Robético SNACK3R.

Fonte: https://education.lego.com

Definido o modelo robético do modulo 1, elaboramos o circuito tematico, para
ilustrar o tema cientifico sobre os habitos de deslocamentos das serpentes
amazodnicas (Sucuri). Denominamos este circuito Habitat das Serpentes. O circuito
esta representado na Figura 12.

Figura 12 — Circuito Habitat das Serpentes.
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Fonte: Elaborado pelos Autores.



Pag. 21

PARTE | — Guidelines para Elaboracao de Problemas
Matematicos Considerando o uso de Robética

Definido o modelo roboético e o circuito tematico, para o problema-tema
proposto. Considerando os conteldos selecionados para cada conjunto de aulas que
compéem os modulos do plano de ensino. Utilizamos os fundamentos do
Alinhamento Construtivo, para elaborar as propostas dos Resultados Pretendidos da
Aprendizagem (Intended Learning Outcome — ILO), as Atividades de Ensino e
Aprendizagem (Teaching Learning Activities — TLA), abrangendo atividades praticas
e problemas matematicos e as Atividades de Avaliacao (Assessment Task — AT).
Nas secdes seguintes iremos detalhar como foram propostas estas atividades no
enfoque de integrar Robética Educacional com aprendizagem das Relagcbdes Métricas
do Tridangulo Retangulo.

2.3.2 Definicao dos Resultados Pretendidos de Aprendizagem

Desenvolvemos as propostas dos Resultados Pretendidos de Aprendizagem
(ILOs), seguindo as recomendacgdes e fundamentos do Alinhamento Construtivo.
Como a expectativa de pesquisa era propormos uma aprendizagem onde os
estudantes fossem ativos no seu proprio processo de aprendizagem, buscamos
identificar os objetivos de aprendizagem com verbos que expressassem agdes que
os estudantes deveriam realizar.

Os objetivos de aprendizagem propostos descrevem o que os estudantes
devem ser capazes de fazer e em que nivel, considerando os niveis de
aprendizagem da Taxonomia SOLO. Buscamos trabalhar o conhecimento funcional
dos estudantes mediante a aprendizagem dos conteudos matematicos selecionados
para cada moédulo do plano de ensino. Na definicdo dos resultados pretendidos de
aprendizagem consideramos que os estudantes chegariam nas aulas iniciais no
minimo com o nivel Pré-estrutural. Trabalhamos com relacdo aos resultados de
aprendizagem com trés dos cinco niveis de aprendizagem da Taxonomia SOLO. Os
niveis Uniestrutural, Multiestrutural e Relacional, todos os resultados pretendidos de
aprendizagem foram propostos com o objetivo de posicionar os estudantes
participantes no nivel Relacional. Nao tratamos do nivel Abstrato Estendido no plano
de ensino proposto, por entendermos que este nivel ndo esta contemplado pelas
atividades praticas e de aprendizagem matematica que foram desenvolvidas no
plano. Em sintese, considerando a organizagdo em trés modulos do planejamento
de ensino desenvolvido, foram propostos os seguintes resultados pretendidos de
aprendizagem:

Médulo | — definido como moédulo de nivelamento. Neste mddulo os
estudantes tem como objetivos pretendidos de aprendizagem, conhecer e dominar o
uso dos recursos hardware e software do kit LEGO Mindstorms EV3, realizar a
montagem do modelo robdtico Driving Base, programar o robé utilizando o ambiente
de programacao e o Microcontrolador bloco EV3 para o cumprimento das atividades
praticas, testar o modelo robdtico programado utilizando o circuito Fazenda
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Amazbnica, compreender os conceitos, formulacbes e aplicacbes dos conteudos
matematicos pré-requisitos: segmentos de reta, figuras geométricas planas, triangulo
e semelhanga de tridngulos. Resolver as listas de exercicios e a avaliagdo modular.

Médulo Il — definido como moédulo de fundamentos. Neste moédulo os
estudantes tém como objetivos pretendidos de aprendizagem, realizar a montagem
do modelo robdético TRACK3R. Programar o robdé utilizando o ambiente de
programacao e o Microcontrolador bloco EV3 para o cumprimento das atividades
praticas. Testar o modelo robético programado utilizando o circuito Santuario da
Harpia. Compreender os conceitos, formulacbes e aplicacbes dos conteudos
matematicos de fundamentos: Relagdes Meétricas do Tridngulo Retangulo
(introducao e elementos), tipos de relagdes, teorema de Pitagoras. Resolver as listas
de exercicios e a avaliagdo modular.

Maédulo lll — definido como médulo avancado. Neste modulo os estudantes
tém como objetivos pretendidos de aprendizagem, realizar a montagem do modelo
robotico SNACK3R. Programar o robd utilizando o ambiente de programacéo e o
Microcontrolador bloco EV3 para o cumprimento das atividades praticas. Testar o
modelo robdtico programado utilizando o circuito Habitat das Serpentes.
Compreender os conceitos, formulacdes e aplicacbes dos conteldos matematicos
avancados: teorema de Pitagoras e suas aplicagdes, outras relagdbes métricas
importantes. Resolver as listas de exercicios e a avaliagdo modular.

2.3.3 As Atividades de Ensino e Aprendizagem

As Atividades de Ensino e Aprendizagem (TLAs), do plano de ensino
desenvolvido estdo dividias em duas partes. Atividades praticas com Robotica
Educacional e resolucédo de problemas matematicos sobre as Relagdes Métricas do
Tridngulo Reténgulo. Os dois tipos de atividades foram elaborados e planejados com
o objetivo de manter os estudantes engajados em fazer algo.

Para cada TLA sugerida foram identificadas as a¢des dos professores e dos
estudantes tanto para as atividades praticas de aprendizagem, como para as
atividades de aprendizagem matematica. Tudo em conformidade com os obijetivos
pretendidos de aprendizagem que foram definidos. Em cada um dos trés médulos do
plano de ensino existe uma lista de atividades praticas e uma lista de problemas
matematicos. A seguir detalharemos o desenvolvimento das propostas de praticas
com Robdtica Educacional e a proposta de problemas matematicos que fomentam a
aprendizagem das Relagbdes Métricas do Tridngulo Retangulo em cada modulo.

Atividades Praticas com Robética Educacional

Desenvolvemos as propostas de atividades praticas para fomentar a
aprendizagem dos conteudos matematicos selecionados para cada médulo do plano
de ensino. Cada atividade pratica basicamente se divide em duas etapas, a primeira
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relacionada a montagem do modelo robético proposto. E a segunda consiste na
programacao do coédigo fonte necessario para a realizagcdo dos deslocamentos
solicitados pelo problema-tema. O trabalho de programagédo compreende ainda as
atividades de testes do modelo robdtico no circuito tematico, a fim de se verificar o
exato cumprimento dos deslocamentos em solo solicitados em cada um dos itens
praticos propostos.

As questbes praticas em geral, sao atividades de montagem, programagao e
testes dos robbs para a realizacdo de deslocamentos especificos no circuito
tematico. A seguir, apresentaremos como um exemplo de atividade pratica, uma das
atividades do médulo |. Este exemplo utiliza o modelo robético Driving Base € o
circuito tematico Fazenda Amazoénica.

Exemplo de Atividade Pratica — Aula 4 Médulo |

Em uma fazenda de criagdo de animais no municipio de Autazes - AM foi
implantado um sistema automatizado para transporte dos animais e da alimentacgao.
O sistema é dotado de um robd transportador com ferramenta de suspensido em
formato de garra. O proprietario depois que investiu no novo equipamento descobriu
que era necessario um técnico para montar e programar o seu robd.

Assim diante desta necessidade, vocé foi contratado para desenvolver o
modelo robdtico Driving Base, visando melhorar o processo de transporte na
fazenda. Nesse contrato vocé ficou responsavel em montar o modelo e programar
os movimentos autbnomos de acordo com as seguintes tarefas de percurso para o
circuito Fazenda Amazoénica:

a) Construa um programa que permita o robé transportador inicialmente se
deslocar ao armazém da fazenda, percorrendo o deslocamento AB, onde
neste local, ira agarrar a caixa contendo a ragao para alimentagao dos
animais. Em seguida, o rob6 devera se direcionar até o celeiro através do
trajeto BC, onde ir4 deixar a caixa de ragao para alimentagao dos animais
que estao presos. Concluido o transporte da ragao o robd devera retornar
ao ponto de estacionamento inicial por meio do deslocamento ChA. Todo
0 percurso devera ser cronometrado por vocé e devidamente anotado.
Importante vocé saber que a cronometragem n&o precisa gerar a
preocupacao sobre tempo minimo ou maximo.

b) Nesta tarefa o programa que sera desenvolvido, possibilitara que o robd
se desloque do ponto inicial de estacionamento A para o curral de
higienizagdo dos animais, através do deslocamento AD. Chegando ao
curral, o robd devera segurar a vaca de leite da fazenda (lata) e em
seguida transportar o animal em direcdo ao celeiro para que possa ser
feito a alimentacdo da mesma. O percurso ao celeiro sera feito pelo
deslocamento DC. Conclusa a entrega da vaca, o robd devera retornar ao
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ponto de estacionamento inicial por meio do deslocamento ChA. Todo o
percurso devera ser cronometrado por vocé e devidamente anotado.
Importante vocé saber que a cronometragem n&o precisa gerar a
preocupacao sobre tempo minimo ou maximo.
Todas as atividades de ensino e aprendizagem relacionadas as praticas com
Robética Educacional, estdo disponiveis na integra nos Apéndices: C — TLAs do
modulo |, D — TLAs do moédulo Il e E — TLAs do moédulo 1.

Problemas Matematicos

A resolucao dos problemas matematicos que exploram os conteudos do tema
Relagdes Métricas do Tridangulo Retangulo para cada moédulo do plano de ensino,
sao atividades que levam em consideracao as explicagdes e exemplos apresentados
pelo professor de Matematica e também os estudos resultantes das observagdes dos
deslocamentos que 0 modelo robdético realiza no circuito tematico.

Os problemas matematicos propostos no contexto do problema-tema, sao
questbes que dao énfase as habilidades de visualizagdo e aplicacdao das
propriedades das figuras geométricas, além da capacidade em desenvolver e aplicar
o raciocinio dedutivo. Estas habilidades séo estimuladas por meio da realizagcao das
atividades praticas que pressupdem observacoes e interpretagées matematicas dos
estudantes, sobre as atividades de deslocamentos do modelo robdtico.

Em cada modulo, existe uma lista de problemas matematicos para cada uma
das aulas planejadas, além de uma avaliagdo modular que sintetiza todo o conteudo
matematico estudado nestes mddulos. Os estudantes conforme as diretrizes do
plano de ensino desenvolvido precisam resolver as listas de exercicios de cada aula
e ao final do médulo a avaliagdo modular. Os problemas matematicos que fazem
parte destas atividades de aprendizagem tém como caracteristica a contextualizacao
dos conteudos estudados, a partir da realizag&o das atividades praticas utilizando o
modelo roboético e o circuito tematico. A ideia central sobre a elaboracdo destes
problemas é aproveitar as oportunidades de problematizagdo geométrica que o
modelo robdtico e o circuito tematico oferecem em cada um dos problemas-temas.

Cada questao contextualizada no problema-tema possui, portanto, itens de
problemas matematicos sobre visualizag&o e aplicagao de propriedades geométricas
e itens sobre a aplicacao do raciocinio dedutivo.

A seguir, apresentaremos como um exemplo de atividade de resolugao de
problemas matematicos, uma das listas de exercicios do modulo I. Esta lista se
baseia na interagdo do modelo robdtico Driving Base com o circuito tematico
Fazenda Amazénica.

Exemplos de Problemas Matematicos — Aula 4 Médulo |

Lista exemplo de problemas matematicos elaborados seguindo a
contextualizagdo do problema-tema:
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a) Na realizagdo dos percursos do robd, considerando o perimetro dos

campos da fazenda, identifique, utilizando a notacdo matematica
adequada, todos os segmentos de retas presentes na fazenda. Quais dos
segmentos identificados representam retas paralelas?

Observando os deslocamentos do robd para o cumprimento das
atividades da fazenda, identifique, utilizando a notacdo matematica
adequada, quais os segmentos de reta congruentes e quais os segmentos
de reta consecutivos.

E possivel a partir da visualizagao do perimetro total da fazenda identificar
quantas e quais sdo as figuras geométricas planas presentes em todos
0s percursos do circuito proposto?

Os desafios de deslocamento do robd, para o cumprimento das atividades
de transporte e alimentagédo dos animais, s&o realizados nos espacgos de
campo da propriedade. A partir da identificacdo da figura geométrica
plana que representa o circuito da fazenda, calcule a area total deste
circuito e o seu respectivo perimetro.

e) A partir da visualizacdo das figuras geométricas planas que vocé

identificou no item ¢, considerando os deslocamentos completos do robd
para cada desafio proposto. Se existirem tridngulos, realize os calculos
necessarios sobre as incognitas x e y presentes no circuito, para
classificar os possiveis tridngulos, quanto aos seus lados e quanto aos
seus angulos.

O gerenciamento do servigo de transporte realizado pelo robd, necessita
de informacdes sobre o desempenho de movimento do robd, para o
planejamento de deslocamento autbnomos mais eficazes. Assim,
considerando a existéncia de triangulos no circuito da fazenda, para cada
um identificado, calcule sua area e seu respectivo perimetro.

Como pode ser observado, o problema proposto considera varios subitens
para a sua solugdo. Os itens de a) a ¢) focam no desenvolvimento da habilidade de
visualizacao e aplicagcido das propriedades das figuras geométricas. Os itens de d) a
f) focam no desenvolvimento do raciocinio dedutivo.

2.3.4 Desenvolvimento das Atividades de Avaliacao

O desenvolvimento das Tarefas de Avaliacdo (ATs) deve considerar alguns
importantes aspectos, com o objetivo de garantir que haja de fato um alinhamento
completo entre os resultados pretendidos de aprendizagem, as atividades de ensino
e aprendizagem e as respectivas avaliagdes. Dentre estes critérios destacamos: a
definicdo dos critérios de avaliagdo, a identificacdo do tipo de conhecimento
envolvido, a proposicdo do formato da avaliagcdo e a analise sobre o tempo
necessario para os estudantes realizarem cada tarefa de avaliagao.
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O plano de ensino desenvolvido contempla a realizacao de 03 avaliagoes.
Todas estas avaliagdes contem problemas matematicos sobre as Relagbes Métricas
do Triangulo Retangulo e seus pré-requisitos. Identificaremos cada avaliagdo
apresentando sua estrutura e caracteristicas:

1)

Avaliagdao Modular I. Avaliacdo individual de Matematica planejada para
ser realizada em 02 (duas horas) cujo contetdo programatico abrange os
conteudos matematicos: segmentos de retas, figuras geométricas planas,
triangulo e semelhanca de tridngulos. A avaliagdo modular | € para ser
aplicada individualmente aos alunos na conclusao das aulas do médulo I.
Esta avaliagdo tem 06 (seis) questbes, cuja pontuacao total valia dentro
do intervalo de 0,0 (zero) a 10,0 (dez) pontos, com peso um. A avaliagéo
estd organizada com 02 questdes cuja énfase era ftrabalhar as
dificuldades de “Visualizagcado e Aplicacdo das Propriedades das Figuras
Geométricas” e 04 questdes relacionadas ao “Desenvolvimento do
Raciocinio Dedutivo”.

Avaliagado Modular Il. Avaliacao individual de Matematica planejada para
ser realizada em 02 (duas horas) cujo contetdo programatico abrange os
conteudos matematicos: relagdes métricas do tridngulo retangulo
(introducdo e elementos), tipos de relagbes, teorema de Pitagoras. A
avaliagdo modular Il é para ser aplicada individualmente aos alunos na
conclusao das aulas do modulo |l. Esta avaliagao tem 06 (seis) questoes,
cuja pontuacao total valia dentro do intervalo de 0,0 (zero) a 10,0 (dez)
pontos, com peso um. A avaliagao esta organizada com 02 questdes cuja
énfase era trabalhar as dificuldades de “Visualizagdo e Aplicacdo das
Propriedades das Figuras Geométricas” e 04 questbes relacionadas ao
“‘Desenvolvimento do Raciocinio Dedutivo”.

Avaliagao Modular lll. Avaliacdo individual de Matematica planejada
para ser realizada em 02 (duas horas) cujo conteudo programatico
abrange os conteudos matematicos: teorema de Pitagoras e suas
aplicacoes, outras relagdes métricas importantes. A avaliagcdo modular IlI
€ para ser aplicada individualmente aos alunos na concluséo das aulas
do maddulo Ill. Esta avaliagao tem 06 (seis) questdes, cuja pontuagéo total
valia dentro do intervalo de 0,0 (zero) a 10,0 (dez) pontos, com peso um.
A avaliagado esta organizada com 02 questbes cuja énfase era trabalhar
as dificuldades de “Visualizacdo e Aplicacdo das Propriedades das
Figuras Geométricas” e 04 questbes relacionadas ao “Desenvolvimento
do Raciocinio Dedutivo”.

Para a definicdo dos critérios de avaliagédo, Biggs e Tang (2011) sugerem
uma abordagem que conjuga aspectos qualitativos e quantitativos, com o uso de
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rubricas (rubrics). Na corregdo dos instrumentos avaliativos do plano de ensino
desenvolvido, foi necessario o desenvolvimento de uma rubrica avaliativa, que foi
elaborada com base na Taxonomia SOLO. A seguir detalharemos os conceitos e
métodos propostos na construcéo da rubrica avaliativa.

2.3.5 Elaboracao da Rubrica Avaliativa

Com base na taxonomia SOLO, existem cinco niveis de aprendizagem
distintos sendo que cada nivel serve de base de conhecimento para o nivel seguinte.
Estes niveis séo: Nivel Pré-estrutural — respostas desorganizadas e até irrelevantes;
Uniestrutural — produgdo de respostas simples, mas validas; Multiestrutural —
formacao de respostas mais completas; Relacional — respostas mais estruturadas e
completas e Nivel Abstrato Estendido — que apresenta ganho qualitativo com
respostas melhores estruturadas.

As questbes de Matematica que foram selecionadas ou elaboradas para
comporem o0s instrumentos avaliativos do plano de ensino, sao problemas
matematicos que pressupbéem uma analise de corregcdo em trés niveis de
aprendizagem da taxonomia SOLO: o Uniestrutural, o Multiestrutural e o Relacional.
Consideramos o quarto nivel da taxonomia SOLO, o nivel Pré-estrutural, como uma
referéncia de como os estudantes chegam ou iniciam um determinado processo de
avaliagao, portanto este nivel ndo esta contemplado em nossa rubrica avaliativa. Nao
utilizamos também o nivel Abstrato Estendido como quinto nivel em nossa rubrica,
devido ao nivel das atividades de ensino e aprendizagem propostas ndo serem
suficientes para sustentarem o desenvolvimento dos estudantes neste nivel de
aprendizagem da taxonomia SOLO.

As questbes utilizadas nas avaliagdes, sao problemas matematicos de
geometria, que utilizam figuras geométricas para contextualizar os elementos e
propriedades geométricas necessarios a resolugdo destes problemas. Para
utilizarmos a rubrica avaliativa, definimos uma legenda especifica sobre o tipo de
figura geométrica que os estudantes lidaram nas atividades de resolucdo dos
problemas matematicos. Assim definimos dois tipos de figuras geométricas
utilizadas:

a) Figuras Geométricas Simples: figuras com apenas uma unica forma
geomeétrica identificavel. Nao necessitam de interpretagdo de contexto.
Identificam uma parte dos elementos graficos existentes.

b) Figuras Geométricas Complexas: figuras com mais de uma forma
geomeétrica identificavel. Necessitam de interpretacdo de contexto. Nao
identificam nenhum dos elementos graficos existentes.

A rubrica avaliativa desenvolvida possui trés escalas de avaliagdo: uma

numeérica que pontua os problemas matematicos com notas de 0,0 a 10,0. Uma
escala conceitual, que atribui os conceitos Insuficiente, Regular, Bom e Otimo e uma
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escala com base nos niveis de aprendizagem da Taxonomia SOLO, contendo os
niveis Uniestrutural, Multiestrutural e Relacional. Iremos apresentar a seguir os
aspectos qualitativos da escala avaliativa e sua relagdo com a escala de notas e
conceitos da rubrica:
Conceito Insuficiente — Nivel Uni estrutural — Escala de notas [0,0 a 2,0].
Neste nivel de aprendizagem os estudantes apresentam o seguinte perfil:
a) Capaz de identificar segmentos de retas e a existéncia de triangulos
retdngulos em figuras geométricas simples (capacidade de visualizacao
e aplicagao das propriedades das figuras geométricas);
b) Consegue identificar alguns (ndo todos) elementos e propriedades
geomeétricas em figuras geométricas simples (capacidade de visualizagao
e aplicagao das propriedades das figuras geométricas);
c) Nao consegue relacionar os elementos e propriedades geométricas com
a notacdo matematica adequada para a resolucdo dos calculos
(desenvolvimento do raciocinio dedutivo);
d) Apresenta dificuldades na interpretacdo dos problemas o que gera
incoeréncia logica (desenvolvimento do raciocinio dedutivo).

Conceito Regular — Nivel Multiestrutural — Escala de notas (2,1 a 5,9).
Neste nivel de aprendizagem os estudantes apresentam as seguintes
caracteristicas:

a) Capaz de identificar segmentos de retas, a existéncia de tridngulos
retdngulos, todos os seus elementos e propriedades em figuras
geométricas simples (capacidade de visualizagdo e aplicagdo das
propriedades das figuras geométricas);

b) Consegue identificar tridngulos retangulos e alguns de seus elementos e
propriedades em figuras geométricas complexas (capacidade de
visualizacao e aplicagdo das propriedades das figuras geométricas);

c) Consegue relacionar parte (ndo todos) dos elementos e propriedades
geométricas identificadas com a notagdo matematica adequada
(desenvolvimento do raciocinio dedutivo);

d) Consegue interpretar os problemas. Apresenta raciocinio légico coerente.
Tem dificuldade com a manipulacao de operagdes aritméticas (erra a
maior parte dos calculos), (desenvolvimento do raciocinio dedutivo).

Conceito Bom — Nivel Relacional — Escala de notas [6,0 a 8,9]. Neste nivel
de aprendizagem os estudantes apresentam o seguinte perfil:
a) Capaz de identificar triangulos retangulos, todos os seus elementos e
propriedades em figuras geométricas complexas (capacidade de
visualizacao e aplicagdo das propriedades das figuras geométricas);



Pag. 29

PARTE | — Guidelines para Elaboracao de Problemas
Matematicos Considerando o uso de Robética

b) Consegue relacionar uma parte dos elementos e propriedades
geométricas dos triangulos retangulos identificados com a notacao
matematica adequada (capacidade de visualizagdo e aplicagcdo das
propriedades das figuras geométricas);

c) Consegue relacionar todos os elementos e propriedades geométricas
identificadas com a notagao matematica adequada (desenvolvimento do
raciocinio dedutivo);

d) Consegue interpretar os problemas. Apresenta raciocinio légico correto.
Tem dificuldade com a manipulacado de operagbes aritméticas (acerta a
maior parte dos calculos), (desenvolvimento do raciocinio dedutivo).

Conceito Otimo — Nivel Relacional — Escala de notas [9,0 a 10,0]. Neste
nivel de aprendizagem os estudantes apresentam as seguintes caracteristicas:

a) ldentifica tridangulos retangulos, seus elementos e propriedades. Adota no
todo a notacdo matematica adequada ao analisar figuras geométricas
complexas (capacidade de visualizacao e aplicagcao das propriedades das
figuras geométricas);

b) Consegue elaborar o constructo matematico que representa a figura
geométrica, que é o evento preliminar ao calculo (capacidade de
visualizacao e aplicagdo das propriedades das figuras geométricas);

c) Consegue relacionar todos os elementos e propriedades geométricas
identificadas com a notagdo matematica adequada. Emprega o
conhecimento na resolucdo de problemas de dominio semelhante
(desenvolvimento do raciocinio dedutivo);

d) Consegue interpretar os problemas. Apresenta raciocinio légico correto.
Resolve os calculos de forma correta (desenvolvimento do raciocinio
dedutivo).

Na avaliagcdo de cada problema matematico presente nos artefatos de
avaliacdo, combinamos os aspectos qualitativos e quantitativos da rubrica avaliativa
para atribuirmos a nota de cada questéo.

A rubrica avaliativa elaborada verifica o processo de aprendizagem dos
estudantes de acordo com trés niveis da taxonomia SOLO: o Uniestrutural, o
Multiestrutural e o Relacional. A rubrica avaliativa desenvolvida que foi utilizada na
correcao das avaliagdes esta representada no Quadro 3.
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Uniestrutural Multiestrutural Relacional
Conceito: INSUFICENTE (D) REGULAR (C) BOM (B) OTMO (A)
Escala de Nota: (0,0a2,0) (21a59) (6.0a89) (8,0210,0)

Dificuldades de
Aprendizagem

Categoria de Resposta:

Capaz de identificar segmentos de
retas e a existéncia de tridngulos

retanguios em figuras geomét
simples.

Consegue idertificar alguns (ndo
todos) elementos e propriedades
geométricas em figuras
geométricas simples.

Capaz de identificar segmentos de
retas, a existéncia de tridngulos

retanguios, todos os seus elementos
e propriedades em figuras
geométricas simples.

Consegue idertificar tridnguios

retanguios e alguns de seus
elementos e propriedades em
figuras geométricas complexas.

Capaz de identificar tridnguios
retangulos, todos os seus elementos
e propriedades em  figuras
geométricas complexas.

Consegue relacionar uma parte dos
) e < odad

geométricas dos tridnguios

retangulos  identificados com a
notagiio matemética adequada.

Kentifica triangulos retangulos, seus
elementos e propriedades. Adota
no todo a notagdo matemética
adequada ao analisar figuras
geométricas complexas.

Consegue elaborar o constructo
matematico que representa a figura
geométrica, que €& o evenio
prelimiar ao calculo.

Visualizagao e aplicagdo de
propriedades das figuras
geométricas.

Néo consegue relacionar os

nto ] propriedades,
geométricas com a notagdo
matematica adequada para a
resolugo dos calculos.

Apreserta  dificudades  na
interpretacdo dos problemas o que
gera incoeréncia logica.

Consegue relacionar parte (ndo
todos) dos  elementos e
propriedades geométricas
identificadas com a notagio
matematica adequada.

Consegue interpretar os problemas.
Apresenta racichio l6gico coerente.
Tem dificuidade com a manipulagdo
de operagdes artméticas (ema a
maior parte dos calculos).

Consegue relacionar todo os
elementos e propriedades
geométricas identificadas com a
notagdo matemética adequada.

c 05

Consegue relacionar todo os
elementos -] propriedades
geométricas idertificadas com a
notagdo matematica adequada.
Emprega o conhecimento na

lugdio de probl de dominio

Apresenta racichio l6gico cometo.
Tem dificudade com a manipulagio
de operagbes aritméticas (acerta a
maior parte dos calculos).

semell‘wrte.

Consegue interpretar os problemas.
Apresenta racichio légico cometo,
Resohve os célcuos de foma
cometa.

Desenvolvimento do
raciocinio dedutivo.

Fonte: Elaborado pelos Autores.
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PARTE Il - Produtos, Projetos e Sites sobre
Robética Educacional

Utilizamos esta parte do Caderno de Aplicacdo de Robdtica Educacional no
Ensino de Matematica para organizar um conjunto de referéncias e indicagcbes sobre
0 uso e aplicagéo da Robodtica Educacional em contextos académicos e de ensino.
Os materiais citados correspondem a conteudos atuais sobre o uso desta tecnologia.
As referéncias ndo sao definitivas para o entendimento amplo sobre o uso da
Robética Educacional, entretanto indicam os ambientes online de divulgagao
completa e aprofundada dos materiais de cada fabricante ou projeto mencionado.
Esperamos com estas indicagdes, contribuir com os profissionais docentes que
estejam interessados em conhecer mais detalhes sobre a utilizagdo da robética para
fins de ensino.

Organizamos os conteudos sobre as indicagdes em trés secoes: a segao 1

apresenta os principais kits didaticos de robdtica presentes e disponiveis no
VEX mercado. Na seg&o 2 identificamos importantes projetos voltados a difusdo quanto
ROBOTICS ao uso da Robotica Educacional. Concluindo com a secao 3 que traz as indicacdes
de alguns sites especializados em Robdética Educacional.

o
.

o mindsTerms
education a3

ROBOTICS 1. Kits Didaticos de Robdética Educacional
A utilizacao e apresentacado pedagdgica da Robdtica Educacional tém sido
w %’ %"" feita por meio da utilizagdo dos chamados Kits de Robdética. Muitos pesquisadores e
G Go Boad empresas tém investido amplamente seus esforgos de pesquisa no desenvolvimento

e concepgao destes kits. Dentre as principais tecnologias e fabricantes podemos citar
os seguintes kits didaticos e seus respectivos fabricantes:

% Lego Mindstorms — conjunto de kits didaticos de Robodtica Educacional fabricado
ARDUINO pela Lego Group, constituido por componentes mecanicos, eletrdnicos e estruturais
plasticos. O kit € acompanhado do software de ambiente para programagdo em

blocos. Uso didatico e em competicdes.
No Brasil, 0 uso dos kits da LEGO tem sido indicado pelos Programas ZOOM,
pete através de propostas educacionais com solugdes completas de aprendizagem para
e Sk criancas e adolescentes. Compostos por kits da LEGO® Education, fasciculos
educacionais, assessoria as escolas e capacitacao de educadores. Os programas
podem ser aplicados no contexto curricular do Educacéo Infantil ao Ensino Médio,
ou em atividades extracurriculares O enderego oficial do Programa ZOOM e:

http://zoom.education/.

A LEGO também tem um endereco eletrénico especifico para apresentagao
do kit LEGO Mindstorms, este site disponibiliza um amplo conteido sobre Robdética
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Educacional, baseado no uso deste kit. Podemos ter acesso ao detalhamento do kit,
baixar aplicativos, fotos e videos sobre modelos robéticos do kit, obter instrucbes de
montagem e programagao dos modelos e ainda baixar os aplicativos utilizados para
a manipulacdo dos recursos do kit. O enderego deste projeto LEGO é:
http://www.lego.com/en-us/mindstorms.

Vexrobotics — kits didaticos desenvolvidos pela Innovation First International.
Também contemplam todos os componentes estruturais, eletrénicos e mecanicos,
além do ambiente de programagdo. Sao kits de materiais mais resistentes como
aluminio, utilizados principalmente em competi¢des académicas.

A Vexrobotics tem um projeto educacional com robética chamado de VEX 1Q.
O projeto consiste em uma plataforma de aprendizagem STEM, para estudantes e
professores que utiliza os recursos da Roboética Educacional. Os estudantes nesta
plataforma, podem utilizar os recursos de robdtica para criar e programar modelos
robéticos diversos. Os professores podem utilizar os recursos de robdtica da
plataforma em atividades de aprendizagem curriculares.

A plataforma VEX 1Q é muito utilizada em ambientes académicos que
envolvem robdtica. No endereco oficial da plataforma, € possivel obter todas as
informacoes sobre os detalhes e recursos dos kits, orientacées sobre atividades de
aprendizagem com o uso do kit, informagdes sobre competicbes de robdtica, além
de estarem disponiveis o0 download dos softwares, féruns de discussdes sobre
robética e suporte técnico sobre o uso do kit. O enderego oficial da VEX 1Q é:
http://www.vexrobotics.com/vexiq.

A Vexrobotics, tem outros projetos que envolvem o uso de robdtica por meio
de kits didaticos, como por exemplo o VEX EDR que é uma plataforma especifica
para competicbes de robotica. E o projeto VEX PRO, que disponibiliza uma
plataforma profissional para o desenvolvimento de praticas com robés
tecnologicamente mais estruturados. O enderegco do site oficial da VEX é:
http://www.vexrobotics.com/.

Modelix — projeto open source, desenvolvido e disponibilizado pela Modelix Robotics
Open Source, no Brasil. Destinado especificamente a utilizagdo educacional da
robética. Disponivel por meio de combos de recursos didaticos tecnoldgicos. Os kits
tém sido utilizados principalmente como recursos didaticos para aulas.

O projeto Modelix, consiste numa plataforma de aprendizagem com Robética
Educacional, que oferece produtos formatados para a inser¢cdo da robodtica nas
escolas, por meio da implantacdo de laboratérios de Robética Educacional com o
uso dos kits didaticos da Modelix.

No site oficial do projeto é possivel conseguir acesso as informacdes sobre a
metodologia educacional utilizada, os detalhes dos produtos, orientagdes sobre o
uso do software de programacao, instrugdes e manuais de montagem, videos e
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instrucdes sobre os principais aspectos de atividades interdisciplinares possiveis
com o uso da Robdética Educacional. O endereco oficial é: http://modelix.cc/.

Cada um desses produtos mencionados apresenta uma proposta didatica
contendo exercicios e configuragcbes de modelos de robds, que tem por finalidade
auxiliar os estudantes e professores na realizagdo de atividades de aprendizagem.
Estes kits, em geral, possuem quatro blocos de componentes: componentes
estruturais de montagem que permitem a composigcao de uma variedade de modelos
de robds; componentes eletrénicos, que tem como base um Microcontrolador, capaz
de gerenciar funcionalidades como movimentacdo autbnoma, sensoriamento,
aplicagao de forca e velocidade; componentes mecanicos, que tem como estrutura
padrao os motores de passo, utilizados para todas as agdes de deslocamento e
movimento e o ambiente de desenvolvimento dos programas de manipulagédo dos
robdés que disponibiliza recursos para programagao em blocos ou programacgao em
outras linguagens de codificagdo. Existem também projetos de ambientes de
desenvolvimento em cédigo aberto (open source).

2. Projetos de Difusao da Aplicagao de Robética Educacional

Empresas de tecnologia e institutos de pesquisa tem se dedicado a pesquisas
sobre a confecgao de hardware e no desenvolvimento de software, especificos para
uso em aplicagdes de Roboética Educacional. Estes projetos tém como ponto comum,
0 objetivo de reduzir os custos sobre a implementacédo de projetos com robdtica.
Listamos a seguir os principais projetos de desenvolvimento de hardware/ software
destinados a aplicagdes de Robdtica Educacional.

Projeto GoGo Board — projeto desenvolvido nos laboratérios do MIT, com a
participacao do brasileiro Paulo Blinkstein, trata-se de uma plataforma de hardware
para a utilizagdo em projetos de robdtica utilizando recursos o6ticos eletrénicos.
Apresenta um melhor custo beneficio para os projetos.

A placa GoGo Board, consiste num projeto de desenvolvimento de um
hardware microcontrolado que pode ser aplicado no desenvolvimento de modelos
robéticos em atividades de aprendizagem na educacao basica. O projeto GoGo
Board € um conjunto de dispositivos de hardware de cddigo aberto de baixo custo
para aplicagdo em Robdética Educacional, experiéncias cientificas e sensoriamento
ambiental. Os estudantes podem usar esta placa para construir robés, medir e
registrar dados ambientais, realizar investigacdes cientificas, criar controladores de
jogos, construir instalacdes de arte interativas, e muito mais. Ele foi projetado com
base em um extenso trabalho de campo nos paises em desenvolvimento, que
concluiu que as solugdes tecnoldgicas que estavam disponiveis para as escolas nao
eram apropriadas ou tinham um custo muito elevado relacionados a aquisi¢cao de kits
de Robotica Educacional (Sipitakiat, A., Blinkstein, P. & Cavallo, D. 2003).
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O projeto impulsionou a utilizagdo de recursos mais baratos para aulas que
utilizam Robotica Educacional, por meio do aproveitamento de sucatas, por exemplo.
No endereco eletrnico oficial do projeto é possivel a visualizagcado dos detalhes sobre
0s recursos e aplicagdes do GoGo Board. O endereco do projeto é:
http://gogoboard.org/.

Projeto Arduino - plataforma de prototipagem eletrénica de hardware livre,
desenvolvida pela Prix ARS Eletronica, na Italia. Dotada de um Microcontrolador
potente, tem sido amplamente utilizada em projetos de robdtica com uso de sucata.
Apresenta um conjunto de componentes e acessorios eletrénicos. Integrado ao
conceito de plataforma de desenvolvimento livre, tem sido bastante utilizada em
robotica para competicdes e na concepcao de projetos tecnoldgicos.

O endereco oficial do projeto disponibiliza todas as informagbes sobre as
configuragdes dos diferentes produtos Arduino, suporte técnico, downloads dos
aplicativos necessarios ao uso dos recursos, forum de discussdo técnica, blog
informativo, além de uma area dedicada a aprendizagem. Na area de Learning do
site oficial do projeto, existe um conjunto de instru¢bes de montagem e programagao
com o uso dos recursos do Arduino, referéncias técnicas dos modelos de Arduino e
seus shetts, cédigos programados para manipulagcao do Arduino e tutorial completo
sobre aplicagdes e combinagdes do conjunto de componentes que podem ser
integrados aos modelos de Arduino. O enderego oficial do projeto é:
https://www.arduino.cc/.

Projeto PETE - O PETE esta ha mais de 10 anos no mercado desenvolvendo
solucdes para os desafios contemporaneos da educacao. A PETE destaca-se por
ser a maior fabricante nacional de kits de robdtica educacional e por desenvolver
produtos e servicos especificos para a realidade das escolas brasileiras, tanto
publicas como privadas. O programa desenvolveu e disponibiliza um kit didatico
chamado de Alpha Mecatrbénica. Que segundo as informagdes do site, € um kit
versatil e facil de usar, com estruturas flexiveis que permitem a utilizagao de materiais
alternativos, o kit de robética, com seus diversos sensores e atuadores, estimula a
criatividade e a diversificacdo dos trabalhos. Os componentes podem ser adquiridos
separadamente, de acordo com a necessidade de cada escola. Mais informacodes
sobre o projeto podem ser obtidas no endereco: http://pete.com.br/pt/home/.

3. Sites Especializados em Robdética Educacional

Existem uma grande variedade de enderecos eletrbnicos que divulgam,
estimulam e compartiiham experiéncias sobre o uso da Robética Educacional.
Nestes ambientes é possivel encontrar referencias e até indicagbes sobre produtos
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e Kits tecnoldgicos. A seguir iremos relacionar algumas indicacdes de sites
interessantes e bem estruturados sobre a utilizacdo de Robdtica Educacional.

1) http://www.laroboticaeducacional.com.br/novo/

Com uma metodologia diferenciada e num cenario especial que a L.A.
Robotica Educacional desenvolve projetos mecatrénicos com alunos a partir de cinco
anos de idade em ambientes de eletronica, informatica e mecanica com a orientagao
de professores dentro e fora de escolas. Segundo as informacdes do site, a L.A
Robdtica Educacional é uma escola com finalidade educacional e sua proposta
pedagdgica reune os conceitos de varias ciéncias, como matematica, fisica,
eletrbnica e informatica, com o objetivo de estimular o desenvolvimento das
habilidades do aluno na interagao do uso de novas tecnologias, sempre de maneira
critica e investigativa através da pratica.

2) http://irobotics.nasa.gov/

Este é o site do projeto da NASA The Robotics Alliance Projesct. Que tem
como objetivo, desenvolver recursos humanos, em conhecimentos técnicos e de
programacgao robdticos, para permitir a implementagdo de futuras missdes de
exploracao espacial robdtica

Segundo as informagdes do site, os robds sdo uma 6tima maneira de inspirar
os alunos a aprender sobre matematica, ciéncia e tecnologia. O projeto visa
proporcionar acesso a um conjunto de recursos e materiais educativos relacionados
a robotica. Clique nos links acima e abaixo para encontrar aulas, materiais e féruns
de discussao sobre Robdética Educacional:
http://robotics.nasa.gov/edu/educators.php.

3) http://education.rec.ri.cmu.edu/

A Robotics Academy de Carnegie Mellon estuda como os professores usam
robés em salas de aula para ensinar Ciéncia da Computacao, Ciéncia, Tecnologia,
Engenharia e Matematica (CS-STEM). Tem como missdo usar os efeitos
motivacionais da roboética para despertar o interesse dos alunos sobre ciéncia e
tecnologia. A Academia Robotics cumpre sua missao através do desenvolvimento de
uma pesquisa que incentiva professores a utilizar e testar conhecimentos CS-STEM
em sala de aula. As informacdes e aplicagdes pesquisadas pela Robotics Academy
inspirado em artigos e publicagdes podem ser encontradas em:
http://education.rec.ri.cmu.edu/educators/research/.

Um dos projetos da Robotics Academy é o Changing Culture in Robotics
Classrooms. O objetivo do projeto CCRC é integrar pensamento computacional com
robdtica em sala de aula. O projeto se baseia na infraestrutura de competicdo de
robética existente para em seguida ampliar atividades de aprendizagem com foco no
pensamento computacional.




Pag. 36

PARTE Il — Produtos, Projetos e Sites sobre Robética
Educacional

4. Competicoes Académicas de Robética Educacional

Todos estes produtos, além da aplicacdo no desenvolvimento de projetos e
atividades educacionais, tém sido amplamente utilizados em competicbes
académicas de robdtica, que vém se intensificando no Brasil e no mundo. Neste
contexto de competicao, o evento brasileiro mais importante é a Olimpiada Brasileira
de Robodtica — OBR, que reune anualmente estudantes dos niveis Fundamental,
Médio, Técnico e de Graduagao. Em nivel mundial temos a RoboCup

OBR

A Olimpiada Brasileira de Robdtica (OBR) € uma das olimpiadas cientificas
brasileiras apoiadas pelo CNPq que utiliza da tematica da robética — tradicionalmente
de grande aceitagdo junto aos jovens — para estimula-los as carreiras cientifico-
tecnoldgicas, identificar jovens talentosos e promover debates e atualizagdes no
processo de ensino-aprendizagem brasileiro.

A OBR possui duas modalidades que procuram adequar-se tanto ao publico
que nunca viu robética quanto ao publico de escolas que ja tém contato com a
robética educacional. Anualmente a OBR elabora e gere a aplicagao de provas
tedricas e praticas em todo o Brasil utilizando essa tematica. A OBR destina-se a
todos os alunos de qualquer escola publica ou privada do ensino fundamental, médio
ou técnico em todo o territério nacional, e é uma iniciativa publica, gratuita e sem fins
lucrativos. (OBR 2016).

No endereco oficial da OBR encontramos todo conjunto de regras e
procedimentos para participacdo nas etapas e modalidades do evento. Também
estao disponiveis o histérico com imagens e videos, dos resultados dos eventos ja
realizados. O endereco oficial da OBR, é: http://www.obr.org.br/.

RoboCup

A RoboCup busca promover pesquisas nas areas de robdtica e inteligéncia
artificial através da proposicdo de plataformas estimulantes fundamentadas em
problemas do mundo real que sejam capazes de atrair o grande publico. (RoboCup
Federation 2016). Endereco oficial: http://www.robocup.org/.

A RoboCup Brasil, representante no pais da RoboCup Federation, tem por
objetivo promover no territério nacional o avango das pesquisas e a divulgagao
cientifica nas areas de robdtica e inteligéncia artificial através da proposicao de
plataformas estimulantes fundamentadas em problemas do mundo real que sejam
capazes de atrair o grande publico. A RoboCup propde plataformas que atendem
desde criangas do ensino fundamental até pds-graduandos e pesquisadores.
(RoboCup Brasil 2016).

No enderego oficial da RoboCup encontramos todo conjunto de regras e
procedimentos para participagdo nas muitas etapas evento. Também estédo
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disponiveis o histérico com imagens e videos, dos resultados dos eventos ja
realizados. O endereco oficial da OBR, é: http://www.robocup.org.br/.
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Descrigao

O curso Robdtica Educacional na Aprendizagem Matematica € um curso
desenvolvido nos padrées de cursos FIC (Formagao Integral e Continuada), do
catalogo nacional de cursos. O curso apresenta uma abordagem que utiliza os
recursos da Robdética Educacional, especificamente do kit LEGO Mindstorms EV3,
em atividades de ensino, aprendizagem e avaliacdo dos conteudos matematicos
sobre as Relagbes Métricas do Tridangulo Retangulo. A proposta de ensino utilizada
foi fundamentada nos conceitos do Alinhamento Construtivo e tem como énfase a
aprendizagem baseada na resolu¢ao de problemas. O curso apresenta dois tipos de
abordagem de resolugao de problemas: resolucdo de problemas praticos de
Robodtica Educacional e resolugdo de problemas matematicos que exploram as
dificuldades de aprendizagem visualizagao e aplicagao de propriedades geométricas
e desenvolvimento do raciocinio dedutivo.

Objetivos

Desenvolver nos estudantes competéncias sobre montagem, programacéo e teste
dos modelos robdticos do kit LEGO Mindstorms EV3. Aplicar estas competéncias em
atividades praticas integradas ao estudo dos conteudos matematicos sobre as
Relagdes Meétricas do Triangulo Retangulo. Promovendo a melhoria de
aprendizagem dos estudantes mediante a resolugcao de problemas matematicos que
tenham enfoque na visualizagcdo e aplicacdo de propriedades geométricas e no
desenvolvimento do raciocinio dedutivo

Publico Alvo

Estudantes do 9° ano do Ensino Fundamental. Profissionais docentes de
Matematica que atuam no Ensino Fundamental 1.

Pré Requisitos

Ter concluido o Ensino Fundamental |; No¢des de Informatica Basica.

Carga Horaria

Total: 32 horas. Sendo 12 horas tedricas e 20 horas praticas.
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Recursos para o Curso

11 Kits de Robotica Educacional LEGO Mindstorms EV3, referéncia 45544;

10 Manuais de montagem do kit LEGO Mindstorms EV3, referéncia 45544
Software de IDE de programacdo LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition
Software;

02 circuitos tematicos impressos em lona de PVC de cada problema-tema;

11 Microcomputadores — configuragdo compativel com a recomendagao para uso
do kit LEGO Mindstorms EV3 (http://www.lego.com/en-us/mindstorms);

10 Calculadoras simples; 05 Cronémetros.

Circuitos Tematicos

Modulo | — Pecuaria Amazonica;
Modulo 1l — O Santuario da Harpia;
Moédulo 11l — Habitat das Serpentes.

Avaliacoes

Avaliacdo Modular I;
Avaliagao Modular ll;
Avaliacdo Modular lll.

Sintese de Aplicagcao do Curso

Apresentacao do problema tema;

Aula de Matematica: exposi¢éo tedrica e exercicios comentados;
Aula de Robdtica Educacional: montagem e programacao dos robds;
Resolugéo dos Problemas Praticos em grupo;

Resolugéo dos Problemas Matematicos: lista de exercicios em grupo;
Avaliagédo Modular: individual.

Organizagao do Plano de Aulas

Modulo | - Nivelamento
a) Aula | — Conceitos de robotica, recursos e utilizagao do kit LEGO;
b) Aula Il — Conceitos basicos de programacao;
c) Aula lll - Montagem e programacgao de modelos robdticos;
d) Aula IV — Estudo dos conteudos pré-requisitos, praticas com robds;
e) Avaliagdo Modular I.
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e Modulo Il - Fundamentos

a) Aula | — Triangulo retangulo, praticas com robds;

b) Aula Il — Relagdes métricas, praticas com robés;
c) Avaliagdo Modular Il.

e Modulo lll - Avangado
a) Aula | — Teorema de Pitagoras, praticas com robés;

b) Aula Il — Aplicagdes importantes do Teorema de Pitagoras, praticas com
robos;

c) Avaliagdo Modular IIl.
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INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA

DO AMAZONAS - IFAM

Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PROBLEMA: conceitos

Basicos de Robdtica
Educacional.

MODULO | -
NIVELAMENTO

Roboética Educacional;
Conhecendo o Kit LEGO
Mindstorms EV3.

CONTEUDO

Conceitos Basicos de
Robdética Educacional;
Componentes Estruturais;
Componentes Eletronicos;
Componentes Mecanicos;
Funcionamento do Bloco
Microcontrolador.

AULA 01

Aprendizagem, dominio e
manuseio dos componentes e
funcionalidades do Kit LEGO
Mindstorms EV3.

ATIVIDADES

Sintese do Conteldo;
Apresentagéo Kit LEGO EV3;
Pratica com o Bloco
Microcontrolador.

PLANEJAMENTO

Etapa 1 — Apresentagdo do Contelido;
Identificagdo dos Componentes;
Utilizagao do Bloco Microcontrolador.
CH: 02h/a.

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os conceitos basicos sobre Robodtica Educacional;

1.1 Atividade do Professor:
a) Apresentar o conteldo sobre os conceitos basicos de Robética Educacional.

1.2 Atividades dos Alunos:
a) Observar, questionar e tomar notas sobre o contetido apresentado.

Atividades de Avaliacao:
a) Avaliagdo Modular | — Nivelamento.

Reconhecer o conjunto de componentes que integram o Kit LEGO EV3;

2.1 Atividades do Professor:
a) Promover o conhecimento dos componentes do Kit LEGO EV3.

2.2 Atividades dos Alunos:
a) Identificar os componentes do Kit LEGO EV3, seguindo a classificagao estrutural,
eletrdnica e mecanica.

Atividades de Avaliacao:
a) Verificar a identificagdo e catalogagdo dos componentes do Kit LEGO EV3,
seguindo a classificagao.

Entender as condigdes de utilizacao e funcionamento dos componentes estruturais,
eletrénicos e mecanicos do Kit LEGO EV3;

3.1 Atividades do Professor:
a) Compartilhar as regras de utilizag@o e manuseio dos componentes.

Atividades dos Alunos:
a) Compreender as regras e critérios de utilizagdo e manuseio dos componentes do
Kit LEGO EV3.

3.3 Atividades de Avaliacdo:
a) Avaliagao Modular | — Nivelamento.

Dominar as funcionalidades do Hardware basico do Kit LEGO EV3 - Bloco
Microcontrolador.

4.1 Atividades do Professor:
a) Demonstrar os componentes e as funcionalidades do Bloco Microcontrolador.

Atividades dos Alunos:
a) Explorar os recursos e funcionalidades do Bloco Microcontrolador.

Atividades de Avaliacao:
a) Avaliagdo do dominio em relagdo a utilizagdo dos elementos e funcionalidades
do Bloco Microcontrolador;

b) Debate sobre os aspectos positivos e os novos conhecimentos adquiridos pelos
alunos.
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Tecnologia: Kit de Robética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

« 1 Circuito Impresso para solo;
1 Bloco Microcontrolador;
3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);
1 sensor ultrassonico;
2 sensores de toque;
1 sensor de cor;
7 cabos conectores;
541 Pecas de construgao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Outros:

= Caderno, Lapis ou Lapiseira.

1) Modelo do Kit: LEGO MINDSTORMS EV3

Fonte:_https://education.lego.com

Leitura e Interpretacao do problema;
Planejamento da Solucgao;

Identificacdo das Pecas Estruturais:

a) Componentes Estruturais, Componentes Eletronicos, Componentes Mecanicos;
b) Atividade em trios.

Funcionamento do Bloco Microcontrolador (Bloco EV3)

a) Funcbes e Componentes do Bloco Microcontrolador
b) Atividade em trios.
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2) Conceitos Basicos de Roboética Educacional.
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A partir dos conceitos estudados sobre Robética Educacional, e considerando o correto
manuseio, a identificagdo e a familiarizagdo dos componentes e funcionalidades do Kit LEGO
MINDSTORMS EV3, realize as atividades abaixo:

PARTE | - Identificacdo e Manuseio dos Componentes: Estruturais, Eletronicos e Mecanicos:

Identifique os componentes estruturais de montagem: blocos estruturais; engrenagens;
rodas, conectores.

a)

Identifique os componentes eletrdnicos do kit: bloco Microcontrolador, sensor de cor; sensor
ultrassénico; sensor de toque; cabos de conexao.

Identifique os componentes mecanicos do kit: servo motores.

De posse do conjunto de componentes experimente as formas de conexao e montagem
dos componentes realizando os encaixes entre 0s blocos estruturais, de maneira correta e
sem forcar os componentes.

Tabela | — Atividades Alinhadas Parte |

Itens do Resultado Pretendido Atividades do Atividades dos Avalia t,‘.io
Problema da Aprendizagem Professor Alunos
; 1. Apresentar o contetdo | 1. Observar,
:c.)ncir;:zgderbz‘azic:sphcasrubor: sobre o0s conceitos | questionar e tomar
Robética Educacional: basicos de Robética | notas sobre o contetido
! Educacional; apresentado; .
> Identif 1. Avaliacédo da
2 Promover o cém t:lmentee;I ||:’::r I'c(,f{ dentiicacso. dos
2. Reconhecer o conjunto de | = ; P ) componentes do
2 reconhecimento dos | LEGO EV3, seguindo a |
componentes que integram o ; : g Kit LEGO EV3,
PARTE | Kit LEGO EV3: componentes do Kit | classificagéo de seguindo p
(Itens a, b, ¢, d) ! LEGO EV3; estrutu‘ralls, e;lelrémcos classificagdo de
€ Mecanicos, estruturais,
3. Entender as condigdes de . 3. Compreender as | eletrénicos e
utilizagdo e funcionamento ?égras 2onl;?-|‘5:2;:2:r gz regras e critérios de | mecanicos;
dos cor_npunentes estr_uturals, utilizagio e manuseio utilizagdo e manuseio
eletrénicos e mecanicos do don crumnonentes: dos componentes do
Kit LEGO EV3; P ' Kit LEGO EV3;
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PARTE Il - Explorar o Hardware Basico do Kit LEGO EV3. Compreender as funcionalidades
do bloco Microcontrolador e seus componentes, dos sensores e suas aplicagoes e dos
servo-motores.

a) lIdentifique os itens do bloco Microcontrolador: porta USB, display, nivel de bateria, alto-falante,
botdo desligar, portas de entrada e saida, botdes de navegagao, indicador do bluetooth.

b) Ligue o bloco Microcontrolador na tomada elétrica e explore o0 menu principal do display. Identifique
as abas de programacao, a visualizacdo dos dados dos sensores, dados dos motores e aba das
configuragoes.

c) De posse dos sensores: sensor de cor; sensor ultrassonico; sensor de toque e dos cabos de
conexdo, conecte um a um cada sensor ao bloco Microcontrolador observando no display a
identificagao dos dados de leitura de cada um.

d) Pegue os servos motores e os cabos de conexao, conecte um sevo motor ao bloco Microcontrolador
observando no display a identificagdo dos dados de leitura do mesmo.

Tabela Il - Atividades Alinhadas Parte |I.
Itens do Resultado Pretendido Atividades do Atividades dos Avaliacio
Problema da Aprendizagem Professor Alunos
1. Avaliagdo sobre
1. Dominar as . - o dominio do uso
PARTE Il funcionalidades dos :lSO Jg:[;u'|ri(?al;i:;t::; ;' Iic::iit\l.r}gsa:j:?nte Bace dos recursos de
(ltens a, b, ¢, d) | aplicativos da interface do iterface é’o Bloco EV3: dg Bloco EV3: programacdo da
Bloco EV3; J ' interface do Bloco
EV3;




) PARTE Il — O Curso: Robédtica Educacional na
Pag. 45 Aprendizagem Matematica

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCACAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM
Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os conceitos bésicos sobre Programacao;
. Atividades do Professor:
a) Apresentar o conteludo sobre 05 conceitos basicos de Programacao.
. Atividades dos Alunos:
PROBLEMA: Conceitos a]_ -Observar, quef‘.tic:na:r e tomar notas sobre o conteudo apresentado.
Basicos de Programacado N
= a) Avaliagcao Modular | — Nivelamento.

MODULO | - . Realizar o procedimento de conexao do Bloco EV3 ao Computador;
NIVELAMENTO . Atividades do Professor:
Conhecendo o Kit LEGO a) Demonstrar o procedimento de conexao do Bloco EV3 ao computador.
Mindstorms EV3; . Atividades dos Alunos:

a) Conectar o Bloco EV3 ao computador.

CONTEUDO . Atividades de Avaliag3o:
Conceitos Basicos de a) Verificar a correta inicializagao do Bloco EV3 ao computador.

Programagao; . e o .

Interface do Bloco EV3; . Dominar as funcionalidades dos aplicativos da interface do Bloco EV3;

Software EV3; . Atividades do Professor:

Programacao em Blocos. a) Instruir quanto ao uso dos aplicativos da interface do Bloco EV3.
Atividades dos Alunos:

AULA 02 a) Utilizar os aplicativos da interface do Bloco EV3.

: - . Atividades de Avaliagao:
rendiza dos conceilos - . :
gsi coS ge;ne ramagéo a) Observar a correta utilizagao dos aplicativos de interface do Bloco EV3.
Programagao em biocos com o =
uso da interface do Bloco EV3 e . Compreender os recursos de programagao em blocos do Software EV3;
do Software EV3. . Atividades do Professor:
a) Demonstrar os recursos de programacao do Software EV3.

. Atividades dos Alunos:
ATIVIDADES a) Compreender a utilizagdo dos recursos do software EV3.

Sintese do Conteldo; o e

= r s . Atividades de Aval -
Conecgao do Microcontrolador e
(Bloco EV3);
Uso da Interface do Bloco EV3;
Projeto e Programacdo dos b) 4
Blocos: : Prograu:n'sf os sensores — énfase no sensor de luz;
Programando 0s Sensores: . Auwvidades do Professor: . . .
Programando os Motores. a) Orientar sobre a programagao do codigo de ativagao dos sensores.

Atividades dos Alunos:

a) Desenvolver o codigo de ativagao do sensor de luz.
PLANEJAMENTO . Atividades de Avaliacao:

Etapa 1 - Apresentacdo do
Contetido; Conexao do
Microcontrolador;

Programac3o : Programar os motores.

B Atividades do Professor:
Programacao dos Motores. = e =
ca—?'gm h.a'ag a) Orientar sobre a programagao do codigo de ativagao dos motores;

b) Comentar os aspectos positivos e as melhorias sobre a produgado dos alunos.
Atividades dos Alunos:

a) Desenvolver o codigo de ativacao dos motores.

Atividades de Avaliacao:

a) Avaliacao do codigo de ativacao dos motores.

a) Avaliagdo sobre o dominio do uso dos recursos de programacao do Software
EV3.

a) Andlise do codigo de ativagao dos sensores.
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Tecnologia: Kit de Robética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

. 1 Microcomputador, com no minimo Windows XP Professional ou Home Edition Service Pack 2;
1 Software EV3
1 Bloco Microcontrolador;
1 Bateria;
3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);

+ 1 sensor ultrassénico;
+ 2 sensores de toque;

= 1 sensor de cor;

* 1 cabo USB;

» Conjunto de cabos de conexao.

Outros:

+ GCaderno, Lapis ou Lapiseira;
+ Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

1) Modelo do Kit: LEGO MINDSTORMS EV3

Fonte: hitps://leducation.lego.com

1) Conexao do Bloco EVE ao Computador

a) Modelo — Microcontrolador LEGO EV3 (Blogo EV3);
b) Em duplas;

c) Kit LEGO MINDSTORMS EV3;

d) Microcomputador.

Utilizag&o dos recursos da interface do Bloco EV3.

a) Modele — Microcontrolador LEGO EV3 (Bloco EV3);
b) Em duplas;

c) Kit: LEGO MINDSTORMS EV3;

d) Microcomputadar

Utilizagao dos recursos do Software EV3 — Programagao do Sensor de Luz, Sensor de Toque e
Motores.

Modelo — Microcontrolador LEGO EV3 (Bloco EV3),
Em duplas;

Kit: LEGO MINDSTORMS EV3:

Microcomputacdior.
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2) Conceitos Basicos de Programacao.

Vamos explorar os recursos de programacao da interface do Bloco EV3 e do Software
EV3. De posse do seu Kit LEGO MINDSTORMS EV3, realize com bastante atencao as
atividades abaixo:

PARTE | - Conexao do Bloco EV3 ao Computador.

a) Posicione o Bloco EV3 sobre a bancada. Em seguida selecione 01 sensor de cor,
01 sensor de toque e 01 sensor infravermelho;

b) Selecione 01 motor médio e 01 motor grande;

¢) Utilizando os cabos de conexao (preto achatado), faca a ligacdao dos sensores nas
portas de entrada do Bloco EV3:

1. + Porta 1: Touch Sensor (sensor de toque);

2. + Porta 2: Nenhum sensor;

3. + Porta 3: Color Sensor (sensor de cor);

4. + Porta 4: Infrared Sensor (sensor infravermelho).

d) De posse dos motores, utilizando os cabos de conexao, faca a ligacao dos motores
nas portas de saida do Bloco EV3.

1. + Porta A: Medium Motor (motor médio);
2. + Portas B e C: Dois Large Motors (motor grande);
3. + Porta D: Large Motor (motor grande).

e) Conecte o Bloco EV3 ao seu computador com um cabo USB ou utilizando tanto o
Bluetooth quanto o Wi-Fi.

Cabo USB: Utilizando o cabo USB, insira o conector Mini USB na porta PC do Bloco
EV3(localizada proxima a porta D). Insira o conector USB no seu computador.

Tabela | - Atividades Alinhadas Parte |

Itens do Resultado Pretendido | Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1. Observar,
1. Entender e aplicar os ;I:l.omeAgoesentarl og questionar e tomar
conceitos basicos sobre conceitos  basicos notas sobre 0
Programacao; v = | conteido
Programacao; | onresentado: -
> D o O -1. Avaliacao sobre o
2. Realizar Ol rocadiments  de dominio do uso dos
PARTE| procedimento de conexdo go?l%xﬁo do Bloco 2. Conectar o Bloco | recursos de
(tens a,b,c,d,e) |do Bloco EV3 ao EV3 s EV3 ao computador; | programac3o da
Computador; interfface do Bloco
con'puladqn EV3.
3 Dominar  as go ’"ff‘s‘(‘)'r —_—ln. Utlizar  os
funcionalidades dos licativos da aplicativos da
aplicativos da interface do | 2P interface do Bloco
Bloco EV3. ;E"\‘g'ace do Bloco | g3
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PARTE Il — Utilizagao dos recursos da interface do Bloco EV3.

a) Para ligar o Bloco EV3 pressione o Center Button (botdo principal). Apos ter
pressionado o botdo, a Brick Status Light ficara vermelha e sera exibida a
Starting Screen (tela iniciando). Quando a luz mudar para verde, o seu Bloco
EV3 esta pronto. Para desligar o Bloco EV3, pressione o Back Button (botéo
voltar) até ver a tela desligar. O Abortar X ja estara selecionado. Utilize o Right
button (botdo direito) para selecionar a marca de selecdo aceitar e, a seqguir,
pressione o Center button para dar OK. O seu Bloco EV3 agora esta desligado.
Se vocé pressionar OK enquanto o X estiver selecionado, retornara a tela Run
Recent (executar recente).

b) Explore o conjunto de menus do Bloco EV3: EZ(ECUCAO RECENTE;
ARQUIVOS; APLICATIVOS DO BLOCO; CONFIGURACOES.

¢) Navegue entre os menus observando e comentando as funcionalidades de cada
um.

d) Selecione o menu APLICATIVOS e realize os testes de identificacdo dos
sensores e motores conectados ao Bloco EV3. Existem quatro aplicativos pre-
instalados no bloco:

Visualizagao das portas: Na primeira tela da Port View, & possivel ver, de modo
rapido, quais portas possuem sensores ou motores encaixados. Utilize os EV3
Brick Buttons para navegar até uma das portas ocupadas e vocé vera as leituras
atuais vindas do sensor ou motor.

Motor control (controle do motor): Controle os movimentos para frente e de ré
de qualquer motor conectado a uma das quatro portas de saida. Existem dois
modos diferentes. Em um modo, vocé sera capaz de controlar os motores
conectados a Porta A (utilizando os botées Para cima e Para baixo) e a Porta D
(utilizando os botées Esquerdo e Direito). No outro modo, sao os motores
conectados as portas B (utilizando os botées Para cima e Para baixo) e C
(utilizando os botdes Esquerdo e Direito) que vocé controla. Utilize o Center button
para altemar entre os dois modos. Pressione o Back Button para retomar a tela
principal de Bricks Apps.

IR control (controle por infravermelho): Controle os movimentos para frente e de
ré de qualquer motor conectado a uma das quatro portas de saida utilizando a
Remote Infrared Beacon como controle remoto e o Infrared Sensor como receptor
(o Infrared Sensor precisa estar conectado a Porta 4 do EV3 Bnck). Existem dois
modos diferentes. Em um modo, vocé vai utilizar os Canais 1 e 2 da Remote
Infrared Beacon. No outro modo, vocé pode controlar seus motores utilizando os
canais 3 e 4 da Remote Infrared Beacon. Utilize o Center buton para alternar entre
os dois modos. Pressione o Back button para retornar a tela principal de Brick

Apps.
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Brick program: O Bloco EV3 traz em si um aplicativo de on-brick programming
(programacéao no bloco) semelhante ao software instalado no seu computador. Estas
instrucées oferecem a vocé as informacées basicas necessarias para comecar a criar

0S programas.
Tabela Il - Atividades Alinhadas Parte Il
Itens do | Resultado Pretendido da Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
’ = 1. Avaliacdo sobre o
PARTEN |- Dominaras 1. Instruir quanto ao| - YWIZar 0S| 4oninio do uso dos
funcionalidades dos S aplicativos da
(tens 2, b, €, | apiicativos da interface do [ USO 008 aplicativos da|jnerace do Bloco [ECUMSOS -
d) Bloco EV3: interface do Bloco EV3; EV3: programacao da
4 . interface do Bloco EV3;

PARTE Il - Utilizagao dos recursos do Software EV3 - Programacgao do Sensor de Luz,
Sensor de Toque e Motores.

a) Iniciar o programa LEGO MINDSTORMS EV3 ja instalado no computador. Observe a
tela principal do aplicativo (Lobby) conforme figura abaixo:

) g

g s et |
E. T, e

A User Guid ——
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—~ Tty Q- b
g =
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e ime ] | Programmeng Oservie -
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S
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Figura 1 — Software EV3

b) Ao iniciar o software EV3 vocé tera acesso automaticamente na area de Lobby. O
Lobby toma facil localizar e trabalhar com o software e da acesso a tudo o que vocé
precisa. Navegue pelas opcées de entrada do Lobby, explorando os recursos

disponiveis.
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Na Entrada vocé encontrara as seguintes opgoes e recursos:

e Lobby Tab (Aba de Entrada) - Este botdo sempre leva vocé de volta ao Lobby.

e Add Project (Adicionar Projeto) - Aqui vocé adiciona um novo projeto, para que
possa iniciar a programacao do seu proprio robd.

e Robot Missions - E aqui que vocé comeca a construir e programar 0s cinco
modelos pré programados do Kit LEGO EV3s.

e Open Recent - Tenha acesso facil aos ultimos projetos em que voceé trabalhou.

e Quick Start (Inicio Rapido) - Traz recursos tais como videos curtos de introducéao,
o0 EV3 User Guide (Guia do Usuario do EV3) e o Software Help.

o News (Noticias) - noticias e atualidades do LEGO.com/mindstorms (& necessaria
a conexao com a Internet).

e More Robots (Mais Robds) - Acesso a mais modelos para construir e programar
(é necessaria a conexao com a Intermet).

c) Acesse o0 menu de programacao do software EV3. Navegue nos recursos conforme
detalhamento abaixo:

1. Programming canvas (tela de programacéo) — Planeje o seu programa aqui.

2. Programming palettes (paletas de programacéao) — Encontre os blocos de
construcao para o seu programa aqui.

3. Hardware page (pagina de controle do hardware) — Estabeleca e gerencie aqui
a sua comunicacao com o Bloco EV3 e ainda veja que motores e sensores estao
conectados, e em que lugares. Aqui também é onde vocé baixa programas e
atualizacoes para o Bloco EV3.

4. Content editor (editor de conteudo) — Um cademo de atividades digital
integrado ao software. Obtenha instrucées ou documente o seu projeto utilizando
textos, imagens e videos.

5. Programming toolbar (barra de ferramentas de programacao) — Encontre aqui
as ferramentas basicas para trabalhar com o seu programa.

d) De posse do sensor de cor, utilize o Bloco EV3, para testar na pratica seu modo de
funcionamento, e suas funcionalidades. Para isto desenvolva um programa para o
sensor de luz medir a intensidade de luz refletida quando apontado para um objeto
qualquer.

e) Pegue os servos motores e os cabos de conexéo, conecte um sevo motor ao bloco
Microcontrolador observando no display a identificacdo dos dados de leitura do
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Tabela Il — Atividades Alinhadas Parte Il

na

producdo dos alunos.

Itens do R S Atividades do Atividades dos | Atividades de
Problema Pretendido da Professor Alunos Avaliagao
Aprendizagem
A Usar os |, DeficRetiE o6 1. Avaliagado sobre
recursos de récursos de 1. C_ompreender a | o dominio do uso dos
programacao em rogramagio do utilizacao dos recursos | recursos de
blocos do Software goftware EV3: do Software EV3; programacao do
EV3; ’ Software EV3;
2. Orientar sobre a
PARTE Il 2. Programar os | programacao do | 2. Desenvolver o] 2. Avaliagdao do
(itens a, b, ¢, d,e) | sensores — énfase | codigo de ativagao dos | cédigo de ativacao do | codigo de ativacao
no sensor de luz; sensores e dos | sensorde luz; dos sensores;
motores;
3. Programar os ispecto(s:?)rg:irt;:aorse :: 3I’d' [éese!wolgerd ° 3I’d' A\éallac;g!o do
motores . melhorias  sobre  a | c0digode ativacdo dos | codigo de ativagdo

motores.

dos motores.
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INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM

Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PROBLEMA: Montagem
e Programagao do Modelo
Basico.

MODULO | -
NIVELAMENTO

Conhecendo o Kit LEGO Mindstorms
EV3;

Conteidos Pré Requisitos de
Aprendizagem das Relagdes
Métricas no Tridngulo

Retiangulo.

CONTEUDO

Recursos de Programacdo das
Paletas e Blocos do Software EV3;
Programacao em Blocos.

AULA 03

Montagem e Programacio do modelo
robotico basico com o uso dos
recursos ~ _de  programagio do
Software EV3.

CH: DBh/a.

ATIVIDADES

Montagem do modelo robotico
basico; Testes dos blocos
programaveis; Desenvolvimento do
programa para a movimentacdo do
modelo robético basico.

PLANEJAMENTO

Etapa 1 - Montagem do modelo
robético basico — CH: 02 ha.

Etapa 2 - Programagio do modelo
robético basico — CH: 04 h/a.

PLANO DE AULAS

1. Planejar um modelo robotico autonomo basico capaz de realizar os desafios
propostos;

1.1 Atividades do Professor:
a) Demonstrar as etapas de montagem do modelo robotico autonomo basico.

1.2 Atividades dos Alunos:
a) Observar, questionar e tomar notas sobre o conteudo apresentado.

1.3 Atividades de Avaliacao:
a) Avaliagao Modular | — Nivelamento.
Montar um modelo robotico autonomo béasico capaz de realizar os desafios

propostos;

2.1 Atividades do Professor:
a) Instruir a respeito das etapas de montagem de um modelo robatico.

2.2 Atividades dos Alunos:
a) Construir um modelo robdtico para execucao dos desafios propostos a parti
das instrucoes de montagem.

2.3 Atividades de Avaliacao:
a) Avaliagdo de montagem do modelo robotico basico, segundo as instrugoes.
Utilizar na pratica os recursos de programacao das paletas e blocos do software EV3;

3.1 Atvidades do Professor:
a) Demonstrar a utilizacao dos recursos de programacao das paletas e blocos
do software EV3.

3.2 Atividades dos Alunos:
a) Testar na pratica as funcionalidades dos recursos de programacao das
paletas e blocos do software EV3.

3.3 Atividades de Avaliacao:

a) Verificar os testes de pratica de montagem e recursos do software EV3.
Desenvolver o codigo de programacao necessario ao deslocamento auténomo do
robd bésico, de acordo com os desafios propostos.

4.1 Atividades do Professor:

a) Demonstrar as etapas de programagao do codigo para deslocamento do
modelo robdtico auténomo basico.

Atividades dos Alunos:

a) Programar o modelo robdtico para execugao dos desafios propostos a partir
das instrucoes de programacao.

Atividades de Avaliagao:

a) Awaliagdo do codigo desenvolvido em relagao aos movimentos propostos ao
modelo robotico basico.
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Tecnologia: Kit de Robdética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

1 Microcomputador, com no minimo Windows XP Professional ou Home Edition Service Pack 2;
1 Software EV3

1 Bloco Microcontrolador;

1 Bateria;

3 servo-motores (2 motores largos & 1 motor médio);

1 sensor ultrassénico;

2 sensores de toque;

1 sensor de cor;

1 cabo USB;

Conjunto de cabos de conexao;

541 Pecgas de construcao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Outros:

Caderno, Lapis ou Lapiseira;
Rolo de fita adesiva cor preta;
Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

1) Modelo do Rebd: Driving Base

Fonte hitps://education. lego.com

Leitura e Interpretacio do problema;
Planejamento da Solugao;
Montagem do Roho:

a) Medelo — Driving Base;

b) Montagem em trios - Dispenivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Programacao do Robé:

a) Modelo — Driving Base;
) Programacao em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.
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2) Montagem e Programacdo do Modelo Basico.

Agora vamos iniciar a construcdo dos nossos robds. De posse do seu Kit LEGO
MINDSTORMS EV3, realize com bastante atencao as atividades abaixo:

PARTE | — Montagem do Robé Basico.

a) O primeiro robd que vocé ira construir € basicamente um veiculo, o qual pode ser
montado rapidamente para executar um teste, um conjunto de testes ou ser usado como
um ponto de partida para um experimento ou outro projeto mais complexo. O tempo de
montagem em média dura vinte minutos. E um robé veiculo ideal para deslocamentos em
pavimentos lisos.

b) A seguir temos o modelo do projeto que vocé ira construir. Siga as instrugcbes de
montagem conforme sequencia disponivel no item PROCEDIMENTOS e mé&os a obra:

MI'I'III'IAIJETGI"ITIE

education

Figura 1: Robd Basico. Fonte: www. nxtprograms,com

c) Pronto agora temos o robé basico montado. Conecte o Bloco
acesse o0 ambiente de programacgao do software EV3.

Tabela 1 — Atividades Alinhadas Parte |

EV3

EV3 ao computador e

ltens do . e Atividades do Atividades dos | Atividades de
Problema Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
Iy, Plansiremonar | pemonsirar as| &, Condruromedso | 1. Avaliscdo da
PARTE Il ! £ etapas de montagem P
autonomo basico e dos desafios propostos | modelo robotico
(Itens a, b, c) B do modelo robdtico . ) o i
capaz de realizar os % IR a partir das instrugdes | basico segundo as
autdnomo basico
desafios propostos; ! de montagem; instrugoes;
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PARTE Il — Programagao do Robé Basico a partir dos recursos das paletas e blocos
do software EV3.

a)

b)

c)

d)

e)

Utilizando o bloco programavel MOVE, desenvolva um programa gque possibilite a o robd
basico, realizar de forma autdnoma os seguintes movimentos:

Va em frente;

Siga em frente e depois para tras;

Articulacdes contrarias (rodas girando sentidos opostos) para a esquerda;
Articulagdes “vire a direita”;

Uma roda girando (um giro de roda, uma parada) para a esquerda;
Movimentando uma roda para a direita.

Programe o robd basico de forma a permitir que o mesmo realize trés tipos de curva:

e Articulagbes opostas: as rodas giram em diregdes opostas para fazer o robd
executar curvas com exatidao;

+ Roda giratéria: o robd se locomove, movendo uma roda e mantendo a outra parada.
Essa curva tende a tomar mais espaco do que “locomogao do pivé”, mas geralmente
sdo mais precisas;

e« Curva gradativa: o robd faz uma curva gradual, movendo uma roda mais
rapidamente do que a outra.

Acrescente os componentes necessarios ao seu robd para que ele se transforme em um
Robé Seguidor de Linhas. O seguidor de linha seguird uma linha no chéo, usando o
sensor de cor no modo sensor de luz. Dois programas serao trabalhados: 1) uma
abordagem simples - "dois Estados”, o que levara o robd a andar em “zig-zag"; e 2) uma
abordagem mais complexa - "proporcional”, ¢ que levara o robd a seguir mais rapido e
mais suave.

O primeiro programa que vocé precisa desenvolver € o LineFollow. Esta
codificagao possui dois estados de condigdo para o robd seguir a linha, sem
qualguer calibracdo do sensor. Nele, o Seguidor de Linha se desvia repetidamente
para a esquerda e para a direita em um "zig-zag" padrao, alternando idas e voltas
em cada lado da borda direita da linha.

O segundo programa a ser desenvolvido por vocé € o SmoothFollow, muito mais
complexo: "Seguidor de Linha proporcional”. Este cédigo ajusta continuamente a
resposta da direcao do robd dependendo de quao longe da linha ele pareca estar;
se o robd esta ligeiramente para fora da extremidade da linha, em seguida, apenas
uma pequena quantidade de direcéo e aplicada. Quando o robd esta exatamente
sobre a borda direita da linha, parara a frente, com toda poténcia especificada.
Isto permite que o tempo de conducgéo seja mais suave e mais rapido do que o
primeiro programa. Além disso, o SmoothFollow faz uma sequéncia automatica
de "calibragdo”, no inicio, em que o robd analisa a linha e a superficie para
determinar os valores de luzes mais escuras e brilhantes, portanto, ndo ha
necessidade de se determinar manualmente um valor de cut-off. Para conseguir
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uma calibracdo adequada, é necessario ligar o robé com o sensor diretamente

sobre o centro da linha.

Tabela 2 — Atividades Alinhadas Parte ||

Resultado — o s
Itens do : Atividades do Atividades dos Atividades de
Pretendido da
Problema Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1 Wi narsabea] 1 Demonstrar a| 1. Testar na pratica
0'5 pir g it P da utilizagao dos | as funcionalidades
i e das | FECUrsos de | dos recursos de
palgtas eq bloces de programacao das | programacio das
gof re EV3: paletas e blocos do|paletas e blocos do L
i software EV3; software EV3; 1 v Avaliagéo .do
PARTE Il 2. Crientar sobre os codigo desenvolvido
litsrisa b ed 2. Desenvolver o procedimentos de em relacdo aos
e’) T | eodigo de | programacio do| 2 Programar o | movimentos
programacao modelo robético | modelo robotico para | propostos ao modelo
necessario 20 | auténomo basico: execu_(;éo dos | robctico basico.
deslocamento 5 c + desafios propostos a
autonomo do  robo| T omsiialn oS partir das instrugtes
it aspectos positivos e iz
basico, de acordo com Ihor b de programacao.
os desafios propostos. s neifonas souie =
producdo dos alunos.
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PARTE
Arendizaem Matematica

— O Curso: Roboética Educacional na

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM
Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PROBLEMA: Pecuiria

Amazonica.

MODULO | -
NIVELAMENTO

Pré Requisitos para
Aprendizagem das Relacdes
Métricas no Triangulo
Retangulo.

CONTEUDO

Segmentos de Retas;
Figuras Geométncas Planas;
Tnangulos;

Semelhang¢a de Triangulos.

AULA 04

Reconhecendo os Segmentos
de Reta como elementos de
composicio das Figuras
Geométricas Planas -
Conceito - de Tridngulos e
semelhanca de Tnangulos.

ATIVIDADES
Sintese do Contetido;
Situacao Problema;
Pratica com Roboética;
Lista de Exercicios.

PLANEJAMENTO

Etapa 1 — Apresentacdo do
Conteido; Montagem e
Programac¢do do Robo - CH:
02h/a;

Etapa 2 — Teste e percurso
do circuito; Lista de
Exercicios — CH: 02h/a.

PLANO DE AULAS

Planejar e montar um modelo robdtico autonomo capaz de realizar o percurso e os
desafios propostos;
1.1 Atividades do Professor:
a) Apresentar o contetdo sobre fundamentos geométricos;
b) Propor problemas geométricos com o uso da Robotica Educacional;
¢) Demonstrar as etapas de montagem e programagao do modelo robotico.
Atividades dos Alunos:
a) Observar, questionar e tomar notas sobre o contetdo apresentado;
b) Construir o modelo robdtico para execugao dos percursos propostos a partir
das instrucoes de montagem.
Atividades de Avaliagao:
a) Avaliagdo Modular | —Nivelamento;
b) Avaliagdo da montagem do modelo robdtico segundo instrugoes;

Desenvolver o codigo de programacao necessario ao deslocamento auténomo do
robd, de acordo com as tarefas propostas;

2.1 Atividades do Professor:
a) Instruir a respeito da elaboracdo do codigo para o modelo robético proposto.
2.2 Atividades dos Alunos:
a) Programar o modelo robotico para execucao dos percursos propostos a
partir das instrucoes de montagem.
Atividades de Avaliacao:
a) Avaliacao do codigo desenvolvido em relacdo aos movimentos propostos ao
robo.
Identificar as propriedades geométricas sobre (i) segmentos de reta, (ii) figuras
geométricas planas, (iii) triangulos e (iv) semelhanca de triangulos;

3.1 Atividades do Professor:
a) Orientar as atividades de identificacao espacial das propriedades
geométricas que compoem um dado percurso a ser vencido pelo robo.
3.2 Atividades dos Alunos:
a) Identificar as propriedades geométricas presentes nNo Percurso proposto.
3.3 Atividades de Avalia¢do:
a) Verificar a identificacdo das propriedades geométricas.

Realizar célculos matematicos, baseados nas propriedades geométricas para
solucionar os problemas propostos;

4.1 Atividades do Professor:
a) Orientar a realizacdo dos calculos matematicos para solucionar os problemas
propostos;
b) Comentar os aspectos positivos e as melhorias sobre a produgao dos alunos.
4.2 Atividades dos Alunos:
a) Realizar calculos matematicos para soludionar os problemas propostos
envolvendo propriedades geomeétricas.
4.3 Atividades de Avaliagao:
a) Avaliacdo das respostas aos problemas propostos — identificacao de
propriedades geométricas e calculos matematicos.
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Tecnologia: Kit de Robotica Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

.
-
-
-
.
-
-
-

1 Circuito Impresso para solo;

1 Bloco Microcontrolador;

3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);

1 sensor ultrassénico;

2 sensores de toque;

1 sensor de cor;

7 cabos conectores;

541 Pecas de construgao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Calculadora;
Caderno, Lapis ou Lapiseira;
Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

Fonte https://education lego.com

Leitura e Interpretagao do problema;
Planejamento da Solugao;
Montagem do Robo:

a) Modele — Driving Base;
Bb) Mentagem em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

Programacgao do Robé:

a) Modelo — Driving Base,
b) Programacao em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

Testes de Deslocamentos do Robé no Circuito

a) Testes de movimentas em trios;
b) Atividades a b, ¢, d

Resolucio dos Problemas Matematicos

a) Individual;
b) Problemas Matematicos — a até h.
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2) Pecuaria Amazdnica

Em uma fazenda de criagido de animais no municipio de Autazes - AM, foi implantado um
sistema automatizado para transporte dos animais e da alimentagio. O sistema é dotado de
um robd transportador com ferramenta de suspensio em formato de garra. O proprietario
depois que investiu no novo equipamento descobriu que era necessario um técnico para
montar e programar o seu robd.

Assim diante desta necessidade, vocé foi contratado para desenvolver o modelo robotico
Driving Base, visando melhorar o processo de transporte na fazenda. Nesse contrato vocé
ficou responsavel em montar o modelo e programar os movimentos auténomos de acordo
com as seguintes tarefas de percurso para o circuito da figura 1:

Figura 1 — Circuito da Fazenda

et e o e e e

]

S e

~

PARTE | — Montagem e Programagio do Modelo Robdtico:

a) A partir do modelo robético proposto, monte seguindo as instrugdes de montagem dadas
pelo professor, o robd necessario para solucionar os desafios do circuito presentes nos
itens de b, c, d.

b) Construa um programa que permita o robd transportador inicialmente se deslocar ao
armazém da fazenda, percorrendo o deslocamento AB, onde neste local, ira capturar a
caixa contendo a racdo para alimentacdo dos animais. Em seguida, o robd devera se
direcionar até o celeiro através do trajeto BC, onde ira deixar a caixa de racdo para
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alimentagédo dos animais. Concluido o transporte da ragdo o rob6é devera retornar ao
ponto de estacionamento inicial por meio do deslocamento ChA. Todo o percurso devera
ser cronometrado por vocé e devidamente anotado. Importante vocé saber que a
cronometragem nao precisa gerar a preocupagao sobre tempo minimo ou maximo.

c) Nesta tarefa o programa que sera desenvolvido, possibilitara que o robd se desloque do
ponto inicial de estacionamento A para o curral de higienizacdo dos animais, atraves do
deslocamento AD. Chegando ao curral, o robd devera segurar a vaca de leite da fazenda
(lata) e em seguida transportar o animal em diregcao ao celeiro para que possa ser feito a
alimentacdo da mesma. O percurso ao celeiro sera feito pelo deslocamento DC. Conclusa
a entrega da vaca, o rob6 devera retornar ao ponto de estacionamento inicial por meio
do deslocamento ChA. Todo o percurso devera ser cronometrado porvocé e devidamente
anotado. Importante vocé saber que a cronometragem n&o precisa gerar a preocupacgao
sobre tempo minimo ou maximo.

d) Concluso as duas tarefas, compare o tempo de percurso entre o deslocamento ABCA e
ADCA.

Tabela | — Atividades Alinhadas Parte |
Itens do Resultado Pretendido Atividades do ko Atividades de
. Atividades dos Alunos :
Problema da Aprendizagem Professor Avaliacao
1. Apresentar o contetdo | 1. Observar, questionar e
sobre fundamentos | tomar notas sobre o
geometricos; conteddo apresentado; —_
: 1. Avaliacdo da
1. Planejar e montar um [ Propor problemas montagem da
PARTEI - modelo robdtico autdénomo | geomeétricos com o uso |2, Construir o modelo | modelo  robético
Item a capaz de realizar o percurso | da Robética | robotico para execugéio dos | segundo
e os desafios propostos, Educacional; percursos propostos a partir | instrucdes;
3. Demostrar as etapas | das instructes de
de montagem do modelo | montagem;
robético;
PARTE - 3. Programar o modelo
Item b robético para execugao dos | 2. Avaliagdo do
2. Desenvolver o codigo de percursos propostos a partir | codigo
PARTE - programacgao necessario ac | 4. Demostrar as etapas | das instrugbes de | desenvolvide em
Item ¢ deslocamento autdnomo do |de  programac¢ic  do | programacido; relagéo aos
robé, de acordo com as | modelo robotico. 4. Realizar os testes de | movimentos
PARTE I = tarefas propostas. deslocamento do modelo | propostos ao
Item d robotico no circuito proposto, | robd.
de acordo com os itens b, d.

PARTE Il - Identificacaoc das Propriedades Geométricas e Calculos Matematicos

a)

b)

Na realizagéo dos percursos do robd, considerando o perimetro dos campos da fazenda,
identifique utilizando a notagao matematica adequada todos os segmentos de retas presentes na
fazenda. Quais dos segmentos identificados representam retas paralelas?

Observando os deslocamentos do robd para o cumprimento das atividades da fazenda, identifique
utilizando a notagao matematica adequada quais os segmentos de reta congruentes e quais os
segmentos de reta consecutivos.

na

Aerendizagem Matematica
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c) E possivel a partir da visualizagéo do perimetro total da fazenda identificar quantas e quais sao
as figuras geométricas planas presentes em todos os percursos do circuito proposto?

d) Os desafios de deslocamento do robd, para o cumprimento das atividades de transporte e
alimentagéo dos animais, séo realizados nos espagos de campo da propriedade. A partir da
identificacao da figura geométrica plana que representa o circuito da fazenda, calcule a area total
deste circuito e o seu respectivo perimetro.

e) A partir da visualizagdo das figuras geométricas planas gque vocé identificou no item c,
considerando os deslocamentos completos do robé para cada desafio proposto. Se existirem
triangulos, realize os calculos necessarios sobre as incégnitas x e y presentes no circuito, para
classificar os possiveis tridngulos, quanto aos seus lados e quanto aos seus dngulos.

f) O gerenciamento do servigo de transporte realizado pelo robd, necessita de informacdes sobre a
performance de movimento do robd, para o planejamento de deslocamento auténomos mais
eficazes. Assim, considerando a existéncia de triangulos no circuito da fazenda, para cada um
identificado, calcule sua area e seu respectivo perimetro.

g) Os deslocamentos do robé de seu ponto estacionario para o armazém (x) e para o celeiro (y), s@o
valores desconhecidos. Para a composigéo do calculo sobre o custo de energia gasto pelo robd
em ambos os deslocamentos, utilize se possivel as condigbes de semelhanca de tridngulos para
calcular os valores de x e y.

h) © robd adquirido pelo proprietario da fazenda, realizou de forma autbnoma duas importantes
atividades para a manutencgao da criagado de animais, que é a fonte de recursos desta fazenda.
Considerando o tempo de percurso nas duas tarefas (transporte de ragado e transporte de
animais), com base nos conceitos de semelhanga de tridngules, que conclusées sao possiveis
identificar sobre os trajetos ABC e ADC.

Tabela Il = Atividades Alinhadas Parte ||
Itens do | Resultado Pretendido da Atividades do Atividades dos Avaliaggio
Problema Aprendizagem Professor Alunos
1. Orientar as
1. ldentificar as propriedades | atividades de
geomeétricas sobre (i) | identificagio espacial | 1. Identificar as
segmentos de reta, (ii) figuras | das propriedades | propriedades
geomeétricas planas, (i) | geométricas que | geométricas presentes
triangulos e (iv) semelhanca | compdem um dado | no circuito proposto; 1 Avaliacs d
de triangulos; percurso a ser réspost::'. A0, azi
PARTEI - ;enctd%r:zl:t:r)bo; = problemas propostos —
Itens a, b, réalizacéo das identificacao de
& d’ﬁ’f’ g calculos 2. Realizar calculos propru::d_ades
. . . £4 e geometricas e
2 Realizar calculos | matematicos para | matematicos para : & 5
o i + realizagdo de calculos
matematicos, baseados nas | solucionar 0s | solucionar os A
p o matematicos.
propriedades geomeétricas | problemas problemas propostos
para solucionar os problemas | propostos; envolvendo
propostos. 3. Comentar  os | propriedades
aspectos positivos e | geométricas.
as melhorias sobre a
producio dos alunos.

na

Aerendizagem Matematica
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INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM

Mestrado Profissional em Ensino Tecnoldégico

PROBLEMA: A Harpia

da Amazoénia.

MODULO I -
FUNDAMENTOS

Fundamentos para
aprendizagem das Relacoes
Métricas no Tridngulo
Retangulo.

CONTEUDO
Conceitos de Triangulo
Retingulo;

Elementos do Triangulo
Retingulo;

RelacGes Métricas no
Triangulo Retangulo.

AULA 01

Reconhecendo as
propriedades e elementos do
Triangulo Retangulo,
Conceitos, proprniedades e
identificacdo das RelacGes
Métricas no Tridngulo
Retangulo.

ATIVIDADES
Sintese do Contetido;
Pratica com Robotica;
Problema Matematico;
Lista de Exercicios.

PLANEJAMENTO
Apresentacao do Contetdo;
Montagem e Programac3o do
Robd; Testes praticos;
Resolucao de exercicios
matematicos - CH: 04 h/a.

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os fundamentos e conceitos do contetido Relagoes Métricas no
Triangulo Retangulo;
. Atividades do Professor:
a) Apresentar o contetdo sobre fundamentos das Relagoes Métricas no
Triangulo Retangulo;
Atividades dos Alunos:
a) Observar, questionar e tomar notas sobre o contetdo apresentado;
Atividades de Avaliacao:
a) Avaliacao Modular Il - Fundamentos.

Planejar, montar e programar um modelo robético auténomo capaz de realizar o
percurso e os desafios praticos propostos;
a. Atividades do Professor:
a) Propor problemas matematicos com o uso da Robética Educacional;
b) Demostrar as etapas de montagem e programacao do modelo robotico.
Atividades dos Alunos:
a) Construir o modelo robotico para execugao dos percursos propostos a partir
das instrucoes de montagem;
b) Programar e testar o modelo robédtico para execugao dos percursos
propostos a partir das instrugoes de programacao.
Atividades de Avaliagao:
a) Avaliacdo da montagem do modelo robdtico segundo instrugoes;
b) Avaliacdo do codigo desenvolvido em relacdao aos movimentos propostos ao
robd.

Identificar as propriedades e elementos geométricos sobre triangulos retangulos.
a. Atividades do Professor:

a) Orientar as atividades de identificagao espacial das propriedades e
elementos geométricos que compdem um dado percurso a ser realizado pelo
robd.

Atividades dos Alunos:

a) Identificar as propriedades e elementos geometricos presentes no percurso
proposto.

Atividades de Avaliagao:

a) Avaliacao das respostas aos problemas propostos — identificagao de
propriedades geométricas dos triangulos retangulos.

Realizar calculos matemadticos, sobre as relagbes métricas no tridngulo retangulo
para solucionar os problemas matematicos propostos.

a. Atividades do Professor:

a) Orientar a realizacao dos calculos matematicos para solucionar os problemas
Propostos.

Atividades dos Alunos:

a) Realizar calculos matematicos para solucionar os problemas propostos
envolvendo as relagbes métricas no triangulo retangulo.

Atividades de Avaliagao:

a) Avaliagdo das respostas aos problemas propostos de calculos matematicos;

b) Debate sobre os aspectos positivos e as melhorias sobre a produgao dos
alunos.
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Tecnologia: Kit de Robética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

1 Circuito Impresso para solo;

1 Bloco Microcontrolador;

3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio};

1 sensor ultrassoénico;

2 sensores de toque;

1 sensor de cor;

7 cabos conectores;

541 Pecas de construgao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Calculadora;

Cronometro;

Caderno, Lapis ou Lapiseira;

Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3Z PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

1) Modelo do Robd: Track3r

Fonte https://education.lego.com

Leitura e interpretagdo do problema;
Planejamento da solugao;
Montagem do Robé:

a) Modelo — Track3r;
b) Montagem em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Programacgdo do Robé

a) Programacgéo em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

Testes de Deslocamentos do Robd no Circuito

a) Testesde movimertos em trios;
b) Afividades b, ced

Resolugio dos Problemas Mateméaticos

a) |Individual;
b) Problemas Matematicos —a até f.
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2) A Harpia da Amazénia

O Gaviao Real da Amazobnia, também chamado de Harpia da Amazobnia, € uma das espécies da
fauna brasileira na lista de extincdo de animais silvestres. Tal fato ocorre principalmente em razéo
da caca predatéria desta ave, para a comercializacao ilegal da espécie. Recentemente foram
realizados estudos de localizagé@o e geoprocessamento das areas de preservacao desta espécie,
no intuito de proteger estes ambientes e assim garantir a sobrevivéncia dessa exuberante ave.

Sua equipe de projetistas de robds foi contratada pelo érgao de fiscalizacdo das areas de
preservacio para desenvolver um modelo robético capaz de coibir e combater os cacadores que
sejam detectados pelo sistema de vigilancia desenvolvido por este 6rgao, nas proximidades da
area de reproducdo da espécie. O sistema de vigildncia, gerou um layout da regido de
preservacao com indicacdes sobre a area de vigilancia a ser realizado pelo robd que sera
desenvolvido. Podemos verificar esta area observando a figura 1 que mostra também os
seguintes detalhes da regido:

a) A estrada de acesso a area de preservagao e reproducgao € indicada no trecho de ida
pelos pontos XYVWNZ e no trecho de volta pelos pontos ZNMX;

b) A area de reproducao compreende o perimetro indicado pelos pontos XZM,;

c) O bercario esta localizado no ponto Z;

d) Fotos aéreasindicam a presenc¢a de uma equipe de caga que ja percorreu mais da metade

do caminho em direg¢ao ao bercgario, seguindo a estrada principal.

Figura 1 — Area de preservacéo da espécie.
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PARTE | - Montagem e Programacao do Modelo Robético:

a) A partir do modelo robético proposto, monte seguindo as instrucées de montagem
dadas pelo professor, o robd necessario para solucionar os desafios do circuito
presentes nos itensde b, ¢, d.

b) Construa um programa que permita o robé perseguidor (TRACKER) se deslocar

seguindo a estrada principal iniciando no ponto X e terminando no ponto Z. Ao

chegar no ponto do bercario (Z), o robé devera retomar ao ponto de inicio e

reabastecimento através do percurso ZNMX. O intervalo de tempo que 0 robd

passara pelo bercano no ponto Z devera ser cronometrado para o estudo sobre a

vulnerabilidade deste ponto critico.

c) Nesta outra tarefa o programa que sera desenvolvido, possibilitara que o robd se
desloque do ponto de inicio e reabastecimento X seguindo o perimetro de
vigilancia demarcado pelos pontos XZM. Este atalho sera uma estratégia utilizada
considerando que o sistema de vigilancia informou a proximidade de uma equipe
de caca do bercario.

d) Concluso as duas tarefas, compare o tempo de percurso entre o deslocamento do
robd perseguidor seguindo a estrada principal (trecho de ida pontos XYVWNZ e
trecho de volta pontos ZNMX), em relacédo ao tempo gasto no percurso XZM.

Tabela | - Atividades Alinhadas Parte |
Itens do | Resultados Pretendidos Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliacao
; Apresentar 0
: . 1. Observar
1. Entender e aplicar os|contetdo sobre ’ . S
PARTE | - | fundamentos e conceitos do | fundamentos das gg;s;»onarsogre toma; :Ubdular Avia'iuagag
ltema [conteldo RelacOes Métricas | Relacdes Métricas no conlinido aarpseniad: | Eondamanios
no Triangulo Retangulo; Tridngulo Retangulo. P ‘ :
1. Construir 0 modelo i
pﬁ’:gﬁ: 3 1. Propor problemas | robético para :‘iomggvzl:ggao g
matematicos com o0 |execucao dos ‘el sobdiico
’ uso da Robodtica | percursos propostos a
2. Planejar, montar €| gy cacional: partir das instrugdes | S29undo

PARTE I - | programar  um modelo ; de montagem: instrucoes;

e :gf;;’;f ﬂmper“mw'mrsga p:z g: 2. Programar e testar|2. Avaliacao do
desafios praticos propostos 2. Demostrar  as|o modelo robético para | codigo

PARTE | - ’ etapas de montagem | execucdo dos | desenvolvido em

S e programacdo do | percursos propostos a|relacdo aos
modelo robotico. partir das instrucdes | movimentos
de programac3do. propostos ao robd.




PARTE 1l O Curso: Roboética Educacional na
Aerendizagem Matematica

Pag. 66

PARTE Il - Identificagcao das Propriedades e Elementos Geomeétricos dos
Triangulos Retangulos, suas Relagoes e Calculos Matematicos:

a) Na realizacao dos percursos do robd perseguidor na parte 1 desta atividade,
considerando os deslocamentos realizados na area de reproducdo das espécies,
identifique utilizando a notacdo matematica adequada se existe triangulo retangulo
nestes percursos. Se houver de fato um tridangulo retangulo, identifique os pontos
que representam os angulos agudos e o angulo reto.

b) Se de fato existir tnangulo retangulo na area de reproducao da espécie, identifique

utilizando a notacdao matematica adequada, os catetos, a hipotenusa e a altura da

hipotenusa, do refendo tnangulo

E possivel a partir da visualizacdo do percurso que representa a area de
reproducao da espécie, identificar as relacées métricas existentes considerando que
este percurso seja um tnangulo retangulo? Se sim descreva-as de acordo com 0s
pontos identificados no circuito, utilizando a notacéo algébrica.

c)

Considerando o trecho de atalho ao ponto que representa o bercario, XZ. Calcule a
distancia percorrida entre o ponto de inicio e reabastecimento X até o bercario Z.

d)

Calcule se for o caso os valores dos catetos que formam a area de reproducao da
espécie e sua hipotenusa equivalente.

f) O orgao gestor do sistema de vigilancia da area de preservacao da Harpia da
Amazonia, necessita de informacées sobre a performance de movimentacao do
robd perseguidor na area de reproducao, visando o planejamento de deslocamentos
mais eficazes. Assim, considerando a existéncia de tnangulos retangulos no circuito
proposto, calcule e informe sua area e seu respectivo perimetro.

Tabela Il - Atividades Alinhadas Parte 11l
Itens do | Resultados Pretendidos Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliacao
1. Orientar as
atividades de|1. Identificar as|1. Avaliacdo das
identificacdo espacial | propriedades e | respostas aos
e‘ Id;netrlnﬁe@:l‘:osas prc;gnedades das  propriedades | elementos problemas propostos
Whg-or ey sl "'bse"'ccs geométricas que | geométricos - identificagio de
ng tangu compoem um dado | presentes no percurso | propriedades
percurso a ser | proposto. geometricas.
realizado pelo robo.
PARTE Il - rspostas . aos
Gde.f rzriateméi?;hzar sobrecalcui 1. Realizar calculos g;obl pcéiculgg
o i - 1. Orientar a | matematicos para aticos:
TECESS SRS IEas D0 NI realizacdo dos | solucionar - X
retanguio para solucionar 0s | c3jeuios matematicos | problemas propostos 2. Debate sobre os
problemas matematicos | para  solucionar os | envolvendo as | aspectos positivos e
propostos. problemas propostos; | relacdes métricas no | as melhorias sobre a
tridngulo retangulo. produgio dos
alunos.
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PARTE
Arendizaem Matematica

— O Curso: Roboética Educacional na

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM
Mestrado Profissional em Ensino Tecnologico

PROBLEMA: A Harpia

da Amazonia.

MODULO I -
FUNDAMENTOS

Fundamentos para
Aprendizagem do Teorema
de Pitagoras.

CONTEUDO
Rela¢des Métricas no
Triangulo Retangulo;
Teorema de Pitagoras.

AULA 02

Aplicando as Relacdes
Métricas no Tridngulo
Retangulo e o Teorema de
Pitagoras

ATIVIDADES
Sintese do Contetdo;
Pratica com Robotica;
Problema Matematico;
Lista de Exercicios;
Avaliacao Modular II.

PLANEJAMENTO
Apresentac3do do Conteudo;
Programac3do do Robo;
Testes Praticos; Resolucdo
de Exercicios Matematicos -
CH: 04 h/a.

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os fundamentos e conceitos do contetdo sobre o Teorema de
Pitagoras;

Atividades do Professor:

a) Apresentar o contetdo sobre os fundamentos do Teorema de Pitagoras;
Atividades dos Alunos:

a) Observar, questionar e tomar notas sobre o contetdo apresentado;
Atividades de Avaliagao:

a) Avaliacdo Modular Il - Fundamentos.

Utilizar e programar um modelo robético autdnomo capaz de realizar o percurso e
os desafios praticos propostos;

Atividades do Professor:

a) Propor problemas matematicos com o uso da Robotica Educacional;

b) Demostrar as etapas de programacao do modelo robotico.

Atividades dos Alunos:

a) Utiilizar o modelo robdtico para execucdo dos percursos propostos a partir
das instrucoes de montagem;

b) Programar e testar o modelo robotico para execucao dos percursos
propostos a partir das instru¢oes de programacao.

Atividades de Avaliagao:

a) Avaliagéo da montagem do modelo robdtico segundo instrugoes;

b) Avaliagdo do codigo desenvolvido em relacdo aos movimentos propostos ao
robd.

Identificar as propriedades e elementos geométricos sobre o Teorema de Pitdgoras.

Atividades do Professor:

a) Orientar as atividades de identificacao espacial das propriedades e
elementos geométricos que compdem um dado percurso a ser realizado pelo
robd.

Atividades dos Alunos:

a) Identificar as propriedades e elementos geometricos presentes no percurso
proposto.

Atividades de Avaliagao:

a) Avaliagdo das respostas aos problemas propostos — identificacao de
propriedades geométricas dos triangulos retangulos utilizando o Teorema de
Pitagoras.

Realizar calculos matematicos, sobre o Teorema de Pitagoras para solucionar os
problemas matematicos propostos.

Atividades do Professor:

a) Orientar a realizagdo dos calculos matematicos para solucionar os problemas
propostos.

Atividades dos Alunos:

a) Realizar calculos matemdticos para solucionar os problemas propostos
envolvendo o Teorema de Pitagoras.

Atividades de Avaliago:

Avaliacdo das respostas aos problemas propostos de calculos matematicos;

b) Debate sobre os aspectos positivos e as melhorias sobre a produgao dos
alunos.
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PARTE Il — O Curso: Robédtica Educacional na
Aerendizagem Matematica

Tecnologia: Kit de Robética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

1 Circuito Impresso para solo;

1 Bloco Microcontrelador;

3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);

1 sensor ultrassonico;

2 sensores de toque;

1 sensor de cor;

7 cabos conectores;

541 Pecas de construgio: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Calculadora;

Cronometro;

Caderno, Lapis ou Lapiseira;

Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

Fonte https://education.lego.com

Leitura e interpretagao do problema;
Planejamento da solucao;
Montagem do Robd:

a) Modelo — Track3r,;
b) Mortagem em trios - Dispenivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition

Programacgao do Robo
a) Programacao em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTOREMS Education EV3 Teacher Edition.
Testes de Deslocamentos do Robé no Circuito

a) Tesles de movimentos em trios,
b) Atividades b, c ed

Resolugéo dos Problemas Matemdaticos

a) Individual;
b) Problemas Matematicos —a até e.
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2) A Harpia da Amazodnia

O Gavido Real da Amazoénia, também chamado de Harpia da Amazdénia, € uma das espécies da
fauna brasileira na lista de extin¢céo de animais silvestres. Tal fato ocorre principalmente em razéo
da caca predatoria desta ave, para a comercializac&o ilegal da espécie. Recentemente foram
realizados estudos de localizacao e geoprocessamento das areas de preservacao desta espécie,
no intuito de proteger estes ambientes e assim garantir a sobrevivéncia dessa exuberante ave.

Sua equipe de projetistas de robds foi contratada pelo orgao de fiscalizacdo das areas de
preservacio para desenvolver um modelo robético capaz de coibir e combater os cacadores que
sejam detectados pelo sistema de vigilancia desenvolvido por este 6rgéo, nas proximidades da
area de reproducac da especie. O sistema de vigilancia, gerou um layout da regiao de
preservacéo com indicacbes sobre a area de vigilancia a ser realizado pelo robé que sera
desenvolvido. Podemos verificar esta area observando a figura abaixo que mostra também os
seguintes detalhes da regiao:

a) A estrada de acesso a area de preservacio e reproducdo € indicada no trecho de ida
pelos pontos XYVWNZ e no trecho de volta pelos pontos ZNMX;

b) A area de reproducédo compreende o perimetro indicado pelos pontos XZM;

c) O bercario esta localizado no ponto Z,

d) Fotos aéreas indicam a presenca de uma equipe de caca que ja percorreu mais da metade
do caminho em diregé@o ao bercario, seguindo a estrada principal,

e) A area de percurso da equipe de caca é indicada pelos pontos XYV.

Figura 1 — Area de preservacio da espécie.

? km
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PARTE | - Montagem e Programacao do Modelo Robético:

A partir do modelo robético proposto na Aula 01, utilize o robé montado para solucionar
os desafios do circuito presentes nos itens de b, c, d.

a) Desenvolva um programa que permita o robd perseguidor (TRACKER) se deslocar
do ponto de inicio e reabastecimento X ao ponto de localizacdao da equipe de caca
Z. O robd apdés combater os cacadores, devera retornar ao ponto de inicio e
reabastecimento através do percurso XVYX. O intervalo de tempo que o robd
realizara o combate e retomara para reabastecimento devera ser cronometrado
para o estudo sobre a eficacia do combate aos cacadores.

b) Em outra tarefa o programa que sera desenvolvido, possibilitara que o robd se
desloque do ponto de inicio e reabastecimento X seguindo o perimetro de vigilancia
demarcado pelos pontos XMZX. Este atalho € uma altemativa de estratégia de
vigilancia utilizada considerando que o sistema de vigilancia informou a proximidade
de uma equipe de caca do bercario.

c) Concluso as duas tarefas, compare o tempo de percurso entre os dois
deslocamentos do robd perseguidor e verifique qual o percurso realizado em menor
tempo.

Tabela | - Atrvidades Alinhadas Parte |

Itens do | Resultados Pretendidos Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
: 1. Apresentar ol 1. Observar,
PARTE | - ;umdﬁéﬁo;ﬁ contedo sobre os|questionar e tomar|1. Avaliagdo
item a concelios do contedds sobee fundamentos do|notas  sobre o|Modular I -
o Teorema de Pitagoras; Teorema de Pitagoras. | conteldo apresentado. | Fundamentos.
1. Utlizar o modelo 2
Pf;l::]Ebl 3 1. Propor problemas | robotico para 1. Avale;'a:gao g
matematicos com 0 uso | execucdo dos mmcnlabg robético
2. Utilizar e programar um dE‘; sohal Robotica g:x‘r"s;;spmogeg segundo
PARTE | - |modelo robotico autdnomo | =01 cacton. fo montagem: | instrugdes;
T e e 2. Programar ¢ testar| 2. Avaliagdo do
0 modelo robdtico para | codigo
propostos. 2. Demostrar as etapas | = 300 | Seaamiliido
PARTE | - de programagéo do execucao Senv em
item d shodlo robsliod percursos propostos a | relaco aos
' partir das instrucdes | movimentos
de programacdo. propostos ao robd.
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PARTE Il - Identificagao das Propriedades e Elementos Geométricos dos
Triangulos Retangulos, utilizagao do Teorema de Pitagoras com a realizagao de
Calculos Matematicos:

a) Na realizacdo dos percursos do robd perseguidor na parte 1 desta atividade,
considerando os deslocamentos realizados na area de perseguicao da equipe de
caca, identifique utilizando a notacdo matematica adequada se existe tridangulo
retangulo neste percurso. Se houver de fato um tridangulo retangulo, identifique os
pontos que representam os angulos agudos e o angulo reto.

b) Considerando existir triangulo retangulo na area de perseguicéo da equipe de caca,
identifique utilizando a notacdo matematica adequada, os catetos, a hipotenusa e a
altura da hipotenusa, do referido triangulo

c) Utilizando o Teorema de Pitagoras, calcule a distancia em km do deslocamento de
perseguicao a equipe de caca XV e sua respectiva altura da hipotenusa.

d) A equipe de caca teve um problema com seu equipamento causando um atraso em
relacdo a sua chegada no ponto V. Considere que a equipe de caca sofreu um
atraso de percurso V' igual a metade da distancia YV. A partir desta informacéo
calcule a nova distancia percorrida entre os pontos XV' e a variacdo de altura
sofrida pela hipotenusa equivalente.

e) A gestao do sistema de vigilancia da area de preservacao da Harpia da Amazonia,
necessita de informacées sobre a performance de movimentacdo do robd
perseguidor durante a perseguicao a equipe de caca, visando o planejamento de
deslocamentos mais eficazes. Assim, calcule e informe a area resultante do

deslocamento XVYX.
Tabela Il = Atividades Alinhadas Parte I
Itens do Resultados Pretendidos | Atividades do | Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1. Orientar as .
atividades de Mg"a‘?a" g
identificacdo 1. Identificar as problemas propostos —
1. Identificar as propriedades | espacial das | propriedades e |identificaco o
e elementos geométricos | propriedades elementos pmpneda:;d&s
sobre o Teorema de|geométricas que | geométricos Sreaiitias —
Pitagoras; compdem um dado | presentes no tgriéngulos atinoos
percurso a ser| percurso proposto. uliizando o Teorema
realizado pelo de Pitagoras
PARTE Il robd. :
Itens a, b, ¢, d, 1. Avaliacdo das
ef A . respostas aos
1. Orientar a ;uf%ﬁgc% problemas  propostos
2z Realizar calculos | realizagdo dos | <oiucionar = | calculos
matematicos, sobre o | calculos problemas matematicos;
Teorema de Pitagoras para | matematicos para
solucionar o0s problemas | solucionar os mms o 2. Debate sobre oS
matematicos propostos. problemas s eore‘ mae' o = :Sspﬁ:;“ pgsg;se 2
tos. = hona
—— Pitagoras. producdo dos alunos.
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| INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM

Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PROBLEMA: 0
Serpentario.

MODULO Il -
AVANCADO

AplicacGes do Teorema de
Pitagoras.

CONTEUDO

Utilizando o Teorema de
Pitagoras: Diagonal de um
Quadrado.

AULA 01
Aplicacoes Importantes do
Teorema de Pitagoras |.

ATIVIDADES
Sintese do Contetido;
Pratica com Robotica;
Problema Matematico;
Lista de Exercicios.

PLANEJAMENTO

Apresentacdo do Contetdo;

Planejamento e Montagem do
Robd; Programacao do Robd;

Testes Praticos; Resolucdo
de Exercicios Matematicos -
CH: 04 h/a.

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os fundamentos e conceitos do conteudo sobre aplicagoes do Teorema
de Pitagoras — Calculo da Diagonal de um Quadrado.

Atividades do Professor:
a) Apresentar o conteudo sobre aplicagoes do Teorema de Pitagoras;

Atividades dos Alunos:
a) Observar, questionar e tomar notas sobre o conteudo apresentado;

Atividades de Avaliagao:
a) Avaliagdo Modular Ill - Avangado.

planejar, montar e programar um modelo robotico capaz de realizar o percurso e os

desafios praticos propostos;

a. Atividades do Professor:
a) Propor problemas matematicos com o uso da Robatica Educacional;
b) Demostrar as etapas de montagem e programagao do modelo robotico.

Atividades dos Alunos:

a) Construir o modelo robdtico para execugao dos percursos propostos a partir das
instru¢oes de montagem,;

b) Programar e testar o modelo robGtico para execugao dos percursos propostos a partir
das instrugOes de programacao.

¢  Atividades de Avaliagao:
a) Avaliagio da montagem do modelo robdtico segundo instrugoes;
b) Avaliagio do codigo desenvolvido em relagao aos movimentos prop 20 robo.

identificar as propriedades e elementos geométricos sobre as aplicagoes do Teorema de
Pitagoras.

a. Atividades do Professor:
a) Orientar as atividades de identificagao espacial das propriedades e elementos
geométricos que compoem um dado percurso a ser realizado pelo robo.

Atividades dos Alunos:
a) identificar as propriedades e elementos geomeétricos presentes no Percurso proposto.

Atividades de Avaliagao:
a) Avaliagdo das respostas aos problemas propostos — identificagao de propriedades
geométricas dos triangulos retangulos em aplicagoes do Teorema de Pitagoras.

Realizar calculos matematicos, sobre as aplicacoes do Teorema de Pitagoras para solucionar os
problemas matematicos propostos.
a. Atividades do Professor:
a) Orientar a realizag3o dos calculos matematicos para solucionar os problemas
propostos.
Atvidades dos Alunos:
a) Realizar cilculos matematicos para solucionar os problemas propostos envolvendo as
aplicagbes do Teorema de Pitagoras.

Atividades de Avaliagao:
a) Avaliagio das respostas dos problemas propostos envolvendo calculos matematicos;
b) Debate sobre os aspectos positivos e as melhorias sobre a produgao dos alunos.
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Tecnologia: Kit de Robdética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

1 Circuito Impresso para solo;

1 Bloco Microcontrolador;

2 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);

1 sensor ultrassénico;

2 sensores de toque;

1 sensor de cor;

7 cabos conectores;

541 Pegas de construgao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Outros:

Calculadora;

Cronémetro;

Caderno, Lapis ou Lapiseira;

Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRANMING SOFTWARE instalado.

1) Modelo do Robd: R3ptar

Fonte https://education.lego.com

Leitura e interpretacao do problema;
Planejamento da solugio;
Montagem do Robé:

a) Modelo —R3ptor;
b) Montagem em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Programacao do Robé

a) Programacado em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Testes de Deslocamentos do Robé no Circuito

a) Testes de movimentos em trios;
b) Atividades b,ced

Resolugao dos Problemas Matematicos

a) Individual,
b) Problemas Matematicos —a até e.
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2) O Serpentario

Pesquisas realizadas na Amazdnia utilizando imagens de satélite, constataram a existéncia de
uma ampla area de ocorréncia da maior serpente amazdénica a Sucuri. A quantidade de
individuos dessa espécie impressiona e ao mesmo tempo torna muito arriscado uma expedicéo
dos pesquisadores ao local.

O instituto de pesquisa da Amazdnia, considerando os riscos eminentes de uma expedicdo e na
urgéncia de mapear a regido decidiu contratar uma equipe de projetistas de robdés para
desenvolver um modelo robético capaz de percorrer de forma auténoma a regido deste
serpentario, a fim de posicionar sensores de movimentacao e cameras. As fotos do satélite de
pesquisa foram transformadas em uma planta de mapeamento da area e esta representada na
figura 1 gque mostra tambeém os seguintes detalhes da regido:

a) A area mapeada pelo satélite compreende a regido formada pelo trajeto composto pelos
pontos ABCDA,

b) A imagem de satélite mostrou a presencga do predador natural das serpentes, o jacareé.
Esse obstaculo esta localizado no ponto B da regidao mapeada;

c) A area mais critica € a area de reproducao que compreende o perimetro indicado pelos
pontos ACD;

d) O ninho do serpentario esta localizado no ponto C.

Figura 1 — Serpentario.

.
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PARTE | - Montagem e Programacao do Modelo Robético:

a) A partir do modelo robotico proposto, planeje e monte o robd apto para solucionar
os desafios do circuito presentes nos itens de b, ¢, d.

b) Desenvolva um programa que permita o robo réptil (R3PTAR) se deslocar do
ponto de inicio A ao ponto de localizacdo do predador natural (JACARE) em B.
Neste ponto o robd deve se defender conta atacando o predador para em seguida
continuar a se deslocar até o ninho localizado no ponto C. No ninho de Sucuris
havera provavelmente outro ataque por parte das serpentes, que também devera
ser defendido pelo robd. O robé apés combater os possiveis ataques, devera
retornar ao ponto de inicio através do percurso ABCDA. O intervalo de tempo que
0 robd realizara todo este percurso devera ser cronometrado para o estudo sobre
a relacao tempo e distancia do serpentario.

c) Em uma segunda tarefa para o robé réptil, a equipe de projetistas devera criar um
programa que possibilite o robd se deslocar do ponto de inicio A seguindo o
perimetro de acesso ao ninho e a area de reproducéo das serpentes, demarcados
pelos pontos ACDA. Este percurso representa uma alternativa de acesso rapido
ao ninho para futuras atividades de pesquisas, sendo uma rota mais segura aos
pesquisadores. O tempo de percurso da regiao de reproducdo das serpentes
devera ser cronometrado para o planejamento das proximas expedicoes.

d) Concluso as duas tarefas, compare o tempo de percurso dos deslocamentos do
robd réptil e verifique a relacdo de proporcionalidade de tempo existente entre os
dois deslocamentos.

Tabela | - Atividades Alinhadas Parte 1.
Itens do | Resultados Pretendidos Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliacao

g 1. Apresentar o]1. Observar,
1. Entender e aplicar 0s| . ... 0 sobre | questionar e tomar

fundamentos e conceitos do o 1. Avaliacdo
PARTE |- | - nteido sobre o Teorema de | aPlicacdes dofnotas, ~sobre  O|pgar g —
Item a i P Teorema de | conteudo
Pitagoras - Calculo da Pita seniado Avancado.
diagonal de um quadrado. S . e g
1. l'Jt_illzar 0 modelo _
PARTE | - 1. Propor problemas | "oPotico para(1. Avaliacao da
ltemb matematicos com o | SXECU¢30 dos | montagem , 30
uso da Robética percursos _propos;gs modelo robotico
2. Utilizar e programar um | Educacional; :smg:;m d: ?r?ngUUlldﬁesc'
PARTE |- | modelo robético autdnomo montagem:; e

ltemc |capaz de realizar o percurso -
e os desafios praticos 2. Programar e testar  , 5 jiac30 do

Demostrar 0 modelo robotico cod

propostos. 2. as - igo
PARTE | - etapas de "agu;;:w%zgoﬁ“‘fs desenvolvido em
item d programagdo  do| 21T L PIOPOS A | relacdo aos
modelo robotico. instrucdes de movimentos A
propostos ao robo.

programac3o.
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PARTE Il - Identificacao das Propriedades e Elementos Geométricos dos
Triangulos Retangulos, utilizacao do Teorema de Pitagoras com a realizagao de
Calculos Matematicos:

a) Observando o0 mapa da regido do serpentario e com base nos deslocamentos
realizados pelo robd réptil. Identifique as figuras geomeétricas que formam a regiao
mapeada. Utilize os pontos ABCDA para identificar cada uma destas figuras

geomeétricas.

b) No mapeamento da regido existe triangulo retangulo? Se sim identifique-os
utilizando os pontos ABCD. Informe também os elementos de cada triangulo
retangulo identificado (catetos, hipotenusa, angulos).

c) Utilizando o Teorema de Pitagoras, calcule a diagonal em km da regido do
serpentario ABCD, considerando que cada lado mede 5km.

d) Descubra ainda utilizando o Teorema de Pitagoras, quanto mediria cada lado da
regidao do serpentario, para o caso da diagonal desta regido por estimativa da

imagem de satélite, ser igual a 4v2.

e) O instituto de pesquisa da Amazonia, necessita de informacdes sobre o tempo
necessario ao deslocamento das futuras equipes de pesquisadores. Assim de
acordo com a movimentacéo do robd réptil durante o mapeamento do serpentario,
calcule e informe a area resultante do deslocamento ABCDA.

Tabela 1| - Atividades Alinhadas Parte I1.

Itens do | Resultados Pretendidos | Atividades do | Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1. Orientar as S
atividades  de|1. Identiicar as| - ga’ga&wmﬁ;ﬁ
1. Identificar as propriedades nemtﬁc?;ao d pmma e propostos — identificacdo
e elementos geométricos | SSPack T it eeométr?:os de propriedades
sobre as aplicacdes do mel?tdncas . 9 e - geométricas dos
Teorema de Pitagoras. g dgdo JHBOET tridngulos retingulos em
SOUENS 1 PEEAR aplicacdes do Teorema de
percurso a  ser|proposto. Pit3 .
realizado pelo robo. ;
PARTE Il -
Itens a, b, 1. Realizar | 1. Avaliacdo das
c,de.f. 1 Orientar  a | CAlculos respostas aos problemas
2. Realizar caleulos | o o ae30 dos | Matematicos para | propostos  de  calculos
matematicos, sobre  as a‘alcul%gs solucionar 0s | matematicos,
aplicagbes do Teorema de matematicos para problemas
Pitagoras para solucionar os Scbicion os | Propostos 2. Debate sobre os
problemas matematicos problemas envolvendo  as|aspectos positivos e as
propostos. Propostos: aplicacoes  dO|melhorias  sobre  a
) Teorema de | produgo dos alunos.
Pitagoras.
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PARTE

— O Curso: Roboética Educacional na

Arendizaem Matematica

INSTITUTO FEDERAL DE EDUCAGAO, CIENCIA E TECNOLOGIA DO AMAZONAS - IFAM

Mestrado Profissional em Ensino Tecnolégico

PROBLEMA: 0
Serpentario.

MODULO Il -
AVANCADO
Aplicacdes do Teorema de
Pitagoras.

CONTEUDO
Utilizando o Teorema de
Pitagoras: Altura de um
Tnangulo Equilatero.

AULA 02
Aplicaces Importantes do
Teorema de Pitagoras Il.

ATIVIDADES
Sintese do Contetdo;
Pratica com Robética;
Problema Matematico;
Lista de Exercicios.

PLANEJAMENTO

Apresentacdo do Conteldo;

Programac3do do Robo;
Testes Praticos; Resolucdo

de Exercicios Matematicos -

CH: 04 h/a.

PLANO DE AULAS

Entender e aplicar os fundamentos e conceitos do contetuido sobre aplicacoes do
Teorema de Pitdgoras — Altura do Tridngulo Equildtero.

Atividades do Professor:

a) Apresentar o contetdo sobre aplicacoes do Teorema de Pitagoras;
Atividades dos Alunos:

a) Observar, questionar e tomar notas sobre o contetido apresentado;
Atividades de Avaliacao:

a) Avaliagdo Modular lil - Avangado.

Utilizar e programar um modelo robadtico autonomo capaz de realizar o percurso e os
desafios praticos propostos;

Atividades do Professor:

a) Propor problemas matematicos com o uso da Robotica Educacional;

b) Demostrar as etapas de montagem e programacao do modelo robotico.

Atividades dos Alunos:

a) Utilizar o modelo robotico montado na aula 01, para execucao dos percursos
propostos a partir das instrugoes de montagem;

b) Programar e testar o modelo robotico para execucao dos percursos
propostos a partir das instrugoes de programacao.

Atividades de Avaliagao:

a) Awaliagao da montagem do modelo robdtico segundo instrugoes;

b) Awaliacdo do codigo desenvolvido em relacao aos movimentos propostos ao
robo.

Identificar as propriedades e elementos geométricos sobre as aplicagoes do Teorema
de Pitagoras no calculo da altura de um tridngulo equilatero.

Atividades do Professor:

a) Orientar as atividades de identificacao espacial das propriedades e
elementos geométricos que compoem um dado percurso a ser realizado pelo
robd.

Atividades dos Alunos:

a) Identificar as propriedades e elementos geométricos presentes no percurso
proposto.

Atividades de Avaliacao:

a) Avaliagao das respostas aos problemas propostos — identificagao de
propriedades geométricas dos triangulos retangulos na aplicacao do
Teorema de Pitagoras para calcular a altura de um triangulo equildtero.

Realizar calculos matemaéticos, da altura do tridngulo equilétero a partir da aplicagdo
do Teorema de Pitagoras na solugao dos problemas matematicos propostos.

Atividades do Professor:

a) Orientar a realizacao dos calculos matematicos para solucionar os problemas
propostos.

Atividades dos Alunos:

a) Realizar calculos matematicos para solucionar problemas propostos
aplicagdo do Teorema de Pitagoras no calculo da altura de um triangulo
equildtero.

Atividades de Avaliagao:

a) Avaliagdo das respostas dos problemas propostos envolvendo calculos
matematicos;

b) Debate sobre os aspectos positivos e as melhorias sobre a producao dos
alunos.
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Tecnologia: Kit de Robética Educacional LEGO MINDSTORMS EV3:

+« 1 Circuito Impresso para solo;
+ 1 Bloco Microcontrolador;

+ 3 servo-motores (2 motores largos e 1 motor médio);
* 1 sensor ultrassénico;

+ 2sensores de toque;

1 sensor de cor;
T cabos conectores;
541 Pegas de construgao: engrenagens, rodas, conectores, blocos.

Outros:

» Calculadora;

+ Cronémetro;

+ Caderno, Lapis ou Lapiseira;

* Microcomputador com software THE MINDSTORMS EV3 PROGRAMMING SOFTWARE instalado.

1) Modelo do Robé: R3ptar

Fonte hitps://education.lego.com

Leitura e interpretacio do problema;
Planejamento da solugao;
Montagem do Robé:

a) Modelo —R3ptor;
b) Montagem em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Programacgao do Robé

a) Programacao em trios - Disponivel em: LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition.

Testes de Deslocamentos do Robé no Circuito

a) Testes de movimentos em trios,
b) Atividades b ced

Resolugio dos Problemas Matematicos

a) Individual,
b) Problemas Matematicos — a até e,
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2) O Serpentario

Pesquisas realizadas na Amazdnia utilizando imagens de satélite, constataram a existéncia de
uma ampla area de ocorréncia da maior serpente amazdnica a Sucuri. A guantidade de
individuos dessa espécie impressiona e ao mesmo tempo torna muito arriscado uma expedicdo
dos pesquisadores ao local.

O instituto de pesquisa da Amazénia, considerando os riscos eminentes de uma expedicdo e na
urgéncia de mapear a regido decidiu contratar uma equipe de projetistas de robds para
desenvolver um modelo robodtico capaz de percorrer de forma auténoma a regiao deste
serpentario, a fim de posicionar sensores de movimentacdo e cameras. As fotos do satélite de
pesquisa foram transformadas em uma planta de mapeamento da area e esta representada na
figura 1 que mostra também os seguintes detalhes da regiao:

a) O ninho do serpentario € o local de maior incidéncia das serpentes amazénicas. O
percurso ao ninho é representado pelos pontos AC;

b) Os pontos AC dividem a regido em duas areas distintas ABC que apresenta alto indice de
predadores naturais das serpentes, os jacarés. E a area ACD onde estao localizadas em
maior guantidade as Sucuris;

c) A concentracao maior de jacarés esta na localidade representada pelo ponto B;

d) O ninho do serpentario esta localizado no ponto C.

Figura 1 — Serpentario.
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PARTE | - Montagem e Programacao do Modelo Robético:

a) A partir do modelo robético proposto na Aula 01, utilize o rob6 montado para
solucionar os desafios do circuito presentes nos itens de b, ¢, d.

b) Desenvolva um programa que permita o robd réptil (R3PTAR) se deslocar do ponto
de inicio A percorrendo toda a area de reproducdo das serpentes indicada pelo
percurso ADCA. Quando atingir o ninho no ponto C, o robé deve se defender
contra-atacando eventuais ataques das serpentes que estejam no ninho. O intervalo
de tempo que o robd realizara todo este percurso devera ser cronometrado para o
estudo futuro sobre o tempo de acesso ao ninho do serpentario com cobertura de
toda a area de reproducéo.

c) A préxima tarefa para o robd réptil, consiste em criar um programa que possibilite o
robd se deslocar do ponto de inicio A seguindo o perimetro de acesso a area de
localizacdo dos predadores naturais das serpentes (jacarés), demarcados pelos
pontos ABCA. Este percurso € uma altemativa de combate rapido aos predadores,
no caso de haver uma situacéao de risco para as futuras expedicdes de pesquisas,
ao terem contato com os jacarés. O tempo de percurso do robd réptil pela regiao
dos predadores das serpentes devera ser cronometrado para o planejamento das
proximas expedicoes.

d) Concluso as duas tarefas, compare o tempo de percurso dos deslocamentos do
robd réptil e verifique se existe diferenca de tempo de percurso entre os dois

deslocamentos.
Tabela | - Atividades Alinhadas Parte 1.
Itens do Resultados Pretendidos Atividades do Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1. Desenvolver junto aos|1. Apresentar o]1. Observar,
alunos os fundamentos e |contetdo sobre | questionar e tomar
PARTE | - |conceitos do contelido sobre | aplicacdes do[notas sobre o] 1. Avaliacdo Modular
Item a aplicacdes do Teorema de | Teorema de | contetido 1l = Avancado.
Pitagoras - Altura do | Pitagoras. apresentado.
Triangulo Equildtero;
2 l:ftilizar 0 modelo
PARTE | - 1. Propor problemas | 000 P14 Avaliagio  da
Item b matematicos com O o C L ostos | MONtagem , do
uso da Robdtica ge partu") Opogdas modelo robdtico
2. Utilizar e programar um | Educacional; instrugdes de | Segundo instrucdes;
PARTE |- |modelo robético autdbnomo montagen:
Itemc capaz de realizar o percurso P Prograniaretwar
e o0s desafios praticos . = -
Propostos. 2 D trar  as|© modelo robotico|2.  Avaliagao  do
PARTE | - etapas de | Para execucdo dos | codigo desenvolvido
Itemd programag3o do | PEreursos propostos (em  relacao  aos
Modslo Iohaaco. a partir das | movimentos X
instrucoes de | propostos ao robd.
programacao.
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PARTE Il - Identificacao das Propriedades e Elementos Geométricos dos
Triangulos Retangulos, utilizagao do Teorema de Pitagoras com a realizagao de
Calculos Matematicos:

a) Observando o mapa da regido do serpentario e com base nos deslocamentos
realizados pelo robd réptil. Identifique a presenca de tridangulos equilateros. Utilize
os pontos ABCDA para identificar cada uma destas figuras geométricas, se for o
caso.

b) Considerando a possibilidade de existirem trniangulos retangulos, no mapeamento
da regido, identifique-os utilizando os pontos ABCD. Informe ainda os elementos de
cada triangulo retangulo identificado (catetos, hipotenusa, angulos).

c) Utiizando o Teorema de Pitagoras, caso exista um tridangulo retangulo no
mapeamento da area de reproducédo das serpentes, calcule a medida da altura h
em km, considerando que cada lado mede 8km.

d) Determine utilizando o Teorema de Pitagoras, quanto mediria cada lado da area de
presenca do predador natural das serpentes, para o caso da diagonal desta area
por estimativa da imagem de satélite, ser igual a v/3.

e) O instituto de pesquisa da Amazodnia, necessita de informacdes sobre o tempo
necessario ao deslocamento das futuras equipes de pesquisadores. Utilize desta
forma a relacdo de Pitagoras para determinar a area e o perimetro da area de
reproducéo das serpentes.

Tabela Il - Atividades Alinhadas Parte II.

Itens do Resultados Pretendidos | Atividades do | Atividades dos Atividades de
Problema da Aprendizagem Professor Alunos Avaliagao
1. Orientar as : P Avaliacao das
atividades  de B e
1. Identificar as propriedades | identificacdo 1. Identificar as ge ntif 5°propos de
e elementos geometricos | espacial das | propriedades - _cagI o5
sobre as aplicacbes do | propriedades elementos prop Siricas p ooy
Teorema de Pitagoras no|geométricas que | geométricos g%“mm ot s
calculo da altura de um|compdem um | presentes no a)lnguﬁo doetngeou ema
triangulo equilatero; dado percurso a|percurso proposto. deica;P‘l' para
gll;éreallzado peio calcular a altura de um
PARTE Il - i tridngulo equilatero.
Itens a, b, c, d, 1. Realizar
e.f. calculos 1. Avaliagdo das
2. Realizar  cilculos|1. Orientar a|Matematicos para | respostas -
£ e solucionar problemas propostos de
DENSERACOS, i SRER 0 | PEZRCI0 008 | cechiomes calculos matematicos;
tidngulo equildtero a partir | calculos eitiiss .
da apiicag3o do Teorema de [ matemiticos para | PTOPO% .S 2
Pitagoras na solugdo dos | solucionar  os| 7036 Ge|2 Devate sobre os
problemas matematicos | problemas Pita o aspectqs positivos e as
propostos. propostos. fagoras melhorias sobre a
cdlculo da_altura | oo e2o dos alunos
de um trangulo ’
equilatero.




) PARTE Il — O Curso: Robdtica Educacional na
Pag. 82 Aprendizagem Matematica

AVALIAGAO MODULAR |

Caro Aluno, Antes de iniciar a prova faga uma leitura geral do texto. Caso tenha alguma duvida,
esclaregca com seu professor somente nos 15 minutos iniciais da prova. Insira comentarios em seu
codigo para esclarecer o que esta sendo feito em seu programa. Esta folha devera ser devolvida para
o professor. O prazo para revisdo da correcdo da prova é de 48 h apds o recebimento do documento
corrigido. Procure a Secretaria, com a prova em maos e preencha o requerimento para a revisao.
Lembre-se: ndo é permitido “colar”. Mantenha a calma e boa prova! Vale 10,0.

Questoes Matematicas — Visualizacdao das Propriedades Geométricas (2,0 cada)

1) No tridngulo abaixo, identifique os segmentos de reta existentes e classifique-os quanto
a posicao em colineares, consecutivos ou adjacentes. ldentifique ainda os pontos que
representam os angulos dos triangulos existentes.

R:

2) Considere a figura abaixo, e assinale a alternativa com a resposta correta (verdadeira)
em relagao as proposicdes sobre Semelhanga de Triangulos.

a) Os segmentos AR e OE sao congruentes.

b) Os triangulos ARE e OTE sao semelhantes, pois os angulos A e E s&o congruentes.
c) O tridangulo ART é semelhante ao tridngulo OTE.

d) Os triangulos REA e TEO sao semelhantes.

e) Os segmentos AE e OT sao proporcionais.

R:

Questoes Matematicas — Aplicacdo do Raciocinio Dedutivo — (1,5 cada)

1) Utilizando as nogdes e conceitos de semelhanga de tridngulos, calcule os valores de x e
y na figura abaixo.

R:

2) Considerando na figura a seguir que os angulos A e A’ sdo congruentes, determine os
valores de x ey, utilizando as nog¢des e conceitos de semelhancgas de triangulo.

R:
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3) Analise a figura a seguir e, utilizando as nocbes e conceitos de semelhanca de
tridngulos, calcule o perimetro do quadrilatero ABCD da figura.

R:

4) (PUC) Os triangulos ABC e AED, representados na figura a seguir, sdo semelhantes,
sendo o angulo ADE congruente ao angulo ACB. Se BC = 16cm, AC = 20cm, AD =
10cm, AE = 10,4cm, o perimetro do quadrilatero BCED, em centimetros é?

R:

AVALIAGAO MODULARIII

Caro Aluno, Antes de iniciar a prova faga uma leitura geral do texto. Caso tenha alguma duvida,
esclareca com seu professor somente nos 15 minutos iniciais da prova. Insira comentarios em
seu codigo para esclarecer o que esta sendo feito em seu programa. Esta folha devera ser
devolvida para o professor. O prazo para revisao da correcdo da prova é de 48 h apds o
recebimento do documento corrigido. Procure a Secretaria, com a prova em méaos e preencha o
requerimento para a revisao. Lembre-se: ndo € permitido “colar”. Mantenha a calma e boa proval
Vale 10,0.

Questoes Matematicas — Visualizacido das Propriedades Geométricas (2,0 cada)

1) Na figura abaixo, verifique se a mesma representa um tridngulo retangulo. Se sim,
identifique utilizando a notagao matematica adequada os pontos que representam os
angulos agudos e o angulo reto. Identifique também se for o caso, os catetos, a
hipotenusa e a altura da hipotenusa, do referido triangulo.

R:
2) Observando e analisando a figura abaixo:

Pode-se dizer que ela representa um tridngulo retadngulo? Por que? (Justifique sua
resposta com argumentos matematicos).

R:
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Questoes Matematicas — Aplicacao do Raciocinio Dedutivo — (2,0 cada)

1) No triangulo ABC retangulo em A, determine as medidas a, c, n e h. E calcule a area
e o perimetro do triangulo ABC.

R:

2) O acesso a uma garagem situada no subsolo de uma casa de 10m de comprimento
é realizado por uma rampa, conforme o desenho abaixo:

Sabe-se que a rampa AC tem 11,25 m de comprimento a altura do piso da garagem em
relacdo ao da casa BC é de 2,5 m. Sendo assim, calcule a distancia do portdo até os
fundos da casa.

R:

3) (Prova Brasil — 9° ano — 2011) O piso de entrada de um prédio esta sendo reformado.
Serao feitas duas jardineiras nas laterais, conforme indicado na figura, e o piso restante
sera revestido em ceramica.

R:

4) Qual é a area do piso que sera revestido com cerdmica? (marque a opgao somente
apos demonstrar os calculos).

a) 3m?
b) 6 m?
c) 9m?
d) 12 m?
e) N.D.A

R:
AVALIACAO MODULAR I

Caro Aluno, Antes de iniciar a prova faga uma leitura geral do texto. Caso tenha alguma duvida,
esclaregca com seu professor somente nos 15 minutos iniciais da prova. Insira comentarios em
seu codigo para esclarecer o que esta sendo feito em seu programa. Esta folha devera ser
devolvida para o professor. O prazo para revisdo da corregao da prova € de 48 h apds o
recebimento do documento corrigido. Procure a Secretaria, com a prova em méaos e preencha o
requerimento para a revisao. Lembre-se: ndo € permitido “colar”. Mantenha a calma e boa proval
Vale 10,0.
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Questoes Matematicas — Visualizacdo das Propriedades Geométricas (2,0 cada)

1) Observe atentamente a figura abaixo. Identifique e classifique as formas geométricas
representadas na mesma. Para cada figura geométrica identificada, descreva seus
respectivos elementos (vértices, hipotenusa, angulos), utilizando a notagdo matematica
adequada.

R:

2) Na figura abaixo, o segmento representado por d tem, de acordo com o estudo do
Teorema de Pitagoras, duas representagdes possiveis, dependendo da figura que
estiver em destaque na analise. Identifique quais sédo estas representacoes.

R:

Questoes Matematicas — Aplicacdo do Raciocinio Dedutivo — (2,0 cada)

1) Determine a medida da area do triangulo equilatero ABC, como na figura abaixo, com
lados medindo 12 m de comprimento, tomando em consideragao a altura h. OBS.: utilize
as definicdes do Teorema de Pitagoras. Lembre-se que o valor da area de um triangulo
é dado por Area = (base x altura) / 2.

R:

2) Da figura abaixo, sabe-se que os quadrilateros AFBE e FCDB formam dois quadrados
idénticos de lado L e que a medida do segmento BF é 4 cm. Usando os conhecimentos
sobre Teorema de Pitagoras e Relagbes Métricas no Tridngulo Retangulo, calcule a
distancia de A até C, passando por B.

R:
3) (PISA 2012) NAVIOS VELEJADORES

Noventa e cinco por cento do comércio mundial é realizado por mar, em
aproximadamente 50 000 navios tanque, grandes cargueiros e navios-contéiner. Boa
parte desses navios € movida a ¢leo diesel. Os engenheiros estdo projetando o
desenvolvimento de suportes edlicos para os navios. A proposta é anexar skysails aos
navios e usar a forca do vento para reduzir o consumo de 6leo diesel bem como o
impacto do combustivel sobre o meio ambiente. Observe a figura abaixo:
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Utilizando o Teorema de Pitagoras, aproximadamente qual € o comprimento de corda
para que a kite sail puxe o navio a um angulo de 45° e fique a uma altura vertical de 150
m, como mostrado no diagrama a cima? (marque a opgao somente apos demonstrar os
calculos).

a) 173 m
b) 212 m
c) 285m
d) 300 m
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