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APRESENTAGAO

Caro colega educador,

Ao apresentar o produto educacional (PE) que elaboramos durante nosso
processo de pesquisa pensamos na importancia do dialogo entre as pesquisas
académicas e a pratica do professor. Utilizar novas tecnologias na escola é
considerada uma das novas competéncias para ensinar (PERRENOUD, 2001),
acreditamos que as experiéncias de aprendizagem na escola ndo devem ser
apartadas da realidade por nos vivida, estamos inseridos num mundo em que cada
vez mais percebemos novas maneiras de se comunicar, trabalhar, decidir e pensar.
Ao utilizar determinada tecnologia na escola, € importante que essa seja uma pratica
reflexiva, em que consigamos pensar nos objetivos que queremos alcangar e de que
modo esses objetivos possibilitam uma aprendizagem matematica que faga sentido
para os alunos, que toquem em temas atuais de tecnologia e fagam conexdes com
outras areas do saber, e de que maneiras nossas aulas podem proporcionar uma
experiéncia onde a aprendizagem é construida em conjunto, de forma dialdgica, ao
invés de um tipo tradicionalista de ensino, onde os alunos n&o colaboram entre si e os
conteudos sao apresentados de forma estanque.

Dentre as novas formas de tecnologia que surgiram na educagao nos ultimos
anos estudamos a Robdtica Educacional, ela tem despertado o interesse de docentes
e pesquisadores como uma importante atividade educacional. Ela pode servir para
desenvolver a autonomia e a criatividade dos estudantes, contribuindo assim, para o
desenvolvimento cognitivo e habilidades sociais de alunos da Educacao Infantil ao
Ensino Médio. Outra importante possibilidade diz respeito a possivel integragao para
o aprendizado de Ciéncias, Matematica, Tecnologia, computagédo e outros saberes
(HEUER, 2017).

O produto educacional que apresentamos é fruto de nossa reflexao durante o
processo de pesquisa no mestrado profissional em Educacdo Matematica, do
programa de pés graduagdao da Universidade Federal de Juiz de Fora. Ele foi
concebido a partir da articulagdo de nossa pratica profissional com a Roboética
Educacional nas aulas de matematica e nossa investigagado durante o mestrado, que
teve como questédo orientadora: como abordar angulos e proporcionalidade em um
trabalho colaborativo utilizando a Robdtica Educacional no 8° ano do ensino

fundamental? Portanto, o produto educacional que o colega agora tem em méaos é



uma possivel resposta para nossa questao, ainda que parcial, podendo desenvolver-
se nos proximos anos com a interlocugdo entre pesquisadores, professores e

sociedade.

Nosso produto foi elaborado com base nos referenciais tedrico-metodoldgicos
empregados em nossa dissertagédo’, a saber, o conceito de Roboética Educacional, o
construcionismo de Seymour Papert, a construgdo de habilidades e competéncias
segundo Philippe Perrenoud e a ideia de aprendizagem colaborativa.

Ao refletir sobre a teoria construcionista Papert afirma que

O construcionismo também possui a conotagao de “conjunto de pegas
para construgao”, iniciando com conjuntos no sentido literal, como o
Lego, e ampliando-se para incluir linguagens de programagao
consideradas como “conjuntos” a partir dos quais programas podem
ser feitos, até cozinhas como “conjuntos” com os quais sdo
construidas ndao apenas tortas, mas receitas e formas de matematica-
em-uso. Um dos meus principios matéticos centrais é que a
construgdo que ocorre “na cabega” ocorre com frequéncia de modo
especialmente prazeroso quando é apoiada por um tipo de construcao
mais publica, “ho mundo” — um castelo de areia ou uma torta, uma
casa Lego ou uma empresa, um programa de computador, um poema
ou uma teoria do universo. Parte do que tenciono dizer com “no
mundo” é que o produto pode ser mostrado, discutido, examinado,
sondado e admirado. Ele esta la fora. (PAPERT, 2008, p. 137)

Assim, buscamos elaborar um produto que possibilitasse aos colegas
professores desenvolver um trabalho em que a construgdo de artefatos fosse
prazerosa, criativa e publica. Para Papert, o fazer ndo é um fazer qualquer, € um fazer
com arte, uma experiéncia estética. O autor emprega o termo matéticos a partir do
principio central que sugere deixar o aluno “fazer algo de seu interesse”, pois o
trabalho do aluno € aprender, aprender com arte.

Algumas dificuldades podem surgir durante o percurso do trabalho com a
Robdtica Educacional, por exemplo, a aquisicdo dos kits de robdticas por parte da
escola, a capacitagdo constante para criar situagcdes de aprendizagem que desafiem
os alunos, motivando-os a resolver problemas construindo e programando robés.
Pensamos que este produto pode contribuir para o inicio do trabalho com a robdtica
nas escolas que aderem aos kits e buscam materiais publicos que auxiliem no estudo

dos professores e na elaboracdo de aulas. A despeito das dificuldades, nossa

" Disponivel em < >. Acesso em:



investigacao apresentou evidéncias em favor da utilizagdo da Robdtica Educacional
como importante aliada do professor no que tange ao binémio tecnologia/educagao.

Para Perrenoud

A Robdtica Educacional € uma ferramenta educativa que auxilia a
pratica de muitos conceitos teéricos estudados em sala de aula. Nas
aulas de Robdtica Educacional, facilita-se o processo ensino
aprendizagem por meio da integracdo de novas tecnologias no
contexto escolar. (PERRENOUD, 2001, p.108).

A integracao dessas novas tecnologias no contexto escolar, especificamente a
Robdética Educacional, pode ocorrer como uma forma de aprendizagem colaborativa,
em que os alunos tém a possibilidade de resolver problemas de forma conjunta,
trazendo saberes diversos e discutir solugdes. Observamos que a solugao
colaborativa de problemas é uma habilidade critica (que desenvolve o espirito critico,
fazendo com que o aprendiz desenvolva suas habilidades), além de ajudar na
incorporacdo de informagdes de multiplas perspectivas, experiéncias e fontes de
conhecimento e desenvolver solugdes estimuladas pelas ideias de outros membros
do grupo, ou seja, demonstra vantagens explicitas sobre a solugéo individual de
problemas (HESSE, 2015).



PRODUTO EDUCACIONAL

Como produto educacional no processo de pesquisa desenvolvemos um manual
do educador, e nele disponibilizamos sequencias didaticas de aulas de Robdtica
Educacional voltadas para alunos do 6° ao 9° anos do ensino fundamental, focando a
aprendizagem matematica dos alunos, especificamente angulos e proporcionalidade.
Este produto que apresentamos foi aplicado parcialmente na escola em que o
pesquisador trabalha, no formato de oficinas, como consta em nossa dissertacao.

Nosso PE parte do pressuposto de que o professor atue como um mediador,
exerca a fungdo de um facilitador do processo de ensino e aprendizagem, que
possibilite ao aluno construir seu conhecimento. O produto sera hospedado na pagina
do programa de pos graduacao em Educagao Matematica da Universidade Federal
de Juiz de Fora. Deixamos neste manual o enderego eletronico
rangelzignago@gmail.com, dessa maneira os professores poderédo entrar em contato
conosco, esclarecer duvidas, fazer sugestdes, oferecer um feedback sobre o trabalho
realizado e manter um canal aberto de diadlogo entre o pesquisador e os educadores.

Baseando-se nos assuntos relacionados a tecnologia e educagao oriundos de
nossa pesquisa, elaboramos um manual composto por planos de aulas, visando
oferecer aos professores interessados um material para comecar a trabalhar com
Robdética Educacional. O material produzido devera ser de grande ajuda para muitos
professores e escolas que compram o kit de robdtica, esses kits incluem blocos, vigas,
engrenagens, polias, motores, sensores, etc. Mas por falta de recursos ndo aderem a
todo o material, como manuais e treinamento. Este manual alcanca todas as escolas
que almejem iniciar o trabalho com a Robodtica Educacional utilizando o conjunto
Lego® Mindstorms® Education Ev3.

O produto educacional foi preparado utilizando o programa Studio 2.02, onde é
possivel construir, renderizar e criar instru¢ées. Contamos com o auxilio de dois
alunos do ensino médio de nossa escola (Escola Sesi Sdo Joao Nepomuceno) na
elaboracdo do manual, sdo alunos que participam do movimento da Robdtica
Educacional ha 6 anos e mostram um grande interesse em desenvolver projetos

tecnologicos.

2 Disponivel em: https://studio.bricklink.com/v2/build/studio.page. Acesso em: 03 nov. 2020.




O manual esta dividido em modulos de aprendizagem, perfazendo 5 médulos, o
tempo gasto para aplicar cada médulo é de trés aulas. Apresentamos a seguir uma
possivel configuragao de aulas para serem trabalhadas pelos educadores, nao existe
uma ordem entre as montagens, podem ser trabalhadas de acordo com a escolha dos

educadores e/ou alunos.

QUADRO 1 - Planejamento

Médulos de Contetdos Horas/aula Publico
aprendizagem curriculares (50 min) alvo/idade
Angulo (Rotagao). 6° ao 9° ano/
I. Carro Robético Medidas. 3 11a14anos.

Proporcionalidade.

Figuras geométricas 6° ao 9° ano/
n . planas; angulo interno 11 a 14 anos.
Il. Robd Desenhista e angulo externo em 3
triangulos.
Angulo (Rotagao). 6° ao 9° ano/
11 a 14 anos.
lll. Ranger Medidas. 3
Angulos (inclinaczo). 6° ao 9° ano/
IV. Kicker Medidas 3 11214 anos.

Proporcionalidade

Angulos. 6° 20 9° ano/
V. Bussola Medidas 3 11 a 14 anos.

Fonte: elaborado pelo autor

Cabe ressaltar que os mddulos | e Il foram elaborados, aplicados na escola que
este pesquisador leciona e tiveram os dados analisados em nossa pesquisa. O
modulo 1l foi desenvolvido a partir da observagdo de um brinquedo num parque de
diversdes por parte de um aluno, este mddulo ndo se encontra em manuais de robdtica
da LEGO, tendo sido elaborado no decorrer de nossa pesquisa. Dessa maneira, o

caro colega pode ser o primeiro a aplicar o “Ranger” em sala de aula. Elaboramos os



modulos IV e V tendo como referéncia o Manual de Montagens® do Programa de
educacgao tecnoldgica Conecta.

Os moddulos séo divididos em segdes com a finalidade de auxiliar o professor
que comecga a trabalhar com Robdtica Educacional. As se¢des sao assim
denominadas: objetivos da aula, desenvolvimento, relagdes interdisciplinares e passo-
a-passo, onde apresentamos cada etapa da montagem do robé, de forma semelhante
a um tutorial.

Para trabalhar os modulos, o professor pode dividir a turma em equipes. Grupos
menores de trabalho possibilitam a participagcdo de todos os envolvidos, de acordo

com as autoras Elizabeth G. Cohen e Rachel A. Lotan:

Grupos de quatro ou cinco membros parecem ser ideais para a
discussao produtiva e para a colaboracao eficiente. Esse tamanho
permite que os membros estejam em proximidade fisica para ouvir as
conversas e sejam capazes de estabelecer contato visual com
qualquer outro colega. Se o grupo for maior, ha chances de que um ou
mais alunos sejam quase inteiramente deixados de fora da interagao.
(COHEN; LOTAN, 2017, p. 67).

Assim, sugerimos que o trabalho seja realizado com pequenos grupos, em nossa
pesquisa trabalhamos com grupos de 4 alunos.

O que apresentaremos nos moédulos sao sugestdes, que podem ser aplicadas
integralmente ou adaptadas de acordo com o contexto que cada educador se
encontra. Esperamos que a Robadtica Educacional possa se tornar uma valiosa aliada
do professor de matematica, promovendo a criagcdo de projetos, de situagdes de

aprendizagem, em que os participantes colaboram ativamente.

3 Manual que orienta aos alunos e professores sobre a montagem de modelos robaéticos.
Faz parte do programa Conecta Educacéo Tecnolégica, da Rede de Escolas SESI, com
foco nas areas de STEM (Ciéncia, Tecnologia, Engenharia e Matematica).
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CONHECENDO O KIT EV3

O kit EV3 é uma solugdo STEM interdisciplinar e pratica que envolve alunos e
professores, fornecendo os recursos para projetar, construir e programar suas
criagbes, ajudando-os a desenvolver habilidades essenciais, como criatividade,
pensamento critico, colaboragcdo e comunicacao. A seguir apresentaremos o kit e seus

componentes.

CONJUNTO LEGO® MINDSTORMS® EDUCATION EV3

FIGURA 1 - Kit EV3

Motor Médio
Motor Grande + Mantém a precisio 8, a0 mesmo
+ Permite a vocé programar ternpa, transtere parte da energia
atividades em robdtica precisas para oferecer resposta mais — Bloco EV3
& potentes. rapida em tamanha compacio. + Berve como centro de controle

e estacdo de energia para o
seu roba.

Sensor Ultrassonico

+ Utiliza a reflexdo das
ondas sonoras para
medir a distincia entre
0 sensot e guaisquer
objatos no seu caminho.

]— Sensor de Cor
+ Reconhece seta cores

r diferentes & made
\~ Sensor Girescoplo

a intensidade da luz.

’ + Meda o quis ripido & o quants
sau robd esta girando.
Bateria Recarregavel Sensor de Toque
+ Uma fonte de anergia econdmica, + Reconhece trés condiches—
ecolégica e conveniente para o tocado, pulsade e iberado.

seu fobd.

Fonte: Disponivel em: https://le-www-live-s.legocdn.com/sc/media/files/user-
quides/ev3/ev3 user gquide ptbr-239a9c0ea7115a07ad83d3ce7dff6773.pdf. Acesso em: 03
nov. 2020.
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MOTOR GRANDE

O motor grande € um potente motor "inteligente". Ele possui um sensor de
rotacdo embutido com resolugédo de 1 grau, para um controle preciso. O motor grande

€ otimizado para ser a base motriz dos seus robés.

MOTOR MEDIO

O motor médio também inclui um sensor de rotacdo embutido com resolugao de
1 grau, mas € menor e mais leve que o motor grande. Isso significa que ele é capaz

de responder com mais rapidez que o motor grande.

COMPARANDO OS MOTORES

O Motor Grande funciona com 160 - 170 rpm, com um torque de funcionamento
de 20 Ncm e um torque neutro de 40 Ncm (mais lento, porém mais forte). O Motor
Médio funciona com 240 - 250 rpm, com um torque de funcionamento de 8 Ncm e um

torque neutro de 12 Ncm (mais rapido, porém menos potente).

SENSOR DE COR

O Sensor de Cor € um sensor digital capaz de detectar a cor ou a intensidade da
luz que entra pela pequena janela na sua face. Esse sensor pode ser utilizado em trés
modos diferentes: Modo de Cores, Modo Intensidade da Luz Refletida e Modo
Intensidade da Luz Ambiente. 6 No Modo de Cores, o Sensor de Cor reconhece sete
cores (preto, azul, verde, amarelo, vermelho, branco e marrom) e sem cor. No Modo
de Intensidade da Luz Refletida, o Sensor de Cor mede a intensidade da luz refletida
a partir de uma lampada vermelha emissora de luz. O sensor utiliza uma escala que
vai de 0 (muito escuro) até 100 (muita luz). No Modo de Intensidade da Luz Ambiente,
o Sensor de Cor mede a forga da luz que entra pela janela vinda do ambiente, como
a luz solar ou o feixe de uma lanterna. O sensor utiliza uma escala que vai de 0 (muito
escuro) até 100 (muita luz). Para ter a maxima precisao, quando estiver no Modo de
Cores ou no Modo de Intensidade da Luz Refletida o sensor precisa ser mantido em

um angulo correto, proximo (mas sem tocar) a superficie que esteja examinando.
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SENSOR GIROSCOPIO

O Sensor Giroscopio € um sensor digital que detecta o movimento rotacional em
um unico eixo. Se vocé girar o Sensor Giroscopio na dire¢cdo das setas no
compartimento do sensor, este pode detectar a taxa de rotagcdo, em graus por

segundo. O sensor pode medir uma taxa maxima de giro de 440 graus por segundo.

SENSOR DE TOQUE

O Sensor de Toque € um sensor analdgico capaz de detectar quando o botao
vermelho do sensor foi pressionado e quando ele é liberado. Isso significa que o
Sensor de Toque pode ser programado para agir utilizando trés condigoes
[pressionado, liberado ou pulsado (pressionado e liberado a0 mesmo tempo)].

Podemos observar as condi¢des do sensor de toque no quadro 2.

QUADRO 2 - Condigoes do Sensor de Toque
DADOS TIPOS OBSERVAGOES

Verdadeiro se o botao estiver

Estado Logica pressionado. Falso se n&o estiver

pressionado.

Verdadeiro se pressionado. Falso se
Pressionado Logica nao pressionado (mesmo que o
Estado).

Falso se estiver pressionado.

Soltar Logica Verdadeiro se ndo estiver pressionado

(contrario do Estado).

Verdadeiro se o botao for pressionado
Pulsado Logica por um breve momento. A proxima
ocorréncia Pulsado exigira entdo um

novo pressionar e liberar

Fonte: elaborada pelo autor
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SENSOR ULTRASSONICO

O Sensor Ultrassbénico € um sensor digital capaz de medir a distancia até um
objeto a frente dele. Ele faz isso enviando ondas sonoras de alta frequéncia e medindo
quanto tempo leva para o som refletir e voltar ao sensor. A frequéncia sonora € alta
demais para que vocé a ouca. A distdncia de um objeto pode ser medida em
polegadas ou centimetros. Quando utilizar valores em centimetros, a distancia
detectavel é entre 3 e 250 centimetros (com preciséo de +/- 1 centimetro). Quando
utilizar valores em polegadas, a distancia detectavel é entre 1 e 99 polegadas (com
precisdo de +/- 0,394 polegada). Um valor de 255 centimetros ou 100 polegadas
significa que o sensor ndo € capaz de detectar nenhum objeto a frente dele. Uma luz
estavel em torno dos olhos do sensor informa a vocé que o sensor esta no Modo de
Medicdo. Uma luz piscando informa que ele estd no Modo de Presenca. No Modo de
Presenca, esse sensor pode detectar outro Sensor Ultrassénico operando no entorno.
Quando esta em escuta para buscar presencas, o sensor detecta sinais sonoros, mas

nao os envia.

CONECTANDO SENSORES E MOTORES

Para funcionar, os motores e sensores precisam estar conectados ao Bloco EV3.
Utilizando os cabos conectores pretos achatados, faga a ligagdo dos sensores ao
Bloco EV3 utilizando as portas de entrada 1, 2, 3 e 4. Se vocé criar programas
enquanto o Bloco EV3 nao estiver conectado ao seu dispositivo, o software ira
designar sensores para as portas padréo a seguir: Porta 1: Sensor de Toque Porta 2:
Sensor Giroscopio Porta 3: Sensor de Cor Porta 4: Sensores Ultrassdnico Se o Bloco
EV3 estiver conectado ao seu dispositivo enquanto vocé programa, o
Software/Aplicativo de Programacao EV3 ira identificar automaticamente qual porta
esta sendo utilizada por cada sensor e motor. Utilizando os cabos conectores pretos
achatados, faga a ligacdo dos motores ao Bloco EV3 utilizando as portas de saida A,
B, C e D. Assim como os sensores, se o0 Bloco EV3 nao estiver conectado enquanto
vocé escreve um programa, cada motor sera designado as seguintes portas padrao:
Porta A: Motor Médio Portas B e C: Dois Motores Grandes Porta D: Motor Grande.

A seguir apresentamos os médulos de aprendizagem.
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MODULO | - CARRO ROBOTICO

Horas/aula: 3

Materiais necessarios: Fita adesiva ou isolante, kit EV3

Inicialmente apresentamos como ficara o artefato apos ser montado, conforme

a figura 2.

FIGURA 2 - Carro Robético

Fonte: elaborado pelo autor

OBJETIVOS DA AULA

Construir um veiculo com um motor que se mova para frente e para tras,
utilizando o conhecimento matematico sobre angulos e proporcionalidade para
programar o deslocamento do veiculo em trajetorias pré-determinadas.

Compreender o conceito de angulo e sua aplicagdo no contexto tecnoldgico.

Utilizar nogdes dos conceitos basicos de proporcionalidade para resolver
problemas ligados a tecnologia.

Proporcionar um ambiente de trabalho colaborativo, onde os alunos contribuam

na interpretacéo de situagdes-problema, elaboragéo de estratégias de resolugao e na
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sua validacéo.

CONTEUDOS CURRICULARES

a) Angulo (Rotag&o);
b) Medidas;
c) Proporcionalidade;

d) Logica (programagao).

DESENVOLVIMENTO

Propomos que num primeiro momento o professor contextualize a aula
conversando e discutindo com os alunos temas relacionados aos objetivos citados.

Peca aos alunos que formem grupos de 4 membros. Cada equipe devera
construir um carro robético utilizando o kit EV3. Oriente os alunos quanto a utilizagao
do kit e sua organizagéo, prepare o ambiente com antecedéncia e convide alguns
alunos para ajudar a distribuir os kits. Um ponto importante em toda aula de robética
€ que o professor deve construir e programar o projeto proposto antes da aula, para
poder mediar com propriedade eventuais duvidas que surgirem por parte dos alunos.
Apresente aos alunos os conjuntos de portas do EV3: as superiores (A, B, C, D),
conforme a figura 3, sdo usadas para ligar os motores, e as inferiores, de acordo com
afigura 4 (1,2,3,4), para conectar os sensores. Na base superior ha uma entrada para

conectar o bloco ev3 ao computador.

FIGURA 3 - Base superior EV3 FIGURA 4 - Base inferior EV3
=t bt oo
= 5 | ; G |

Fonte: elaborado pelo autor Fonte: elaborado pelo autor
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FIGURA 5 - Modelo de avenida

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Fonte: elaborado pelo autor

Sugerimos a construgdo de uma pista (use fita adesiva ou isolante), um modelo
de avenida na sala para que os alunos possam testar o carro robotico percorrendo
uma determinada distancia. Nesta atividade os alunos poderdo usar o método de
tentativa e erro, sendo que o mais viavel seria utilizar padrées de medidas para que
possam realizar as atividades mais rapidamente. Quantos centimetros o veiculo anda
a cada segundo? E a cada 180°? E em uma rotagao?

A partir dessas mediagdes, os conceitos de angulos e proporcionalidade surgirdo
num contexto diferente do que os alunos conhecem e proporcionarao a elaboragao de
estratégias para a resolugao de desafios e o trabalho colaborativo. Para terminar
proponha um desafio, uma corrida com todos veiculos. Sugerimos que a pista tenha
3 m.

A programagao para essa montagem é simples, os alunos vao conhecer os
blocos de programagdo a medida que as aulas se sucederem. Nesta aula, a
programagao consta de dois blocos. Neste momento o professor pode pedir aos

alunos que testem esses blocos na programacéao, de acordo com a figura 6.

FIGURA 6 - Bloco Mover Direcao
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Fonte: elaborado pelo autor

O principal bloco que sera usado na programacgéao sera o bloco mover diregao.

Apresentamos na figura 7 detalhes de sua configuragao.
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FIGURA 7 - Bloco Mover Diregao - Detalhes
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Fonte: elaborado pelo autor

As mediagdes sugeridas tratam do bloco ligado para rotagdes, conforme a figura

FIGURA 8 - Bloco Ligado para Rotacoes
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Fonte: elaborado pelo autor

Ligado para rotagdes aciona ambos os motores, aguarda até que um deles tenha
girado o numero de rotagdes presente na entrada rotagdes e depois desliga ambos os
motores. Isso pode ser usado para fazer com que o robd percorra uma distancia
especifica ou gire em uma quantidade especifica.

Mas o mesmo pode ser feito para o bloco ligado para graus. A seguir

apresentamos na figura 9 uma possivel configuragdo para o bloco ligado para graus.

FIGURA 9 - Bloco Ligado para Graus
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Fonte: elaborado pelo autor
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Ligado para graus aciona ambos os motores, aguarda até que um deles tenha
girado pelo numero de graus de rotagéo presente na entrada graus, e depois desliga
ambos os motores. Isso pode ser usado para fazer com que o robd percorra uma
distancia especifica ou gire em uma quantidade especifica. 360 graus de rotagao
correspondem a um giro completo do motor.

O modo ligado para rotacdes é exatamente igual ao modo ligado para graus,
exceto que ele usa uma unidade de rotagao diferente. Vocé também pode usar valores
decimais na entrada rotagbes para compor o valor de uma rotagdo. Os seguintes
exemplos mostram diferentes maneiras de obter a mesma quantidade de rotacdes.

Podemos observar a correspondéncia entre rotagdes e graus na tabela 1.

TABELA 1 - Correspondéncia entre Rotagoes e Graus

Rotacoes Graus
1 360°
2 720°
0,5 180°
1,5 540°

5,3 1908°

Fonte: elaborado pelo autor

Ajude os alunos no uso do software de programacgao, para a conexao do EV3
com o computador e para o uso do processador. E importante estabelecer um tempo
para que as equipes finalizem essa etapa. Em seguida, as equipes vao testar seus
projetos (montagem e programacgéo). Com o auxilio de uma fita métrica, prepare uma
pista para os carros com fita isolante. Fixe uma linha para a partida e outra para a
chegada, neste momento oriente as equipes a ajustarem os problemas encontrados.

As equipes podem se ajudar mutuamente, trocando experiéncias.

POSSIVEIS MEDIACOES

Propor uma atividade que consiste em programar o robd para se deslocar, tendo
como base o numero de rotagbes (ou a medida em graus do motor) para atingir

determinada distancia. Por exemplo: 1 rotagdo corresponde a que distancia percorrida
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pelo carro? E se forem 3 rotacdes o que acontece com a distancia percorrida? Sem a
utilizagao do robd responda: Se o motor estivesse programado para dar 100 rotagdes
qual seria a distancia, em centimetros, que o robd teria percorrido?

Observe a tabela 2 a seguir:

TABELA 2 - Correspondéncia entre distancia e rotagao

DISTANCIA ROTA(;Z\O
10 cm 1
30 cm ?

Fonte: elaborado pelo autor

Para se deslocar 30 cm qual deve ser o numero de rotagées? Se para o robd se
movimentar 10 cm o motor deve ser configurado para dar 1,7 rot, qual seria a

configuracdo do motor para ele se movimentar 50 cm?

RELAGOES INTERDISCIPLINARES

A invengdo do automével passou por uma lenta e gradual evolugédo, desde
projetos de triciclos movidos a corda, carruagem movida a vapor até carros autbnomos
criados por empresas de tecnologia.

Sugerimos um trabalho interdisciplinar com a disciplina de historia, varias
discussbes podem surgir, o professor pode solicitar aos alunos uma pesquisa sobre a
evolucado do automodvel, as motivagdes para sua producdo e venda, os avancos da

tecnologia envolvida em todo processo. Artigo disponivel sobre esses temas®.

4 Disponivel em: https://super.abril.com.br/mundo-estranho/como-foi-inventado-o-automovel/
. Acesso em: 03 nov. 2020.




PASSO A PASSO
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1

Prender os “L”s no motor para fixa-lo no chassi.

2 <]

Prender os pinos vermelhos para formar a seccao traseira do chassi.
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Novamente, com os pinos vermelhos, monte a secgao frontal do chassi.

4

Junte as secgbdes com as barras brancas para formar os chassi, as barras

vermelhas irdo servir de espacadores para as rodas.




22

Utilize os conectores vermelhos como suporte para as rodas, as pegas cinzas

fardo parte do suporte do bloco EV3

6 :

..-‘04"""
o 2 M

dx

Prenda os “L”s para formar os suportes do bloco EV3.
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Prenda o bloco com os pinos vermelhos.

Ao final da montagem, conectar o motor grande a porta A do bloco EV3.
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MODULO Il - ROBO DESENHISTA

Horas/aula: 3

Materiais necessarios: Caneta, cartolina e kit ev3

Observamos na figura 10 como devera ficar a montagem final do robd

desenhista, de acordo com o passo que sera apresentado neste modulo.

FIGURA 10 — Rob6 Desenhista

Fonte: elaborado pelo autor

OBJETIVOS DA AULA

Construir um robd que faz desenhos e se movimente utilizando dois motores.
Discutir a construgdo de angulos utilizando conhecimentos tecnoldgicos.
Programar o robd desenhista para que ele faga figuras geométricas.
Compreender os comandos do icone de programagao mover dire¢do, que

possibilita o controle de dois motores simultaneamente.
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CONTEUDOS CURRICULARES

Figuras geométricas planas.
Angulo de giro na movimentagao do robé.

Angulo interno e angulo externo em triangulos e retangulos.

DESENVOLVIMENTO

E muito importante que o professor contextualize sua aula, neste momento
estabelece-se uma conexdo dos conhecimentos prévios, que o aluno possui com
novas experiéncia.

Um interessante video que pode ser apresentado aos alunos® é o video
produzido pela Nova Escola, mostra a exposi¢cao “Escher e a Geometria” e aborda a
relacdo entre a obra do famoso artista holandés Maurits Cornelis Escher e a
geometria.

Em seguida, comega-se a montagem de um rob6 que poderia fazer desenhos
das formas geométricas planas observadas no video. Ao terminar a construgao
proponha alguma atividade aos alunos para que eles investiguem sobre como o rob6
se movimenta utilizando o icone mover volante. Sugerimos propor inicialmente, que
os alunos programem o robd para fazer desenhos mais simples, como as letras | e L,
depois tracar trés quartos de volta. Ressaltamos a importancia de os alunos
perceberem, com a mediagao do professor, que a distribuicdo de poténcia entre os
dois motores resulta em um movimento em linha reta ou em curvas de diferentes raios.

Uma mediagao que o professor pode fazer quanto ao icone mover diregao:

Levando em conta que o cursor do volante pode variar seu valor de menos 100
até mais 100, em que valor este cursor deve estar para que o robé ande em linha
reta? (Posicao zero)

E importante incentivar os alunos a investigar a solugéo dos problemas por meio
da tentativa e erro, desta maneira o aluno vai descobrindo varios caminhos que nao
deram certo e reflete sobre o que pode ser melhorado em seu projeto, essa postura

favorece o aprendizado dos alunos em matematica, mostrando que a analise

5 Disponivel em: <https://youtu.be/6aRFy73cZxY>. Acesso em 03 nov. 2020.
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cuidadosa dos erros pode nos fornecer o caminho da solucédo, que muitas vezes nao
esta longe.

Algumas mediagdes na construcao das figuras geométricas:

QUADRADO

Quais as propriedades do quadrado que vocés conhecem? Quando forem
programar, esses conhecimentos podem ajudar no tragado do quadrado? Na figura
11, apresentamos aos professores uma configuracdo da programacao que faz o robd

tracar o quadrado.

FIGURA 11 - Programagao Quadrado
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Fonte: elaborado pelo autor

Aqui o robd tragara uma linha reta e apds isso buscara dar um giro mais proximo
dos 90 graus que conseguir (geralmente o aluno devera fazer algum ajuste na
programagao, devido a alguns fatores, como superficie que o robd ira desenhar e o

carregamento da bateria).

CIrRCULO

Se vocés quiserem que o robd desenhe uma meia circunferéncia, qual valor em
que o steering (icone mover diregao) deve ser posicionado? (Em 50 ou em -50). Agora
vocés devem construir uma circunferéncia, discuta com seus colegas e apresentem

uma programacao para este desafio. Uma resposta possivel se encontra na figura 12.
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FIGURA 12 - Programacao Circulo
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Fonte: elaborado pelo autor

Nesse caso o robd andara em um ciclo por tempo indefinido, e sempre ira virar
um pouco para certo lado, desenhando um circulo (o aluno pode fazer um ajuste e

trocar o estado do motor de ligado para graus => ligado).

TRIANGULO

Neste desenho surge um desafio, os alunos devem perceber que o angulo de
giro do robd para terminar o tragado de um lado e comegar o tragado do proximo deve
corresponder ao angulo externo e nao ao interno, este € um ponto importante ja que
a maioria dos grupos confundem. Aqui aparece uma grande oportunidade do
professor retomar o que foi estudado em sala de aula e discutir com os alunos as
definicbes de angulos interno e angulos externos de um triangulo. Acreditamos que é
melhor para a aprendizagem dos alunos que o professor permita que as equipes
busquem varias vezes resolver este problema e s6 depois de comecgar a mediagao.

Apresentamos a programagao que resolve o desafio, conforme a figura 13.

FIGURA 13 - Programacao Triangulo
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Fonte: elaborado pelo autor
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O robé tragara uma linha reta no eixo x, e posteriormente ira virar determinada
quantidade de graus ( o aluno devera testar alguns valores, sugerimos para o
professor a programacgao mostrada acima) para atingir um determinado giro e formar
a imagem de um tridangulo.

A figura 14 mostra o angulo interno e o angulo externo correspondente no

mesmo vertice do triangulo.

FIGURA 14 - Diregao do Rob6 ao desenhar o tridngulo
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Fonte: elaborado pelo autor no programa Geogebra.

RELAGOES INTERDISCIPLINARES

Encontramos conexdes com outros conteudos, podendo discutir os temas
apresentados na aula sob um olhar mais abrangente. O professor de histéria pode
pedir para que os alunos fagam uma pesquisa sobre varios instrumentos de desenho
que foram utilizados pelo homem ao longo do tempo, essa discussédo pode ficar mais
interessante se convidarmos o professor de arte para nos apresentar o trabalho de

alguns artistas que trabalham com figuras geométricas em suas obras®.

6 Sugerimos que o professor conhega o trabalho do Grupo Mathema. Dsiponivel em:
<http://mathema.com.br/sala-fundamental1/geometria-e-a-arte-de-tarsila-do-amaral/ >
Acesso em: 03 nov. 2020.




PASSO A PASSO
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1

Junte as pecas para formar o suporte do pivo.

2

suporte.

)

e

2x

1x

>

Junte a esfera metalica ao domo para formar o pivd e, em seguida, una o pivd ao
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Monte a seccéao frontal do chassi.

4( \

Utilize as vigas anguladas para unir o pivd e a secgao frontal, formando o
chassi.
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Prenda os conectores para unir a guia ao suporte.
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Prenda a guia ao suporte com os eixos e as buchas.
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Utilize os “L”s vermelhos para formar o suporte para o corpo da caneta.
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Conecte os motores de tragao ao chassi.
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Una-os com a viga e prenda os pontos de apoio para as vigas de sustentacao.
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11|

s

/

2
i J

Instale as rodas do robd.

12| ,

Prenda as primeiras vigas de sustentacao ao corpo do bloco EV3.
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13

O bloco ira ficar nessa posigao no robd.

14a

Prenda as vigas de sustentagdo aos motores utilizando os pinos vermelhos.
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Prenda as demais vigas de sustentagao ao ponto de apoio.
Ao Final, coloque uma caneta entre os “L”s vermelhos, fazendo com que a

ponta se alinhe com o furo mais externo da guia.
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MODULO Iil - RANGER

Horas/aula: 3

Materiais necessarios: Kit EV3

Apresentamos de acordo com a figura 15 como devera ficar o artefato apos a

construgao.

FIGURA 15 - Ranger

Fonte: elaborado pelo autor

OBJETIVOS DA AULA

Construir um brinquedo com um motor e duas hélices que se movam em torno
de um eixo, utilizando o conhecimento matematico sobre angulos e proporcionalidade
para programar o movimento das hélices, simulando o famoso brinquedo de parques
“‘Ranger”.

Compreender o conceito de angulo e sua aplicagdo no contexto tecnoldgico.
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Utilizar nogdes dos conceitos basicos de proporcionalidade para resolver
problemas ligados a tecnologia.

Proporcionar um ambiente de trabalho colaborativo, onde os alunos contribuam
na interpretacéo de situagdes-problema, elaboragéo de estratégias de resolugéo e na

sua validacéo.

CONTEUDOS CURRICULARES

Angulo (Rotac3o).
Medidas.
Proporcionalidade.

Logica (programacéo).

DESENVOLVIMENTO

O professor pode propor uma discussao sobre alguns brinquedos que existem
em parques e fazer uma ligagdo com os conceitos mecéanicos e matematicos
presentes nesse brinquedos. Neste enderegco é possivel ver o brinquedo em
funcionamento’ os alunos podem acessar pelo celular e discutir o funcionamento do
brinquedo.

Cada equipe devera construir o brinquedo “ranger” utilizando o kit EV3.
Importante lembrar que o professor deve orientar os alunos quanto a utilizagao do kit
e sua organizagao e aprontar o ambiente com antecedéncia. Um ponto importante em
toda aula de robdtica é que o professor deve construir e programar o projeto proposto
antes da aula, para poder mediar com propriedade eventuais duvidas que surgirem
por parte dos alunos.

Apresentamos a seguir, na figura 16, uma sugestdo de programagao utilizando

0s principais blocos:

" Disponivel em: https://youtu.be/6Kx1H-0W5kg. Acesso em: 02 nov. 2020.
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FIGURA 16 - Programagao Ranger

Fonte: elaborado pelo autor

Essa montagem possui duas hastes que sdo movidas por um motor, elas se
movem em diregdes contrarias uma a outra. O movimento comeca devagar e vai
acelerando, como podemos observar nos blocos usados na programacao. Nesta
etapa o professor pode sugerir aos alunos mudangas na programagéo, com intuito de

observar pequenas variagdes no movimento do robd.

POSSIVEIS MEDIACOES

1) Propor uma atividade que consiste em programar o robd para deslocar suas
hastes tendo como base o numero de rotagdes (ou a medida em graus do motor) para
atingir uma volta completa.

2) Quais blocos de programacgao vocés usaram para o movimento das hastes?

3) Existe alguma relacdo entre a programacao e os angulos estudados nas

aulas? Se a resposta for afirmativa, descreva.

RELAGOES INTERDISCIPLINARES

O funcionamento de maquinas, robds e tecnologias em geral sempre oferece
uma interessante oportunidade para os professores realizarem atividades
interdisciplinares, tornando a aprendizagem dos alunos mais pratica e
contextualizando o que é ensinado, os alunos mostram-se motivados a resolverem
problemas, como notamos em nossa pesquisa sobre a robdtica.

Sugerimos que seja feito um trabalho junto ao professor de fisica, abordando o
estudo da Mecanica, sobretudo no que tange ao movimento circular, suas formulas,
aceleracao e a definicdo de radiano como o angulo cujo arco (AS) tem comprimento

igual ao raio (R) da sua circunferéncia.
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Os professores podem pedir aos alunos para marcarem o tempo que as hastes
levam para completar o movimento completo e, a partir dai, utilizarem as férmulas que

podem modelar esse movimento.

PASSO A PASSO

1

Conecte os Pinos azuis e a barra bege, com a trava para fora, nos “L’s.
Dica: Durante a montagem da torre, mantenha as pegas na posi¢céo
mostrada.
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Conecte as barras cinzas, que formarao o corpo da torre, e as amarelas, que

darao resisténcia ao topo da torre.

3

{ q
.' |
} {
} 1
v‘ L

Conecte os “L”s formando o topo.
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Conecte as travas para finalizar o topo.
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Prenda os suportes dos bracgos.

7
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dx

2
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Com as barras anguladas brancas comece a base da torre.

Prenda as barras anguladas pretas para terminar a forma geral da base.
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Finalize a base com outras duas barras anguladas brancas.

Trave a base com a barra de 11 furos e aproveite para colocar o suporte do

eixo e transmissdo no meio da trava.
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Finalize a base com a barra de 15 furos.

Dica: Verifique se a posi¢ao da barra branca esta exatamente de acordo com a

figura, isso sera util para evitar problemas adiante.

11

Una as pegas na ordem indicada no retangulo bege para formar o eixo de

transmissao do brinquedo.

l
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12

AN}

Coloque mais duas travas na posicao inferior do corpo da torre.

13

AW

Utilize as barras vermelhas para formar o espacador do suporte do motor.
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2%

Prenda a barra de suporte do motor nos espacadores.

Prenda o motor no suporte.
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17

Prenda os pinos no bloco conforme a figura.
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18

Prenda o bloco na base do brinquedo.

Prenda o retangulo de 7x5 furos no motor para criar o suporte do motor.
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Prenda o suporte a base da torre.

21 (s
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4

Prenda os pontos de conexao na base do frame.
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23

Conecte as barras de sustentagcdo a base do bloco EV3 e aos pontos de

conexao do suporte do motor.
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No topo, posicione as engrenagens que ligam os bragos ao eixo de

transmissao.

25~ ’

2x

2

Crie o formato da cabine de passageiros do brinquedo com as barras

anguladas.

2x L

o
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Conecte os pontos de conexdao da cabine com o braco e com as barras
coloridas de 3 furos decore a cabine.
Dica: Como as barras de 3 furos sdo apenas cosméticas, os alunos podem

escolher as cores para decorar as cabines ao gosto deles.

27 [# |

Prenda a cabine ao braco.
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Estenda o brago para que seja possivel colocar o contrapeso no lado oposto

da cabine.

®\®)
=

Prenda as polias espagadoras ao centro do braco.
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3

Prenda o contrapeso no suporte.
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32

Prenda os bragos ao resto do brinquedo através dos eixos das engrenagens
que ficam no topo da torre.

Ao final, conectar o motor a porta “A” do bloco EV3.
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MODULO IV — KICKER

Horas/aula: 3

Materiais necessarios: Kit EV3

Na figura 17 podemos observar como o robd ficara apdés a montagem.

FIGURA 17 — Kicker

Fonte: elaborado pelo autor

OBJETIVOS DA AULA

Construir um robd que seja capaz de chutar pequenos objetos.
Programar o robd para chutar os objetos em distancias variadas.
Estudar a trajetoria do objeto chutado e verificar o angulo de inclinagéo do robé.

CONTEUDOS CURRICULARES

Angulo de giro no movimento do robé
Proporcionalidade

Medidas de comprimento
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DESENVOLVIMENTO

Uma forma interessante de comecar essa aula € conversar com os alunos sobre
a importancia dos movimentos das pernas, principalmente quanto ao movimento de
chutar. Nesse momento o professor pode comentar sobre o futebol, Copa do Mundo
da FIFA®, e a partir dai fazer referéncia as FIRA® e RoboCup® que tém como principal
objetivo fomentar as pesquisas em robodtica visando aumentar o numero de
pesquisadores na area e as inovagdes tecnologicas empregadas nos times que
participam dos campeonatos.

Apods essa introducédo ao tema da aula o professor pode propor que os alunos
comecem a constru¢ao do robd, de acordo com o passo-a-passo que disponibilizamos

nesse texto. Na figura 18 apresentamos o bloco iniciar.

FIGURA 18 — Bloco iniciar

Fonte: elaborado pelo autor

Esse Bloco € utilizado para executar a programagao assim que a mesma é
iniciada. Como veremos a seguir, pode-se utilizar mais de um bloco iniciar, o que faz
com que dois segmentos de programacgado executem paralelamente. Na figura 19
observamos uma possivel configuragcao que o professor pode usar para demonstrar

aos alunos o funcionamento do artefato.

8 Federation of International Robot-soccer Association (Federagéo Internacional de Futebol
de Robés), sediada na Coreia do Sul.

9 Robot World Cup (Copa do Mundo de Robés), Federagédo que organiza anualmente
competicbes de futebol de Robés, sediada no Japé&o.
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FIGURA 19 — Programacao Kicker
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Fonte: elaborado pelo autor

A fungéo dessa programacgao é buscar imitar o movimento do chute, onde o
motor médio movimenta a ferramenta inteira, e 0 motor grande é aquele que realmente
aplica a for¢ga no objeto a sua frente, onde as duas agbes ocorrem simultaneamente.
Nesse cddigo o robd ira em um primeiro momento, ir com a ferramenta toda para tras,
preparando o chute, e posteriormente se movimentara todo para frente, imprimindo

forga dianteira para o objeto.

POSSIVEIS MEDIACOES

Quantos motores o seu robd possui? A que portas eles estdo conectados?

O professor pode pedir aos alunos para utilizarem a bolinha que vem no Kkit,
assim eles testam se o robd esta chutando. Nesse momento pode-se colocar um
obstaculo e desafiar os alunos a programar o robd para que a bolinha seja chutada

acima desse obstaculo.
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Quial trajetdria da bolinha se o robd estiver inclinado?

Uma outra mediagdo possivel € o professor sugerir que os alunos fagam
mudancgas na poténcia do motor e depois registrarem em uma tabela as distancias

percorridas pela bolinha em cada poténcia, conforme a tabela 3.

TABELA 3 — Registros de poténcia e distancia percorrida
POTENCIA DO MOTOR DISTANCIA PERCORRIDA (cm)
10
20
50
60
80
100

Fonte: elaborado pelo autor

Existe alguma relagédo entre a poténcia do motor e a distancia percorrida pela

bolinha?

RELAGOES INTERDISCIPLINARES

Essa aula possibilita um trabalho abrangente com o professor de
ciéncias/biologia/, pode surgir uma conexao entre roboética/matematica/biologia. Uma
aula sobre articulacbes e movimentos abre um amplo panorama para essa relagcao
interdisciplinar.

Uma ideia é os alunos construirem robds que simulem as articulagdes que foram
estudadas na aula de biologia e discutam sobre os movimentos do corpo humano e o
auxilio da robdtica em varias situagcoes de nossa vida.

Um tema instigante para discutir com os alunos e professores € o exoesqueleto

desenvolvido pelo neurocientista brasileiro Miguel Nicolelis e sua equipe,



disponibilizamos o link de uma palestra’ em que ele explica

pesquisa.

PASSO A PASSO

0os avancos de
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corpo do chutador.
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Junte as pegas conforme a imagem para formar a pecga que ligara o bloco ao

"°Disponivel em: https://www.youtube.com/watch?v=HQzXqjTOw3k&feature=youtu.be .

Acesso em: 02 nov. 2020.
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Conecte o suporte ao bloco EV3.

Prenda a barra de suporte ao bloco.
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Conecte as barras que farao parte do corpo do chutador aos suportes com os

pinos azuis.

5

4
<

Prenda os retangulos de 7x5 furos e espagadores as barras colocadas no

passo anterior.
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7

Prenda a alavanca ao eixo do motor médio.
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Prenda o motor ao corpo com os pinos vermelhos.

9

W 7Y @ N\

-
»

[

Com as pegas listadas crie o eixo de rotagdo do motor grande.
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Prenda o eixo no motor grande.

11

Com os “L”s vermelhos, monte um dos pontos de rotacdo do mecanismo de

chute.
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12 (e

Prenda todo o mecanismo no retangulo de 7x5 furos através do ponto de

rotagdo do motor grande.

13

AT

Prenda a perna do chutador ao ponto de rotagao.
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14

[a’ ‘ R 7\ “® :\]

Com as barras anguladas monte o pé do chutador, utilizando as barras comuns

como espagadores.

15

Prenda o pé ao mecanismo de chute.
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Com as barras, conecte o motor ao mecanismo de chute em ambos os lados.

17 ()

Prenda o “L” ao ponto de rotagdo do motor grande.
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18

Prenda todo o mecanismo de chute ao corpo, como mostrado na figura.

19

Para garantir a fixagdo do mecanismo ao corpo, prenda-o com a barra cinza.
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Finalize conectando a alavanca do motor médio a alavanca do ponto de rotagéo

do motor grande.
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MODULO V - BUSSOLA

Horas/aula: 3

Materiais necessarios: kit EV3

Podemos observar na figura 20 como ficara o robd apos a construgao sugerida.

FIGURA 20 - Bussola

Fonte: elaborado pelo autor

OBJETIVOS DA AULA

Construir um dispositivo que simule o funcionamento de uma bussola.

Aplicar o conhecimento sobre angulos em montagens.

Proporcionar um ambiente de trabalho colaborativo, onde os alunos contribuam
na interpretagéo de situagdes-problema, elaborac&o de estratégias de resolugéo e na

sua validacéo.

CONTEUDOS CURRICULARES

Angulos
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Medidas

DESENVOLVIMENTO

O professor pode comegar essa aula conversando com os alunos a respeito de
instrumentos de localizagdo utilizados pelo homem. Sugerimos a leitura e discusséo
do texto “Aprenda a usar a bussola!”'!, da leitura do texto surge a oportunidade de
ampliar e contextualizar esse momento.

Apos esse momento inicial pede-se aos alunos que comecem a construir o
dispositivo que simula o funcionamento da bussola, ressalta-se a importancia de que
os alunos compreendam, com a mediagcao do professor, a aplicagdo de angulos na

programagao desse dispositivo.
POSSIVEIS MEDIACOES

Em seguida pega aos alunos para programarem e verificarem se a bussola esta
funcionando corretamente. Depois de um tempo o professor expde a programacéo,

de acordo com a figura 21 e propde algumas questdes.

FIGURA 21 — Programacao Bussola.

L R a nF-"" k= a b = B 00w -
- - - - - = ol b -

Fonte: elaborado pelo autor

No caso da programacédo da Figura 20, o robd espera um giro para qualquer
lado acontecer, utilizando o sensor giroscopio, e quando detectado, o robd corrige

esse giro, fixando a bussola em um unico ponto.

"Disponivel em: http://www.invivo.fiocruz.br/cgi/cgilua.exe/sys/start.ntm?infoid=803&sid=3.
Acesso em 02 nov. 2020.
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Girem a bussola em 90°. O que aconteceu com o ponteiro vermelho?

Agora girem 180°. O que aconteceu com o ponteiro vermelho?

Foi observado algum padrao de comportamento?

Nesse momento vocés vao usar a bussola para se localizarem:
Caminhem 2 metros na direcao leste.

Qual é o angulo da seta vermelha em relagao a diregao percorrida?

Agora, caminhem 2 metros na diregao sul, depois metros na diregédo oeste e, por fim,
2 metros na direcdo norte.

Qual é a diregéao final em que vocés estao?
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RELAGOES INTERDISCIPLINARES

Ao pensar essa aula, surgem diversas possibilidades de um trabalho
interdisciplinar, que pode acontecer com os professores de historia e geografia,
estudando o progresso dos instrumentos de localizagdo durante a historia e
explicando conceitos geograficos do globo terrestre. O professor de fisica/ciéncias
pode agregar seus conhecimentos trazendo a tona uma explicagao sobre o Sistema
de Posicionamento Global (GPS).

PASSO A PASSO

1

=N\

Junte as pecas para formar o ponto de apoio da bussola.
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Prenda o ponto de apoio ao bloco EV3.

3 ,

Coloque o motor médio nessa posigao.
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Prenda a engrenagem em “X” ao eixo do motor.

Prenda a barra em forma de “T” a parte de baixo do motor.
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Com o eixo com trava conecte a engrenagem em “X” a engrenagem do motor

médio.

7( ‘ <l

N\

Prenda o motor médio ao retangulo de 7x5 furos com os pinos vermelho e

azul na ordem mostrada na figura.
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Conecte a barra a parte inferior do retangulo de 7x5 furos.

9 1

A

Prenda na lateral superior do retangulo de 7x5 furos, com os pinos azuis, a

barra cinza.
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11

Conecte o0 eixo a engrenagem passando-o por uma barra em “T” que deve ser
conectada a parte de cima do motor.
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Monte o ponteiro com o conector vermelho e as buchas cinzas.
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Prenda o mecanismo ao bloco EV3.

15

VY

.

Com os “L” e as barras cinzas comece a montar o mostrador.
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18 (&
>

Finalize o mostrador com a barra cinza.

Prenda o mostrador no bloco através do suporte montado no passo 1.
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Prenda o sensor de giro no bloco ao lado oposto ao mecanismo da bussola.
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