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RESUMO

Apresentamos nesse trabalho de concluséo de curso algumas solucdes
tecnoldgicas e teorias de aprendizagem para uma educacdo tecnologicamente
digital. Demostramos que a educagdo pode acompanhar e apropriar-se das
tecnologias, alinhando a educacao formal ao contexto social e temporal permitindo
um processo de ensino e aprendizagem mais significativos, cuidando-se de nao
transformar a educacdo com uso de tecnologia em educacdo tecnicista,
dissociadas de contexto e de significacdo para os alunos. Abordamos o
construcionismo defendido por educadores como Seymour Papert, que propés e
desenvolveu uma teoria derivada do construcionismo denominada construtivismo,
tendo instrumentalizado suas ideias ao desenvolver, junto com outros
pesquisadores, uma linguagem de programacdo que proporciona uma
aprendizagem tecnoldgica para o entendimento da programacéao de computadores
por criangas de maneira critica e construtivista. Assim, descrevemos algumas
ferramentas baseada nas ideias originais de Seymour Papert e suas evolucdes
tecnoldgicas. Tais ferramentas usam linguagens visuais em bloco para construgéo
de programas com recursos multimidia, possibilitando a construcdo de jogos ou
para criacao de aplicativos mobile. Chegamos a apresentar uma solugéo comercial
para aplicacdo de robdtica educacional chamada Lego Mindstorms EV3. Saimos
da abordagem tedrica e realizamos um estudo de caso que demonstra a aplicacdo
da robdtica educacional para o ensino de légica de programacédo utilizando
programagcao visual em blocos aplicada a alunos do 5° ano do ensino fundamental,
demostrando os desafios propostos, os respectivos resultados alcancados pelos
alunos, como também, a percepcdo dos participantes, descrevendo seus
feedbacks, que podem ser importante relato para as melhorias na aplicacao das
aulas de programacédo com robotica educacional e realizacédo de trabalhos futuros.
Assim, nesse trabalho realizou-se uma pesquisa exploratoria demonstrando as
principais ferramentas para o ensino de légica de programacao que utilizam uma
abordagem visual em blocos de programacao, sendo definida uma ferramenta de
educacéo tecnoldgica que permitiu a criacdo de estruturas robéticas que poderao
ser programadas e experimentas de forma pratica, proporcionando uma
abordagem tedrico-pratica para o ensino e a aprendizagem de lbégica de
programacao.

Palavras-chave: Logica de Programacao, Lego Mindstorms EV3, Programacéao
Visual em Blocos, Roboética Educacional, Educacéo Basica



ABSTRACT

In this research paper we present some technological solutions and learning
theories for a technologically digital education. We have shown that education
can accompany and appropriate technologies, aligning formal education with the
social and temporal context, allowing for a more meaningful teaching and learning
process, taking care not to transform technology-based education into technical
education, dissociated from context and meaning for the students. Having the
constructionist approach defended by educators like Seymour Papert, who
proposed and developed a theory derived from constructionism called
constructivism, having instrumentalized his ideas by developing, together with
other researchers, a programming language that provides a technological
learning for the understanding of programming. computers by children in a critical
and constructivist manner. Thus, we describe some tools based on the original
ideas of Seymour Papert and his technological developments. These tools use
block visual languages to build multimedia-enabled programs, making games
possible or building mobile applications. We have come up with a commercial
solution for educational robotics application called Lego Mindstorms EV3. We
depart from the theoretical approach and carry out a case study that
demonstrates the application of educational robotics to the teaching of
programming logic using visual block programming applied to students of the 5th
grade of elementary school, demonstrating the proposed challenges, the
respective results achieved by the students. , as well as participants’ perceptions,
describing their feedback, which may be an important report for improvements in
the application of programming classes with educational robotics and future work.
Thus, in this work an exploratory research was carried out demonstrating the
main tools for the teaching of programming logic that use a visual approach in
programming blocks, being defined a technological education tool that allowed
the creation of robotic structures that can be programmed and practical
experiments, providing a theoretical and practical approach to teaching and
learning programming logic.

Keywords: Programming Logic, Lego Mindstorms EV3, Visual Block
Programming, Educational Robotics, Basic Education
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1 INTRODUCAO

O surgimento de tecnologias impulsiona mudancas sociais, transformando o
mundo, inclusive de estudantes, que podem utilizar das novas tecnologias em seus
estudos ou serem preparados para 0 uso de tais inovac¢des. Bates (2017), por exemplo,
entende que as tecnologias provocam mudancgas em varios aspectos da sociedade e nos
alerta que as taxas de mudancas tecnolégicas ndo apresentam nenhum sinal de
diminuigdo. “A tecnologia esta levando a grandes mudancas na economia, na nossa
forma de nos comunicarmos e relacionarmos com 0s outros, e cada vez mais no modo
como aprendemos” (BATES, 2017).

Dentre alguns termos oriundos do mundo digital e sua relacdo com a educacéao
surgiu a expressao “nativos digitais”. Mattar (2010) explica que os alunos do século
XXI sdo nativos digitais que estdo acostumados a receber informacdes mais
rapidamente do que seus professores conseguem transmitir preferem o visual antes
do textual, sdo multitarefas, multimidia, preferem aprender na préatica que aprender
por manuais.

Mesmo com varias inovacfes tecnoldgicas, Barreto (2010) expressa que a
trajetéria circular do ensino, que vai do escrito para o escrito, privilegiando apenas as
linguagens verbais, quadros brancos com pinceis atdbmicos para substituir giz e
projetores e o arranjo tradicional das salas de aula ndo implica numa verdadeira
ruptura com os limites impostos pelas velhas tecnologias. Desta forma, nem sempre
0 surgimento de uma nova tecnologia significa uma mudanca na educacéo, ja que
muitas escolas ndo estariam preparadas para adota-los ou encontrem significacao na
adocéao de tais novidades.

Se o século XXI é regido pelas tecnologias digitais e suas potencialidades incluem

0 desenvolvimento de programas para serem utilizados em sistemas computacionais,
desenvolver os conhecimentos necessarios e aprender a desenvolver algoritmos de
programacao usando logica computacional, seria, portanto, habilidades necessarias
na era digital.

Educar criangas significa proporcionar o desenvolvimento de habilidades e néo
somente conhecimentos. Quais conhecimentos e habilidades os nativos digitais
devem aprender e desenvolver? Bates (2017) explicar a relacdo entre habilidades e

conhecimento, afirmando que: “o conhecimento envolve dois componentes fortemente
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interligados, mas distintos: conteudos e habilidades.” Os professores precisam
colaborar com o desenvolvimento de habilidades, principalmente habilidades
intelectuais, algumas delas essenciais na sociedade do conhecimento, como:
capacidade de comunicacdo, capacidade de aprender de forma independente,
trabalhar em equipe e flexibilidade, habilidade de pensamento (pensamento critico),
competéncias digitais, gestdo do conhecimento (avaliar e aplicar informacfes em
diversos contextos) (BATES, 2017).

A robodtica, pode ser uma solugcdo tecnologicamente ativa que procura
transformar os alunos de meros usudrios passivos de equipamentos eletrénicos a
usuarios criticos das tecnologias. Ao se fazer uma abordagem educacional a roboética
permite uma reflexdo sobre as influéncias tecnologicas em na nossa sociedade digital
e sua aplicacdo em questbes contemporaneas como ecologia, desenvolvimento
sustentavel, tecnologias assistivas, exclusdo social e empregabilidade, s6 para citar
algumas. Permite, ainda, a integracdo de diversas areas do conhecimento, desde a

matematica basica, raciocinio 16gico, eletronica, l6gica de programacéao e outras.

1.1 Descricao do problema

Estando em uma era digital voltado para o uso de computadores cada vez mais
velozes, considerando ser benéfico ndo apenas aprender a utilizar ferramentas
tecnolégicas, mas também entender como essas maquinas funciona é, de fato,
significativo para os alunos do ensino fundamental a aprendizagem de l6gica de

programacgao?

1.2 Objetivos

Apresentar as potencialidades da programacéo visual em blocos para o ensino

e a aprendizagem de logica de programacéo no ensino fundamental,

1.2.1 Objetivos especificos

e Descrever as ferramentas que podem ser utilizadas para o ensino de légica

de programacéo no 5° ano do ensino fundamental.
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e Eleger uma ferramenta para o ensino e a aprendizagem de logica de

programacao baseada na programacao visual em blocos;

e Apresentar os resultados da aprendizagem de logica de programacédo em

um estudo de caso aplicado a alunos do ensino fundamental.

1.3Justificativa

Sao chamados de nativos digitais os alunos nascidos no século XXI, como ja
dito. Estes alunos ja estdo acostumados a receber informac6es mais rapidamente do
que seus professores conseguem transmitir. Preferem o visual antes do textual, séo
multitarefas, multimidia, preferem aprender na pratica que aprender por manuais
(MATTAR, 2010).

Dentre as inUmeras estratégias para o professor, a robdtica educacional surgiu
como estratégia para o ensino de légica de programacéo, que, tendo escondido parte
da complexidade da construgdo de dispositivos robdticos, ficou acessivel a ser
utilizada na educacao. (SILVA; BLIKSTEIN, 2020).

Houve um aumento no grau de interesse pela robédtica educacional e varias
iniciativas surgiram. Para Rockenbach et al. (2020), a robo6tica vem ganhando espaco
em sala de aula como uma estratégia inovadora caracterizando um ambiente de
aprendizagem por dispositivos que permitem aos alunos explorarem e criarem suas
teorias e hipdteses tendo como essencial a experiéncia em aprender programando,
pois potencializa as problematizagdes, os questionamentos e o confronto de ideias.

Campos (2019) enfatiza que a robotica € um recurso tecnolégico que pode ser
usado na educacéo para o desenvolvimento de projetos que visem a aprendizagem
da robotica propriamente dita, o que envolve aprender a programar e a construir
objetos robdticos e pode, também ser usado para a aprendizagem de saberes como
matematica, ciéncias, fisica, légica, etc. e pode ser usado para a integracéo das duas
categorias anteriores.

Na década de 1980, a linguagem Logo, idealizada por Papert, foi incorporada as
pecas de LEGO combinando os populares conjuntos de montagem com a linguagem
de programacéao Logo integrando dois tipos diferentes de atividades, construir objetos
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usando blocos de montagem que se encaixam com mecanismos como engrenagens,
motores e sensores podendo assim serem programados (Campos, 2019).

Da década de 80 até os anos atuais, houve uma evolucdo do uso da roboética
educacional e na ferramenta que integra os blocos de construgéo e a linguagem de
programacgao Logo, que antes textual, tendo novas linguagens baseadas em Logo,
mas atualmente, graficas.

Usar um sistema Lego para a robética, quando o objetivo é o ensino de légica
de programacéao, se torna adequado, pois esconde parte da complexidade da robdtica,
como eletrbnica e maquinas complexas, focando em uso de conceitos de maquinas
simples, como alavancas, rodas, engrenagens, etc. e permitindo aos professores e
alunos o desenvolvimento de logica algoritmica e conceitos cientificos que possam
demonstrar e apresentar mais significado aos alunos considerando sua idade e série

escolar.

1.4 Organizacao

Capitulo 1: Introducéo

Apresenta uma introducdo apresentando algumas referéncias de autores que
abordam as caracteristicas de uma educacdo mais condizente com 0 contexto
tecnologicamente digital do século XXI. Esse capitulo apresenta a problematizacao,

justificativa e o objetivo tanto geral quanto especificos.

Capitulo 2: Fundamentacéo tedrica

Neste capitulo trazemos o referencial teérico abordado incialmente na
introducéo. Relacionando teorias educacionais utilizadas para a justificativa no
trabalho em seus aspectos tedricos enfatizando o uso de tecnologias, mais
especificamente, do computador na educacao.

Na fundamentacéo tedrica também esta nossos achados bibliograficos sobre
as ferramentas que podem ser utilizadas para o ensino de légica de programacao

utilizando linguagem de programacgéo em blocos.
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Neste capitulo, ainda € apresentada a ferramenta utilizada para as aulas prética
e a escolha do uso de robadtica educacional com Lego Mindstorms e seu ambiente de

programagcao para robos EV3.

Capitulo 3: Metodologia

Explica quais as metodologias e técnicas de pesquisa utilizada para o
desenvolvimento da pesquisa, apresentando as metodologias tanto quanto a
abordagem, sua aplicagdo pratica, descrevendo 0s sujeitos da pesquisa e a
contextualizacdo temporal e espacial desse trabalho. Também estdo nesse capitulo,

0s instrumentos de coleta de dados utilizados.

Capitulo 4: Andlise dos resultados

Os dados coletados, agrupados e tratados séo analisados nesse capitulo, que
descreve, textualmente, as informacOes analisadas pelas observacdes diretas e
apresenta quadros individuais das questdes que foram anotadas em formularios

estruturados.

Capitulo 5: Consideracdes Finais

Nossas observacdes, autocriticas, feedbacks obtidos e possibilidades de
trabalho futuro sé&o apresentados nessa secao, que dentre outros aspectos demostra
com nosso trabalho ndo encerra o assunto, sugerindo que temas e conceitos basicos
e complexos sobre logica de programacdo na educacdo fundamental podem ser

complementados como uma extensédo desse e de outros trabalhos.
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2 FUNDAMENTACAO TEORICA

Havia a intenc&o do uso computadores na educacao desde o inicio da invencéo
dos computadores, sendo utilizada para armazenamento de informacéo na década de
1950, por exemplo. Na década de 1960 Seymour Papert concebeu uma teoria de
aprendizagem chamada de Construcionismo e posteriormente criou uma metodologia
de programacdo chamada Logo para inserir 0 uso do computador na educacéao
(PASQUAL JUNIOR, 2018).

Com as mudancgas tecnolodgicas na vida de todos, inclusive na educagéo, o
professor busca inclui-las em suas praticas educacionais. De acordo com Prensky
(2012) adentramos numa era onde os relacionamentos e a comunicacao se dao cada
vez mais por de palavras “ndo impressa’, € de se esperar que as praticas educacionais
acompanhem essas mudangas.

N&o se pode afirmar que toda forma de ensinar esta errada e que tudo deva
se basear em tecnologias, neste ponto, Bates (2017) alerta para uma mudanca de

paradigmas, reafirmando a ideia de que uma tecnologia pode nao substituir outra:

“Pode-se perceber que a educacao adotou e adaptou a tecnologia por
um longo periodo de tempo. Ha algumas licdes Uteis a serem aprendidas com
o passado da evolucdo do uso da tecnologia para a educacéo, em particular
gue muitas reivindicagbes feitas para uma tecnologia emergente recente
podem nem serem verdadeiras, nem novidades. Além disso, uma nova
tecnologia raramente substitui por completo uma tecnologia mais antiga
(BATES, 2017).”

O uso de tecnologias pode ser uma alternativa, uma estratégia para
aprendizagem, usar jogos, programar jogos, usar e-book, animacdes e diversas
midias podem colaborar com a educacéo do século XXI para o aluno do século XXI.

As tecnologias digitais exercem certo encanto nos jovens, ndo temos como
negar isso, pois mesmo alguns adultos de hoje tinham desejos em obter
computadores e consoles de jogos em determinado momento. Levy (1998) ja
confirmava nossa paixdo por novidades tecnoldgicas afirmando que: “‘da mesma
forma que ficamos apaixonados por uma moto, um carro ou uma casa, ficamos
apaixonados por um computador, um programa ou uma linguagem de programacgao’.

Neste contexto de evolugcdo da computacdo, educagcao e uso de tecnologias

digitais, o ensino de logica de programacédo e os conceitos referentes a Ciéncia da
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Computacdo desde a educacdo basica é tema discutido em alguns trabalhos
académicos quanto em sociedades cientificas (OLIVEIRA et al., 2014). Além disso,
Geraldes (2014) afirma que diversas iniciativas defendem o ensino da programagao
de computadores nas escolas regulares, sem restricbes tendo varias personalidades
da tecnologia, como Bill Gates, Mark Zuckerberg, Jack Dorsey, como defensores do
ensino de programacao nas escolas como forma de inclusdo digital. Segundo
Geraldes (2014), para essas pessoas, interpretar e escrever cédigos sao téao
importantes quanto ler e escrever.

Podemos ainda ressaltar quer a educacao voltada para a compreenséo das
tecnologias e com uso de tecnologia buscam mudar uma pratica onde as disciplinas
sédo ensinadas de forma isolada, havendo pouca ou nenhuma integracdo entre as
areas de conhecimento durante a formacdo dos alunos. Uma das inciativas que
buscar quebrar esse isolamento € denominada STEAM (do inglés Science,
Technology, Engineerig, Arts & Design and Mathematics) tendo como objetivo integrar
as ciéncias, tecnologias, engenharias, artes e matematicas em projetos integrados
como experiéncia de aprendizagem desfragmentada (LORENZIN; ASSUMPCAO;
BIZERRA, 2018).

2.1 0 computador no processo de ensino e aprendizagem

Apesar da mudanca de instrumentos tecnologicos utilizados em sala de aula, os
espacos, no geral, sdo organizados com uma disposicdo espacial de carteiras
dispostas em fileiras, umas atras das outras e com espacos literais, ndo sendo permite
gue alunos falem entre si (BARRETO, 2010).

Outro aspecto, € o uso de computadores em sala de aula mais atuais, porém a
adocado de uma tecnologia em sala de aula n&do evidencia uma inovagao real na
educacdo. Na década de 70 o ensino sofre uma grande influéncia tecnicista com
materiais autoinstrucionais, instru¢des programadas, basicamente usando linguagens
lineares, com os livros didaticos (BARRETO, 2010), portanto, contrariando a forma
gue os nativos digitais aprendem.

Utilizar ferramentas tecnoldgicas para a educagdo, como o0 computador,

permite novas formas de aprendizagem. Vale lembrar que havia a intencdo do uso de
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computadores na educacao desde o inicio de sua invencao. Mas, apenas na década de
1960, Seymour Papert concebeu uma teoria de aprendizagem chamada de
construcionismo e criou uma metodologia de programacgéo chamada Logo para inserir o
uso do computador na educacao (Pasqual Junior, 2018). Mas apenas instruir um aluno a
utilizar o computador ndo motiva a aprendizagem, principalmente, ndo motiva 0os nativos
digitais. Assim, usar uma ferramenta tecnoldgica para aplica-la de forma tradicional ndo
expressa uma mudanca na forma de ensinar e aprender.

O uso de computadores na educacéo pode ter duas perspectivas, como demonstra
(Almeida, 1996), sendo uma instrucionista e outra construcionista. Pela ética instrucionista,
o conteudo a ser ensinado deve ser subdividido em modulos estruturados de forma logica
e no final de cada médulo o aluno devera responder a uma pergunta e em caso de acerto,
levara o aluno ao mdédulo seguinte (ALMEIDA, 1996). Assim os softwares educacionais
possuem mais caracteristicas instrucionais limitando a uma ou poucas respostas corretas

e ndo deixa explicito o pensamento do aluno (ALMEIDA, 1996).

Ha uma gama de enorme de programas computacionais para 0 uso em
Educacgéo, que tém com fundamento a teoria comportamentalista. S&o os
programas denominados CAI (Instrucdo Auxiliada por Computador) que
transmitem informac¢des ao aluno — sujeito passivo — ou verificam o volume
de conhecimentos adquiridos sobre determinado assunto “depositados” na
mente do aluno (ALMEIDA, 1996).

Segundo Freire (1987), essas formas de ensino constituem uma abordagem
tradicional de educacdo, através da qual o educador deposita, transfere e transmite valores
e conhecimentos ao educando, sendo o educador, o sujeito do processo (FREIRE, 1987).

Outra abordagem de uso de computadores é 0 uso construcionista dessa
ferramenta onde o computador ndo € o detentor do conhecimento, mas uma ferramenta
gue permita ao aluno utiliza-lo segundo seus interesses e estilos cognitivos. Para isso, 0
aluno podera resolver problemas significativos, como menciona Almeida (1996), utilizando
processadores de textos, planilhas eletronicas, linguagem de programagé&o, como qualquer
outra estratégia que favoreca a aprendizagem ativa. (ALMEIDA, 1996).

Segundo Papert (1994, 1995 apud ALMEIDA, 1996) determinou de construcionismo
sua proposta de utilizacdo do computador para a construgdo do conhecimento e para o
desenvolvimento do aluno, tendo como principal caracteristica a no¢do de concretude
como fonte de ideia e de modelo para a constru¢cdes mentais.

Assim, a maior parte do que é feito com as novas tecnologias educacionais

remetem as velhas formas de ensinar, mudando apenas os instrumentos, as ferramentas,
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assim computadores, notebooks, smartfones, datashow, nenhum desses equipamentos
representam mudancga no processo de ensino-aprendizagem se nao representem seu uso
com formas construcionista de aprendizagem que coloca o aluno como protagonista em

todo o processo de ensino e aprendizagem.

2.2 Linguagem de programacéao como abordagem

construcionista de aprendizagem

Dentre as contribuicdes de Seymour Papert, estd o desenvolvimento por uma equipe
do MIT da Linguagem de programacé&o Logo que teve, e tem como objetivo, possibilitar o
uso pedagoégico do computador permitindo novas situagdes de aprendizagem trazendo
um grande impacto no uso do computador para 0 ensino de conceitos de légica de
programacao e estruturacao do raciocino que ultrapassam a forma repetitiva de instrugéo

de uso do computadores.

2.2.1 A Linguagem Logo

A linguagem de programacao Logo, criada em 1967 por Daniel G. Bobrow,
Wally Feurzeig, Seymour Papert e Cynthia Salomon é uma linguagem de
programacao textual que apresenta seus resultados de forma gréfica. Uso de
linguagem Logo foi considerado adequado para da suporte as atividades de uso do
computador a educacdo e que mais se adequava as abordagens construcionista
proposta pelo Papert (ALMEIDA, 1996). Mesmo podendo ser usadas outras
linguagens de programacéo outras dificuldades poderiam surgir, como afirmado por
Almeida (1996):

‘No caso de empregar outras linguagens de programacdo, a
dificuldade reside nas estruturas de representacdo de dados, que sédo
fortemente rigidas; nos comandos e mensagens de maquinas, que
geralmente sdo no idioma inglés, o que dificulta a deputacdo do programa Na
linguagem maquina Logo, ndo ha pré-requisitos ou definicdes que precisam
ser compreendidas antes da exploragdo da maquina”. (ALMEIDA, 1996, p.
24).

Parece evidente que a ideia na criacao e uso da linguagem Logo na educacéao

tinha como propésito o estudante como principal agente do processo e a maquina



20
como uma ferramenta para o desenvolvimento de habilidades e n&o no processo de
repeticdo para operacionalizar um equipamento. Exemplo de comandos textuais da

linguagem Logo podem ser vistos na Tabela 1.

Tabela 1: exemplos de comandos usados no SuperLogo

Comando Descricao Exemplo

parafrente n° ou pf n° A tartaruga anda para frente (no sentido que ela Pf 100
estiver apontando) o numero de passos digitado (n°).

paratras n°ou pt n° A tartaruga anda para tras (no sentido oposto que ela Pt 100

estiver apontando) o nimero de passos digitado (n°).

paradireita n® ou pd n° Gira a tartaruga para a direita 0 niamero de graus pd 90
(n°).
paraesquerda n®ou pe n° Gira a tartaruga para a esquerda o nimero de graus pe 90
(n°).
circunferéncia raio Desenha uma circunferéncia com o raio digitado. circunferéncia
50
mudex y A tartaruga caminha para as coordenadas (x, y). | pd 30 mudexy
Mantém o angulo da tartaruga. 100 50
pc ou paracentro A tartaruga caminha para a posicdo (0,0), com | pd 45 pf 100 pc

angulo 0 (apontando para o norte).

repita n [lista de comandos] Executa n vezes os comandos contidos em lista. repita 360 [pf 1
pd 1]

Fonte: Adaptada de Santos (2006).

2.2.2 Ferramentas para Ensino de Légica de Programacéo

Na visdo de Pasqual Junior, um professor, precisa ser capaz de utilizar a tecnologia
para que o0 aluno seja protagonista, sendo sujeitos criadores e agentes de suas
aprendizagens, deixando de ser apenas “usuarios”. (Pasqual Junior, 2018). Desta forma,
pode-se considerar que aprender conceitos de logica de programacao pode ser entendido
como uma habilidade essencial para o século XXI. E nesse sentido varias sdo as inciativas
gue contribuem para que alunos de diversas idades e niveis de educacionais possam
aprender conceitos de Ciéncia da Computacéo.

Dentre as ferramentas mais utilizadas, Pasqual Junior apresenta algumas
tecnologias que, de acordo com o0 pesquisador, possuem em comum uma perspectiva de
aprendizagem baseada na interacéo do individuo com o meio, além da facilidade de uso,
pois sdo intuitivas e permitem a aprendizagem mesmo sem o ensino tradicional (Pasqual

Junior, 2018). Dentre as ferramentas citadas por ele e integrante deste trabalho definimos
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algumas gue possuem como caracteristica adicional o aspecto visual de sua estruturacao,
podendo ser definida como programacao visual ou programacao gréafica, que permite um
nivel de abstracdo e simplificacdo mais alta, assim, teremos: Scratch (MARJI, 2014) e
Appinventor 2 (GERBELLI e GERBELLI, 2018).

2.2.3 O poder da Programacéo Visual - Scratch

Como dito, a linguagem de programacéo Logo foi considerado adequado para
da suporte as atividades de uso do computador a educacao e que mais se adequava
as abordagens construcionista proposta pelo Papert (ALMEIDA, 1996).

O Scratch é uma linguagem de programacdo Visual, desenvolvida no
Massachusetts Institute of Technology (MIT). A ideia € tornar o aprendizado de
programacdo mais facil (MARJI, 2014). De acordo com Brod (2013) a linguagem
Scratch é o resultado mais atual da influéncia da linguagem Logo.

Algumas diferencas entre a linguagem Logo e ambiente de programacao
Scratch sdo muito evidentes. A principal delas é o fato da linguagem Logo utilizar
comandos textuais em sua linguagem de programacao, assim como a maioria das
linguagens, enquanto no Scratch ndo necessita digitar comandos, ao invés, deve-se
conectar blocos graficos para criar programas (MARJI, 2014).

Outra pequena diferenca estd no nosso personagem, enquanto no Logo o
personagem escolhido para desenhar as formas geométricas é uma tartaruga, no
Scratch pode-se brincar para aprender a programar com um gato ou varios outros
personagens, chamados de atores ou sprites (BROD, 2013)

As pilhas de blocos, resultado do agrupamento encaixado dos blocos, séo
chamadas de scripts, e com isso, podem-se criar desenhos, jogos e animagdes com
muitos recursos multimidia, recursos que ndo estdo disponiveis na linguagem logo.
(BROD 2013), (MARJI, 2014).

Moran (2018) apresenta o Scratch como exemplo de ferramenta para aplicacéo de
metodologia ativa como projeto dentro de cada disciplina, podendo ser utilizado para a
construcdo de jogos ou narrativas de historias que podem ser contadas pelos proprios
alunos: “os estudantes podem produzir projetos reais, da ideia ao produto, nos laboratérios

digitais, conhecendo programacéo de forma ludica com o Scratch”’(MORAN, 2018).
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2.2.4 O Mundo é Mobile - Appinventor 2

Além do Scratch o MIT mantém uma plataforma para o desenvolvimento de
aplicativos para sistema Android utilizando blocos de programacéao similares aos blocos do
Scratch, ou seja, arraste e solte (drag and drop) utilizando o mouse para agrupar os blocos
de programacado (GERBELLI; GERBELLI, 2018). Sendo um programa de codigo aberto, 0
professor e pesquisador Eduardo Valle da Faculdade de Engenharia Elétrica e de
Computagédo (FEEC) da Unicamp realizou a traducdo para o portugués do Brasil da
ferramenta.

A plataforma é disponibilizada gratuitamente, on-line, sendo necessario realizar um
login de acesso utilizando uma conta do Gmail, ndo sendo necessaria nenhuma instalacao

além de um navegador web. A tela inicial do programa pode ser observada na figura 1.

Figura 1: tela inicial do Applnventor 2

Screen] - Adicionar Tela... § Remover Tela Designer § Blocos
Paleta Visualizador Componentes Propriedades

Interface de Usudrio IMostrar os compones isualizador Sereen] ErEE

Botao il Telasobre

LS

lego

lheData

Imagem

Legenda

EscolheLista

visualizadorDeListas

Notificador

CorDeFund
CaixaDeSenha [ padran

ImagemDeFundo

nidi

Fonte: Adaptado de Gerbelli; Gerbelli (2018), utilizando a aplicacdo App Inventor 2

Para realizar a criacdo de um aplicativo é necessaria a utilizacéo de dois modos de
criacao distintos, separadas por abas. A primeira € a area de design onde séo inseridos 0s
componentes que fardo parte do aplicativo, como botdes, som, textos e imagens, por
exemplo

Na area de programacdo sdo agrupados os blocos de programacdo com suas
funcdes especificas. A figura 2 apresenta um exemplo de blocos encaixados para a

programacéo de um aplicativo.
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Figura 2: exemplo de blocos de programacé&o do Applnventor2.

Fonte: O autor (2019) utilizando a aplicacdo App Inventor 2.

Tanto os Scratch quanto o Applnventor 2 utilizam blocos que devem ser
encaixados conforme os objetivos do usuario e de forma légica, j& que, cada bloco
habilita uma funcéo do sistema, como fazer uma personagem se mover ou emitir sons,

por exemplo.

2.2.5 Mindstorms EV3 e 0 ambiente de programacdo EV3 Education

Como uma evolucdo da programacao logo apresentada na sec¢éo 2.3.1 e uma
parceria entre a empresa LEGO e Seymour Papert foi criado um kit de robética LEGO
gue permitia a construcdo de robd e programacéo, permitindo sair da abstracdo do
Logo e realizar/construir objetos concretos. Com isso, Papert percebeu que a robotica
educacional poderia colocar o construtivismo em prética. (SILVA, 2019).

Os kits de robdtica Lego® Mindstorms® sé&o kits de educagéo tecnologica ou
comumente chamados de kit de robdtica educacional desenvolvidas pelo Lego®
brinquedos e utilizado por diversas instituicdes de ensino para pratica de programacao

e construcdo de pequenos robds.
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A solucéo robdtica educacional Lego® Mindstorms® comecgou em 1998 com o
Robotics Invention System (RIS), posteriormente foram lancadas diversas versdes
melhoradas destes kits, tem-se: 9719, 8527, 9797, 8547 e atualmente EV3 Education
e EV3-31313. Estes kits variam em termos de quantidades e tipos de pecas plasticas
para montagens de robés.

Nesse trabalho, utilizamos o kit EV3, composto por um bloco programavel,
sensor infravermelho, sensores de toque, sensor de cor. Outros sensores podem ser
utilizados inclusive sensores das versdes anteriores ao EV3.

Os kits EV3 possuem trés motores, sendo dois com sensores de rotacdo
embutidos, portas de comunicacdo USB e Bluetooth. Os motores sdo conectados em
portas de saida identificadas por A, B, C e D; e os sensores nas portas de entradas
identificadas por numeros 1, 2, 3 e 4, todas utilizam cabos com conectores padrdo
RJ12. O bloco programével também sera o responsavel pela alimentacdo utilizando
baterias.

A robdtica é considerada com uma novidade na tecnologia moderna sendo um
ramo da tecnologia que engloba mecanica, eletrénica e computacdo, sendo assim,
uma ciéncia multidisciplinar (SILVA, 2019).

2.2.6 Ensino e aprendizado de programacao com Mindstorms EV3

EV3 Mindstorms é uma solucdo de robdtica educacional que inclui parte de
montagem com pecas Lego variadas, bloco programéavel e software de programacéao
visual em blocos. Podendo ser programado por usuarios, controlado por um controle
remoto usando infravermelho, por aplicativo usando tecnologia bluetooth. Na figura 3
séo apresentadas as interfaces que podem ser utilizadas para controlar ou programar
0 robd, onde: a) Software de programacédo; b) controle remoto infravermelho; c)

programacgao usando funcdo embarcada no bloco EV3; d) App de programacéo.
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Figura 3: algumas interfaces para controle e programacéo do EV3
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On Brick Programming and Tablets

Fonte: Volks (2014, p.6)

Para o ensino de l6gica de programacéao no ensino fundamental, sera utilizada
0 ambiente de programacao Lego EV3 junto com o kit de robdtica Lego Mindstorms
EV3-31313 tendo como objetivo apresentar aos alunos os comandos de programagao
e as funcbes que sejam suficientes para programar um robd construido utilizando um
manual de construgdo passo a passo.

N&o sendo o objetivo desse trabalho, abordar as estruturas mecéanicas da
robodtica, escolheu-se um robdé com instrucbes passo a passo chamado de
EXPLOR3R (ANEXO 1), construido com pecas estruturais Lego, dois motores, bloco
programavel EV3 e sensor infravermelho (VALKS, 2014). Nas figuras 4 e 5
apresentam-se as pecas para construcao do rob6 e o robé completamente construido,
respectivamente. Além dessa configuracdo basicas, outros sensores e partes podem
ser acoplados, permitindo varias possibilidades de desafios, experiéncias e
programacao.

A escrita do rob6 Explor3r, ter a letra “e” substituida por “3”, € uma escrita
adotada pela empresa Lego para nomear a criacdo de rob6s utilizando a verséo Lego
EV3. E conhecida como leet, eleet ou leetspeak e consiste simplesmente em substituir
algumas letras da palavra por numeros, sendo uma forma de escrita utilizada
principalmente na internet (MARTINS, 2009).
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Figura 4: pecas Lego utilizadas para construcéo do rob6 Explor3r.
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Fonte: Valks, (2014, p.10)

Na figura 4 observa-se as pecas que foram utilizadas para a montagem do rob6
explorador, construido com pecas Lego Mindstorms, que pode ser observado na
figura 5.

Figura 5: rob6 Explor3r, modelo usado para as aulas de programacao.

Fonte: Valks (2014, p.9)

2.2.7 Ambiente de programacédo EV3

O ambiente de programacdo EV3, apresentado na figura 6, utliza o a
abordagem de programacdo visual em blocos, permitindo que os usuarios manipulem
graficamente os elementos ao invés de programa-lo textualmente (PIMENTEL, et al,
2018, p. 302).
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Figura 6: Tela do software para programacao EV3
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Fonte: Adaptado de Rollins (2014, p.38)

Na figura 6, destacamos no retangulo vermelho, a area que contém as paletas
de blocos de programacéo organizados em cores e agrupados em funcdes afins e
seis categorias (ROLLINS, 2014), conforme segue:

Tabela 2: agrupamento dos blocos de progracao por paleta de cores.

Paleta Verde (Ag&o): tem a funcéo N [—— C 1T 1T
de programar os blocos para o — \‘&A - - '3**
controlar os motores, display, sons i e: s Qe sl c@ic pfa 2®e pBpa
e a as luzes de status do boloco L WJ J J J J J
EV3.
Paleta Lal’{?lja (controle)- agrupa os sl L. T 1
blocos: Inicar, Esperar, Lagosde | e { —1 Ve
repeticdo (loop), blocos de decisdo (pd &I e bo i o® e
e loop interrupt. ] lk_j % =] EJ l] \_j
Peleta Amarela: Possui agrupado - - — -
os blocos referentes aos sensores = S
- b g e N ofPe pPe bllle pVe shic silPe sBe b
que podem ser utlizados. |; I \‘ I \ e =] =l & &T &1
Paleta Vermelha (dados)- contém
os blocos que permitem criar s
variaveis, constantes, nimeros — — — ———— — —
aleatorios e outras fungﬁes D‘{GA B'ﬂ-ﬁaJ P Eh B E Bx-a Bhas e@a e T @& s a
matematica. W—J \—J W—J —J 1—J W—J 1 W—J \ W—J
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Paleta Turquesa (Meus blocos):o

usudrio pode agrupar sequencias L -

de blocos em um Gnico bloco. E
chamado de My Blocks.

Fonte: Adaptado de Rollins (2014, p. 38)

As possibilidades de programacdo sdo inUmeras tendo em vista a quantidade
e combinacgdes blocos que podem ser utilizadas. Considerando o objetivo do robd,
nao sera necessarios utilizar todos os blocos apresentados. Para o objetivo deste
trabalho, tratando-se de um rob6 movel que interage com o ambiente, iremos utilizar
0s blocos da paleta verde e da laranja mais intensamente, pois elas agrupam os
comandos de funcionamentos dos motores e de controle de execug¢éo, como loops e

condicionais.
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3 METODOLOGIA

3.1 Caracterizacdo do Estudo

A pesquisa foi realizada com alunos do 5° ano do ensino fundamental, séries
iniciais, com idade entre 10 e 12 anos, em uma escola particular do Jaboatdo dos
Guararapes, PE, no bairro de Barra de Jangada, matriculados no ano de 2019. Os
encontros presenciais aconteceram nas sextas-feiras entre os dias 04 a 25 de outubro
de 2019, sendo esses, entdo, o0 sujeito, a contextualizacdo espacial e temporal da
pesquisa.

A escola possui 430 alunos matriculados e atende desde a educacéao infantil
até o 5° ano. Em sua estrutura e dentro do nosso contexto, possui um laboratorio de
informética e uma sala polivalente onde foram realizados os encontro para aulas de
robética educacional.

Essa pesquisa possui natureza aplicada, tendo em vista que o objetivo € gerar
um conhecimento para aplicacdo pratica (BRACKMANN, 2017). Também possui
caracteristicas que se aproximam de um estudo de caso, considerando que um estudo
de caso pode ser definido como uma investigagdo empirica que investiga um
fendbmeno contemporaneo com profundidade e dentro do seu contexto de mundo real
(YIN, 2015). Colaborando, Gil (2019), afirma que o estudo de caso consiste no estudo
profundo ou exaustivo de um ou poucos casos permitindo um amplo e detalhado
conhecimento sobre o objeto da pesquisa.

Quanto a abordagem, essa pesquisa tem natureza qualitativa considerando
gue os dados ndo serdo tratados estatisticamente. De acordo com Gil (2019), a
abordagem qualitativa caracteriza-se pela utilizacdo de dados qualitativos
apresentados mediante descri¢cdes verbais com o propésito de estudar a experiéncia
vivida das pessoas em ambientes sociais complexos, sendo qualitativa a maioria das

pesquisas definidas como estudo de caso.
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Em se tratando dos instrumentos de coleta de dados para um estudo de caso,

essa modalidade de pesquisa requer a utilizacdo de multiplas fontes de evidéncia,

como afirma Gil (2019):

“Os estudos de caso requerem a utilizagdo de multiplas técnicas de
coleta de dados. Isto é importante para garantir a profundidade necessaria ao
estudo e a insercdo do caso em seu contexto, bem como para conferir maior
credibilidade aos resultados”. (GIL, 2019, p.63-64).

Na pesquisa, foram combinadas as técnicas de observagbes diretas

estruturadas, utilizando questionarios, observacdes intensivas. Para Gil (2019):

“Na  observacgéo

estruturada o0  pesquisador  especifica

detalhadamente o que sera observado, assim como a forma de registro e 0
nivel de mensuracéo, o que implica a elaboragéo de um protocolo estruturado
para coleta de dados”. GIL (2019, p.116)

Ja as observacdes intensivas,

“utiliza os sentidos na obtengado de

determinados aspectos da realidade. N&o consiste apenas em ver e ouvir, mas

também em examinar fatos ou fendmenos que se deseja estudar”. (Marconi e Lakatos

2017).

Na tabela 3 apresentamos um resumo das metodogias e técnicas de pesquisa

utilizadas.

Tabela 3: resumo do delineamento da pesquisa .

Quanto a forma de Abordagem do Problema

Pesquisa Qualitativa

Quanto a Natureza

Aplicada

Quanto aos objetivos

Exploratéria, Descritiva

Sujeitos da pesquisa

Alunos do 5° ano do ensino fundamental 1

Contextualizac&o temporal

2019.2.

Contextualizagéo espacial

Uma escola particular em Jaboatdo dos

Guararapes - PE.

Procedimentos técnicos

Pesquisa Bibliogréfica, Estudo de Caso

Instrumento de coleta de dados

Observacéao Direta Estruturada

Aplicacao dos instrumentos de coleta de dados

Formuléario estruturado

Procedimentos de analise dos dados

Andlise qualitativa extradido das observagdes

e anatag¢6es dos fomularios.

Fonte: O autor (2019)
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3.3 Anélise de Dados

Na fase de estudo de caso, foram compilados os dados registrados nos formularios
utilizados para registro das observagdes diretas, os dados coletados nas observacoes
intensivas.

Dentre os aspectos que foram observados e anotados com a participacédo de 4
equipes de programacao, identificadas por nomes escolhidos pelos alunos, temos, os
resultados para as aulas de robdética e realizacdo das missdes propostas. Cada nome
de equipe, pontuacgao geral pode ser vista na tabela 10, resultado geral.

Observa-se, que devido as regras de pontuacdo, s6 ha 3 possibilidades de
pontuacdo: 10, 5 e 0, onde nunca haverd mais dois numerais 10 ou mais de dois
numerais 5, tendo em vista que a pontuacdo maxima é atribuida a metade das equipes
gue lograrem sucesso na missédo primeiro, tendo o tempo limite de execucdo da
atividade o limite de tempo das aulas.

Algumas perguntas foram realizadas diretamente aos alunos através de um
guestionario aplicado para registro e analise das percep¢des dos alunos sobre as
aulas. Na aplicacao dos questionarios, podemos quantificar os resultados da seguinte
forma conforme as tabelas 5, 6, 7 e tabela 8, considerando as respostas obtidas por

12 alunos participantes da pesquisa, temos:

Tabela 4: pergunta 1(Sobre o que vocé aprendeu nas aulas de robética?)

Respostas possiveis Quantidade de marcacoes
() Construir robds 9

() Matemética 5

() Novas brincadeiras 1

() Programar robos 10

( ) Légica de programacéao 10

Fonte: Préprio autor (2019)

Apesar da amostra ser composta por 12 alunos, na pergunta 1, a maioria dos

pesquisados marcaram mais de uma resposta, 0 que era permitido.



Tabela 5: pergunta 2 (Vocé acha que poderé usar esses conhecimentos em

outras aulas?)

Respostas possiveis

Quantidade de marcacoes

( )Sim 5
( ) Néo 5
() Nao tenho certeza 2

Fonte: Préprio autor (2019)

Tabela 6: pergunta 3 (Vocé gostou das aulas?)

Respostas possiveis

Quantidade de marcacoes

( )Sim 11
( ) Nao 0
() N&o tenho certeza 1

Fonte: Préprio autor (2019)

Tabela 7: pergunta 4 (Convidaria algum amigo para participar de uma aula

de robdtica?)

Respostas possiveis

Quantidade de marcacoes

() Sim 12
( ) Naéo 0
() Nao tenho certeza 0

Fonte: Préprio autor (2019)

Tabela 8: pergunta 5: Vocé acha que deveriam existir mais aulas de

robotica em outras escolas.

Respostas possiveis

Quantidade de marcacoes

( )Sim 8
( ) Naéo 1
() Nao tenho certeza 3

Fonte: Préprio autor (2019)
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4 Aulas de programacéo Lego Mindstorms EV3

As atividades sdo denominadas de missdes. Cada missdo executada com
sucesso possui uma pontuacdo que sera anotada em cartdo de pontos,
caracterizando o0 uso de técnicas de gamificagdo nas aulas.

A gamificacdo ou gamification utiliza aspectos de jogos no processo de ensino
e aprendizado. Para Busarello, Ulbricht e Fadel (2014), a gamificacdo tem como base
a acao de se pensar como estando em um jogo. Para os autores, usar gamificacao
nao significa a participacdo em um jogo, mas a utilizacdo dos elementos mais
eficientes para reproduzir os mesmos beneficios alcancados com o ato de jogar.

Em nossa sequéncia de atividades e aulas cada missao representou um
conhecimento em logica de programacao que precisaria ser assimilado pelos alunos,
sendo sequénciadas e identificadas como Missao 1, Misséo 2, ..., e assim por diante.

Para o entendimento do que é um algoritimo e trazendo a definicdo de
Forbellone e Eberspacher (2004, p.3) e Guedes (2014, p.3), Algoritmo € simplemente
uma sequéncia de passos que visam a atingir um objetivo bem definido. Desta forma
a(s) atividades iniciais visdo construir a compreensdo do pensamento agoritmico e
suas formas de representacao.

As primeiras miss6es usam programas com Lego EV3 objetivando o aluno
conhecer os pricincipios basico de uma programacao sequéncial. Para isso foram
elaborados e demostrados alguns pequenos algoritmos sequéncias simples para que
os alunos possam entender como os comandos em blocos funcionam e as ideais e
conceitos de um algoritmo.

Uma das atividades utilizadas: a) trevessia do milho, galinha e raposa, onde o
objetivo € criar uma sequéncia légica permitindo que a personagem atravesse cada
item por um rio, um de cada vez, em seguranca, possuindo algumas restricées, como,
caso a galinha ficasse com o milho, ela comeria o milho, e o algoritmo fracassaria.

Para evidenciar a compreensdo sobre os algoritmos que séo criados para
solucionar a missdo 1, foi solicitado que cada grupo de alunos participantes,
desenhassem ou escrevessem um algortimo que representasse a solugcdo do
problema e posteriormente as solucbes de representacdo dos algoritmos foram

apresentadas pelos alunos a todos 0s outros grupos.
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Para o uso de programacao com o ambiente EV3, foi definida uma sequéncia
didatica a partir de Missdo 1 até a Missdo 6, objetivando demostrar como realizar o
acionamento de um e dois motores simutaneos, configurar velocidades, sentido de
rotacdo dos motores, acionamento dos motores por angulos, rotagcédo, tempo e
configuracéo de rotagdes ilimitadas. As missdes 7 em diante, aborda o uso de sensor
de luz e do sensor ultrassonico. A descricao de cada missdo pode ser observada na

sequéncia de missdes de aprendizagem com EV3 apresentadas abaixo na tabela 9:

Tabela 9: Lista da sequéncia de desafios de programacao

Misséo 1 desafio da travessia: Milho, galinha e raposa.

Missao 2: o rob6 devera se mover em linha reta por um metro, retornar 50 cm e
andar novamente 100 cm. Quanto o rob6 andou, em centimetros, no

total do percuso?

Misséo 3: o robd deverd se mover por 2 rotagdes e realizar uma curva de 90

graus girando sob o proprio eixo.

Misséo 4 uso de repeticoes contadas. O rob6 devera se mover em linhareta por
100 cm, saindo do ponto inicial, parar no ponto final e retornar, de

marcha-a-ré, ao ponto de inicial. Repetir esse trajeto 5 vezes.

Misséo 5 0 robd deverd se mover em linha reta por 100 cm, saindo do ponto
inicial zero, parar no ponto final e retornar, de marcha-a-ré, ao ponto

inicial zero. repetir esse trajeto de forma ilimitada (loop infinito).

Misséo 6 o robd devera partir do centro e andar para frente por 50 cm, relizar
um curva de 90° sobre o proprio eixo repetir 4 vezes (formando uma

trajetéria que formard um quadrado.

Misséo 7 uso de sensor ultrassénico, o robd devera localizar um objeto e parar

ao se aproximar, evitando coledir-se com o objeto.

Misséo 8 o robd ao localizar um, objeto ou barreira, terA que desviar-se,

evitando coledir-se com o objeto e permancendo em movimento.

Misséo 9 uso desendo delLuz,orobb deverdpararao perceber umalinhamais

escura que o piso (linha preta).

Misséo 10 O robd devera seguir umalinha sinuosa de cor contrastada com com

a cor da superficie.

Fonte: préprio autor (2019).
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Cada missdo executada vale 10 pontos para metade das equipes que
terminarem primeiro com uma execucao perfeita; 5 pontos para a outra metadade das
equipes que terminarem as misdes e zero(0) pontos caso nao consiga executar a
missdo. Cada grupo devera executar as missées durantes 4 encontos no maximo.
Tendo seu prérpio ritmo e apresentando suas solugdes de programacdo. Cada aula
tera uma duracdo de 50 minutos sendo finalizada a pontuacédo no quarto encontro

para realizacéo das consideracdes e apresentacao das pontuacdes dos grupos.
4.1 Missbes cumpridas: algumas solucdes

Segue uma coleta de algumas respostas dos grupos durante a realizacdo dos
encontros. Cabe ressaltar que nenhuma resposta em forma de gabarito foi
disponibilizada ao aluno, tendo como correta, qualquer solucéo algoritmica convertida
em programa visual em blocos do EV3 que resolvesse a questdo proposta como
missao.

4.1.1 Solugao da Misséo 1

Figura 7:Missao 1- desafio da travessia

N

Milho

Raposa

Fonte: O autor (2019)

Para solucdo da missao 1, deve-se:
1. Primeiro levar a galinha para outra margem;
2. Deixar a galinha,;
3. Voltar para margem anterior;
4

Levar o milho para outra margem,;
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5. Deixar o milho e levar de volta a galinha;
Deixar a galinha e levar a raposa;

7. Voltar a margem anterior (nesse momento, estdo juntos o milho e a
raposa ja na outra margem);

8. Levar a galinha para outra margem.

4.1.2 Solucdo em programacéao visual em blocos

Na figura 8, estd um exemplo da solucdo para a missdo 2, pode ser descrito
textualmente da seguinte forma: os motores possuem a mesma poténcia,
individualmente, com rotacdo em sentido horario utilizando 30% da poténcia maxima,
realizando 7,5 rotacdes. Como os alunos estdo no 5° ano do ensino fundamental, as

respostas foram obtidas utilizando tentativas e erros.

Figura 8: solucdo da misséo 2

.@ o | 30 (7.5 4

Fonte: O autor (2019), elaborado utilizando o software Lego EV3 Education

A prova da solucéo poderia ser obtida com alguns calculos. Sendo o didametro
das rodas (pneus) de 4,3 cm, podemos chegar ao perimetro ou comprimento da
circunferéncia, resultando em 13,5 cm, considerando (C = 2 * Pi * r). Extraido esse
valor e multiplicando pela quantidade de rotacbes definidas na programacéo (7,5)
teremos: 101,25 cm percorridos pelo robd Explor3r ou seja, uma aproximagao, porém,
considerando que sdo alunos do 5° ano, é uma resposta aproximada muito
satisfatoria.

As outras solugdes podem ser observadas no apéndice | desse trabalho, mas
ressaltamos que, de acordo com as observacgdes, 0s alunos nao realizaram calculos

formais, obtendo suas respostas sempre por meio de analise e comparacdo dos
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movimentos executados pelos robds, reprogramando-o baseando-se nos resultados
das tentativas anteriores.
Nas figuras 9a e 9b sdo apresentas as imagens registradas durante a execugao

das aulas de programacdo utilizando rob6s Lego Mindstorms EV3.

Figura 9a Figura 9b

Fonte: préprio autor (2019) Fonte: préprio autor (2019)
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5 ANALISE DOS RESULTADOS

Como concluséo do trabalho de pesquisa obtivemos os seguintes resultados:
As missfes 10 e missdo 7 foram os Unicos desafios ndo resolvidos por
todas as equipes, no demais, todas as outras equipes conseguiram resolver as

missdes tendo a seguinte pontuacao final apresentada na tabela 10.

Tabela 10: Pontuagéo final

Score Equipe Pontuacéo Total
Resultado final Tatu Elétrico 75

BB8 80

BIG Byte 90

Robd Max 50

Fonte: préprio autor (2019)

Considerando, agora, os resultados computados na aplicacdo do questionario
(apéndice Ill) Observou-se que, ao ser perguntado se os conhecimentos adquiridos
poderiam ser utilizados em outras atividades, os alunos apresentaram insegurancas
em suas respostas, sendo a opcéo “Nao tenho certeza” a escolha de 8 dos 12 alunos.

Mas ao serem perguntados sobre o que acham das aulas e se elas deveriam
se continuadas os alunos se escolheram a mesma resposta.

Como andlise, considerando os resultados obtidos pelas observacfes diretas,
percebeu-se que os alunos se divertem ao tentar resolver problemas, tendo o aspecto
de jogo, um acelerador, onde os alunos procuram resolver as questdbes com muita
velocidade, de forma até apressada, utilizando mais os aspectos de tentativa e erro
gue um analise mais calculada e estratégica para solucdo dos desafios. Desta forma,
pelas observacdes, conclui-se que a forma como foi proposta a gamificagdo, os alunos
perderam o foco na resolucdo dos desafios com corretude, para resolver os desafios
apressadamente, ou seja primeiros que os demais, pulando a etapa de analise do
problema.

Ao se verificar as respostas dos questionarios estruturados, percebe-se que 0s
alunos gostariam de mais aulas com aspectos de diversdo, que recomendariam essas

aulas a outros alunos, ja que todos convidariam amigos para aulas de robdética. Que
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as aulas de robotica deveriam continuar, também foi uma resposta unanime, porém,
ficou claro que na perspectiva dos alunos participantes, os conhecimentos de légica
de programacéo, trabalhados durante a aula de roboética, ndo possuiriam relacdes com
outras areas de conhecimento, o que evidencia que as aulas precisam contemplar
aspectos mais claros de interdisciplinaridade e que na idades dos alunos em questéo,
essa relacdo nao esta claramente definida em suas mentes e que tal dado foi

desconsiderando no planejamento das aulas do trabalho em questao.
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6 CONSIDERACOES FINAIS

O trabalho de pesquisa com enfoque tedrico-pratico utilizando como técnica de
pesquisa um estudo de caso, demostrou ser muito apropriado por possibilitar que os
achados teoricos tenham sido colocados em pratica, dentro de um contexto
especifico.

Os resultados demostram que aulas praticas envolvem os alunos num processo
de imersao e vivéncia de teorias. Com a robdtica educacional foi possivel perceber
como os alunos aprendem entre eles, em seu ritmo e dentro de interesses que sao
despertados pelo novo, neste caso, 0 novo é o contato com area de conhecimento da
l6gica de programacéao.

Ao envolver aspectos de gamificacdo os alunos se divertem enguanto
experimentas seus protétipos, mas provocam menos concentracdo. Na tentativa de
supera outros alunos, abandonam o processo de analise e planejamento e apressam-
se em resolver os problemas com tentativas, o que nao significa necessariamente que
o aluno tenha realmente a certeza de sua resposta, sdo como “chute”, e um desses
chutes, apenas um, precisard acertar. I1sso se confirma ao pedirmos que reelaborem
suas respostas, sem competir, reescrevendo o algoritmo, nesse caso, realinhando
blocos do programa ou transferindo o algoritmo para uma solucéo em papel. Poucos
conseguem expressar novamente suas respostas.

Utilizar linguagem visual para o ensino de logica de programacdo €
extremamente eficiente, pois concentra o processo de criacdo de algoritmos nos
conceitos fundamentais da l6gica de programacdo sem a preocupacao com a sintaxe
textual, dando énfase ao processo légico correto.

Recomenda-se que néo se utilize aspectos de competicdo em todas as aulas.
Deve-se aguardar um momento que conceitos essenciais estejam bem inseridos no
acervo de conhecimentos dos alunos para a realizacéo de aulas gamificadas. Mesmo
assim, a permanéncia da gamificacdo como estratégia de aula € importante, pois
mesmo uma aula com ferramentas tecnoldgicas motivantes como a robotica
educacional, as aulas gamificadas séo alegres e aspectos emocionais e o trabalho em
equipe colaborativo flui como caracteristicas naturais da unido de um time durante

essas aulas.
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Como é possivel perceber com os resultados obtidos através da aplicacéo do
guestionario estruturado (apéndice Ill), ndo fica claro para os alunos que eles estao
utilizando outros conhecimentos ou habilidades além daquelas aprendidas nas aulas
de programacdo com robdética educacional. Assim, a abordagem conteudista focada
no funcionamento e nos comandos dos robds, precisam ser contextualizadas com
temas de outras disciplinas, na tentativa de incentivar a conexao clara com ciéncias e
matematica, por exemplo. Trazer ou revisar assuntos pode ser uma abordagem que
proporcione uma viséo clara da interdisciplinaridade, por exemplo, ao realizar uma
programacgao que utilize comparacdes, seria adequado revisar ou apresentar o
assunto utilizando os sinais de (<) “menor que”; (>) “maior que”.

Percebeu-se que as aulas de robotica educacional para o ensino de logica de
programagcao utilizando linguagem de programacgé&o visual em blocos na educagéo
fundamental é muito eficiente e extremante empolgante, pois colabora com o
desenvolvimento do raciocinio l6gico sequencial, com o trabalho em equipe e
proporciona um vivencia pratica de conteudos que sdo abordados em sala de aula,
trazendo para o aluno uma aprendizagem significativa, pois coloca em prética
habilidades e conhecimentos para a solu¢cdo de problemas, além do aspecto de
diversao que gera engajamento ao processo de ensino e aprendizado e colabora com

a socializacao entre os alunos.
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Apéndice |

Resultados da programacéo em blocos visuais das atividades aplicadas.

Resposta possivel da atividade (misséo) 3 — Acionando motores

Resposta possivel da atividade (misséo) 4 — Repeticdes contadas

01
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Resposta possivel da atividade (missédo) 5 — Repeti¢cdes ilimitadas
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Resposta possivel da atividade (misséo) 6 — RepeticOes e angulos
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Resposta possivel da atividade (misséo) 7 — Sensor Ultrassdnico
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Apéndice Il

pontuacao das Missdes

48

Missao 1 Equipe Pontuacéao
Travessia Tatu Elétrico 5

BB8 10

BIG Byte 10

Robd Max 5
Missao 2 Equipe Pontuacéao
Acionando Motores Tatu Elétrico 10

BB8 5

BIG Byte 10

Rob6Max 5
Misséo 3 Equipe Pontuacgéo
Acionando Motores Tatu Elétrico 5

BB8 10

BIG Byte 10

Robd Max 5
Missao 4 Equipe Pontuacéo
Repeticbes Contadas Tatu Elétrico 10

BB8 10

BIG Byte

Robd Max
Missao 5 Equipe Pontuacéo
Repeti¢cdes llimitadas Tatu Elétrico 5

BB8 10

BIG Byte 10

Robd Max 5




49

Missao 6 Equipe Pontuacéo
Repeticdo contadas e uso | Tatu Elétrico 5
de angulos BB8 10

BIG Byte 5

Robd Max 10
Missao 7 Equipe Pontuacéo
Sensor Ultrassonico Tatu Elétrico 5

BB8 10

BIG Byte 10

Robd Max 0
Missao 8 Equipe Pontuacéo
Sensor Ultrassonico Tatu Elétrico 10

BB8 5

BIG Byte 10

Robd Max 5
Missao 9 Equipe Pontuacéao
Sensor de Luz Tatu Elétrico 5

BB8 10

BIG Byte 10

Robd Max 5
Missao 10 Equipe Pontuacéao
Segue Linha — Sensor de | Tatu Elétrico 10
Luz BB8 0

BIG Byte 10

Robd Max 5




Apéndice Il

Questionario estruturado aplicado

Robodtica Educacional

LOCAL:

DATA:
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Ola Estudante! Vocés sdo muito importantes para 0 nosso trabalho e queremos sua opinido sobre as

aulas de programacéo utilizado robética educacional. Para nos ajudar, vocé sO precisa responder,

marcando com X, algumas op¢des. Se preferir pode marcar mais de uma resposta. Muito Obrigado!

Pergunta 1
Sobre o que vocé aprendeu nas aulas de | ( ) Construir robbs
robética? () Matematica
() Novas Brincadeiras
() Programar Robbs
() Logica de programagédo
Pergunta 2
Vocé acha que poderd usar esses | ( )Sim
conhecimentos em outras aulas? ( ) Néao
() N&o tenho certeza
Pergunta 3
Vocé gostou das aulas? ( )Sim
( ) Nao
() N&o tenho certeza
Pergunta 4
Convidaria algum amigo para participar de uma | () Sim
aula de robotica? () Néao
() N&o tenho certeza
Pergunta 5
Vocé acha que deveriam ser ofertadas mais | () Sim
aulas de robotica nas escolas ( ) Néao

) N&o tenho certeza




Apéndice IV

Fotos dos encontros presenciais
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ANEXO A

Manual de Montagem do Robd Explor3r:
Valks (2014, p.9)
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building your first robot

In Chapter 1, you learned that EV3 robots consist of motors,
sensors, and the EV3 brick. To make it easy for you to under-
stand how each of these work, you'll begin with only some

of them.

In this chapter, you'll use the EV3 brick and two Large
Motors to build a wheeled vehicle called the EXPLOR3R, as
shown in Figure 2-1. You'll also add a receiver for the remote
control. After you finish building the robot, you'll learn how to
navigate the EV3 by using its buttons and how to control your
robot remotely.

using the

building
instructions

The LEGO MINDSTORMS EV3 set contains many heams and
axles, which come in a variety of lengths. To help you find the
correct element, their lengths are indicated in the building
instruction steps, as shown in Figure 2-2.

To find the length of a heam, simply count the number of
holes (in the figure, the beam’s length is denoted by the box
with the “11”). To find the length of an axle, put it next to a
beam and count the number of holes it covers (in the figure,
the axle’s length is indicated by the circle with “3”).

When connecting beams or other elements using pins,
be sure to select the correct pin based on its color, as shown
in Figure 2-3. This is important because nonfriction pins spin
freely (and are useful for smooth hinges) while friction pins
resist rotation (and are more useful for rigid constructions).

@ A

\

Figure 2-1: The EXPLOR3R moves around on two front wheels and a support
wheel in the back.

y

Figure 2-2: Beams and axles come in different lengths, so be sure to pick the
correct ones while building. Determine the length as shown here or use the

diagram on the front inside cover.




building the
EXPLOR3R

Nonfriction pins To begin building, select the pieces you'll need by referencing
spin freely. the bill of materials, shown in Figure 2-4. Next, assemble the
robot as shown in the steps on the pages that follow.

Friction pins cannot spin freely.

Figure 2-3: The EV3 set contains friction pins and nonfriction pins. While
building with the instructions in this book, select the correct one based on

its color.

~

Short/ 25 cm

S @
2x 2x 2x

.

Figure 2-4: Bill of materials for the EXPLOR3R




























Short/ 25 cm

Medium / 35 cm

Connect the cables as
shown. (The cables aren’t
actually colored, of course,
but the colors help you see
how to connect each cable.)
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