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INTRODUCAO:

Sabendo que a educacdo deve privilegiar a reflexdo critica e a construgdo de
conhecimentos singulares, ressalta-se a importancia da integracdo dos processos
tecnoldgicos nas praticas educacionais. Atualmente, diversos sdo os dispositivos
existentes utilizados para realizar a¢des educacionais, variando de computadores,
celulares, tablets, entre outros. Outra possibilidade que vem se configurando neste
contexto tecnoldgico da sociedade contemporanea é a robdtica educativa livre, cuja
énfase estd na utilizagdo de hardware de baixo custo e/ou reaproveitado e de
softwares gratuitos.

Neste contexto, apresenta-se a robdtica como um dispositivo potencializador da

aprendizagem, possibilitando que situacGes especificas possam ser criadas a partir do
uso de dispositivos robodticos integrados a outros recursos digitais (d’Abreu, 2012).
Dessa forma, o presente trabalho, descreve a lll Olimpiada de Robdtica Educativa Livre,
organizada pelo Grupo de Estudo e Pesquisa em Inclusdo Digital — GEPID.

DESENVOLVIMENTO:

A terceira edicdo da Olimpiada de Robdtica Educativa Livre foi composta por trés
etapas, que serdo detalhadas a seguir. Cada etapa funcionava como pré-requisito para
gue a proxima pudesse ser realizada, sendo dado um periodo de tempo entre cada
uma das etapas para que as equipes pudessem desenvolver as tarefas.
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A primeira etapa’ tiu em uma missao, a qual simulava um ambiente de desastre

.
em n2ndo real, no qual, o resgate de vitimas precisa ser feito por robds. O desafio dos

alunbs foi construir um robd que deveria desviar dos escombros (obstaculos) e optar
pelo caminho mais eficiente durante o resgate da vitima (representada na pista por
uma caixa), transportando-a para uma area segura (ponto de evacuagdo).

Na prova, o rob6 deveria sair de um ponto inicial e teria que fazer o resgate de dois
objetos, na ordem que preferir, e levar até algum dos dois locais de resgate, nao
podendo colocar os dois objetos no mesmo local.

Todas as equipes iniciaram com 100 pontos e, a cada infracdo, uma fracdo dessa
pontuacdo era descontada. Vencia a equipe que ao final da prova permanecesse com a
maior pontuacgao, sendo usado como critério de desempate o menor tempo.

Segunda Etapa - Balloon Defender

Na segunda, as equipes participaram de um desafio em que deveriam, assim como na
primeira etapa, confeccionar os seus proprios robds somente com os materiais
disponibilizados pelo GEPID.

A prova, consistia em dois rob6s em uma arena, cada robd com um baldo acoplado
em seu chassi . O objetivo de cada rob6 era defender o seu baldo e perfurar o baldo do
oponente, estourando-o. Cada solugdo era munida de uma "arma", obrigatoriamente
movel e controlada pelos proprios alunos.

As seis equipes foram divididas em duas chaves, e enfrentaram-se no formato todos
contra todos. As duas melhores equipes de cada chave realizaram a grande final.

Terceira etapa - Seguidor de trilha
O desafio na ultima etapa consistia em um trajeto com retas, curvas e um tunel. As
equipes deveriam construir um rob6 capaz de se orientar pela linha e seguir de forma
autéonoma o trajeto, ou seja, sem interacao humana.

Nessa prova o rob6 deveria realizar algumas tarefas para desobstruir a trilha e
prosseguir com o seu trajeto. Outra tarefa contida nessa etapa era a presenga de um
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Equipe transportando o “material radioativo” até a area segura
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