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INTRODUCAO

O projeto Robodtica Sem Microcontrolador na Educacdo é desenvolvido e
organizado pelo Grupo de Estudo e Pesquisa em Inclusao Digital (Gepid), que também
realiza a Olimpiada de Robética Educativa Livre, que acontece desde 2014 reunindo
escolas da regiao. Esse trabalho tem por objetivo fazer com que os alunos das escolas
da rede publica da regido comecem a desenvolver atividades relacionadas a robética
de uma maneira simplificada, auxiliando na compreensio de conceitos
computacionais, matematicos, fisicos e eletrénicos.

Tendo em vista que, na participacdo desse projeto, é o primeiro contato dessas
criancas com robotica, o trabalho tem como objetivo apresentar robética com fins
pedagégicos de um modo mais simplificado, baseado em observacdes de outros
projetos relacionados com robética educacional, onde uma parte consideravel de
alunos apresentavam dificuldades em realizar as tarefas propostas.

DESENVOLVIMENTO

Com base no objetivo deste projeto, foi desenvolvida uma metodologia usando
robés sem microcontroladores, para diminuir a complexidade. Além disso foram
desenvolvidas provas que deverao ser compridas usando esses robos.

A realizacdo do trabalho consiste basicamente em, os alunos, divididos em
equipes participar de uma competicao, onde serdo desafiados a montarem dois robos,
com objetivo de vencer pistas com obstaculos propostos, competindo entre si pelo
melhor tempo.

O primeiro rob6 possui somente dois motores que deverdo ser controlados
meio de botdes ligados nos mesmos. Ja o segundo robd possui além dos dois motores,
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dois sensores de luminosidade que determina se os motores irdo ligar ou nao,
portanto o rob6 devera seguir uma luz. Além disso, contém dois potencibmetros para
regular a quantidade de luz necessaria para fazer os motores funcionarem.

A dindmica da primeira prova da competicido consiste em um membro da
equipe comandar o rob6 controlado pelos botbes, percorrendo o trajeto da pista
proposto no menor tempo possivel.

O desenvolvimento da segunda prova da disputa baseia-se em um membro da
equipe controlar o rob6 seguidor de luz, por intermédio de uma fonte de luz, como por
exemplo, uma lanterna, apontando a luz para os sensores de luminosidade. Assim,
guia-se o robo até o objetivo, que &, concluir o trajeto indicado.

Como ja comentado, as provas apresentadas anteriormente sdo avaliadas com
base no tempo. Entretanto, ha acdes que sao passiveis de punicdes, ou seja, agregacao
ao tempo final da prova. Algumas das punicdes sdo: nao funcionamento correto do
robd, nao percorrer todo o trajeto da pista e sair da pista.

CONSIDERAGCOES FINAIS

A robdtica é uma possibilidade para que os alunos tenham a oportunidade de
realizar a experimentacao, recorrendo ao uso das tendéncias tecnolégicas. Com isso
possibilitamos que os participantes complementam seus conhecimentos e
desenvolvam a inovacdo através da roboética livre. Algumas escolas ja utilizam esses
métodos para despertar ainda mais a curiosidade dos alunos.
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