Titulo: WALL ‘E - Separa Lixo para Reciclar
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Fonte: www.mrflymoda.com.br

Objetivo Geral: Dotar os alunos de competéncias
na criagdo de simulag¢des de ambientes de
Inteligéncia Artificial.

Espacos: Sala de aula

No final, os projetos desenvolvidos poderao
ser disponibilizar na internet.

Objetivos Especificos: Criar uma simulagao de
um ambiente de Inteligéncia Artificial;
Identificar o conceito de ambiente, de agente, de
sessores e atuadores e de percecao e agao.

Recursos: Computadores com ligacao a
Internet e uma aplicacao de programagao
instalada (e.g. Scratch, Alice)

Atividades: Os alunos, em grupos de 3 a 4
elementos, irdo criar um ambiente onde existe
diferentes tipos de lixo e um agente, o agente (e.g.
Robot, Wall.e), que tera a tarefa de separar e
depositar os diferentes tipos de lixo em locais
distintos, no menor espago de tempo possivel.

O desenvolvimento da atividade devera ser
efetuada por etapas com niveis de dificuldade
crescente.

Papéis:

—Alunos: Produtores ativos na construcao do
seu proprio conhecimento, devem
desenvolver a atividade de forma auténoma,
criativa e colaborativa, conseguido resolver
pequenos problemas e alcangar os objetivos
propostos.

—Professor: Orientador do processo de
aprendizagem, deve promover nos alunos a
iniciativa da descoberta, da resolucao dos
problemas e no trabalho colaborativo.

Cenairio de Aprendizagem
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Resumo da narrativa:

A empresa, do ramo téxtil, “Gestil” solicita a sua equipa de programadores a programagao de

um robot que recolha todo o lixo existente na fabrica. O robot terd que ser programado para

conseguir identificar os diferentes tipos de lixo e para conseguir depositar os diferentes tipos

de lixo nos respetivos depodsitos para ser reciclado. O robot terd que ser programado também

para conseguir desviar-se dos obstaculos que possa encontrar no seu percurso e ser o mais

réapido possivel.
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