7.2 ano TIC/Matematica 4 aulas de 90 minutos

Andrea Raposo Gongalves Resendes

Descrigao da atividade

Introducdo aos alunos de um algoritmo, linguagem de programacdo e a importancia da
matemadtica na Robdtica.

Serdo desenvolvidas atividades ao longo das aulas de uma forma pratica e ao mesmo tempo
didatica para desmitificar que a programacao so estd ao alcance de alguns alunos, mas é para
todos.

Os alunos terdo de pesquisar na Internet qual a melhor forma de realizarem o projeto,
sabendo distinguir qual ou quais as informacdes importantes e fidedignas sem, no entanto,
afastarem-se do seu objetivo que é aprender matematica, robética e programacao através da

pesquisa, interacao entre colegas e ajuda do Professor.

Objetivos de aprendizagem

Através da robdtica o aluno vai aprender a programar e a calcular areas e perimetros,
realizando calculos através da velocidade e tempo que o robot leva a percorrer determinada

distancia. Vai aprender a utilizar software online disponivel na Web.
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Dominios das aprendizagens essenciais

1. Investigar e pesquisar informagao na Internet, de acordo com uma tematica pré-estabelecida:
1.1 Agregar, de forma auténoma, a informacgao de acordo com os objetivos propostos;
1.2 Pesquisar a informacdo, de forma sistematica e consistente, de acordo com objetivos
concretos;
1.3 Aplicar as fung¢des avancadas de um motor de pesquisa;
1.4 Implementar estratégias de redefinicdo dos critérios de pesquisa para filtrar os resultados
obtidos;
1.5 Explorar, de forma autdnoma, informacado em diferentes fontes e com diferentes formatos
(texto, imagem, som e video).
2. Analisar a informagdo disponivel, recolhida no ambito de um trabalho especifico, de forma
critica e auténoma:
2.1 Analisar, de forma sistematica, consistente e auténoma, os resultados da pesquisa
efetuada com base nos objetivos definidos;
2.2 Avaliar a pertinéncia da informacgdo para o contexto em que estd a trabalhar;
2.3 Conhecer os critérios usados na selecdo da informacdo, tendo em conta a
credibilidade das fontes selecionadas;
2.4 Reconhecer a qualidade da informacdo selecionada, verificando diferentes fontes,

autoria e atualidade.

Conteudos de programacao

Programacao por blocos, utilizando o Robot ANPRINO, onde vao ser explorados os sensores de

detecdo de objetos e a velocidade do Robot.
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Descricao metodoldgica

A metodologia a usar pelo professor serd uma interacdo entre o Construtivismo e a
tradicional, onde o professor sera um apoio fundamental em todo o processo.
Os alunos fardo da seguinte forma a atividade tendo como base um guia dado pelo Professor:

1. Fardao uma planta do local onde realizard a atividade com uma descri¢cao do percurso
a efetuar pelo Robot;

2. A planta serd realizada através de experiéncias como Robot, os alunos vao
cronometrar quanto tempo leva o Robot a percorrer um metro, por ser das poucas
medidas que a olho nu ou com uma régua escolar podem assinalar no pavimento;

3. De seguida vdao cronometrar quanto leva o Robot a percorrer o comprimento e a
largura da sala de aula ou outra sala a escolha, por exemplo biblioteca, sala de jogos
(tem de ser um local simples com a forma de um retangulo, quadrado ou trapézio,
triangulo ou composicdo dessas formas geométricas);

4. Realizardo um algoritmo de como programardo o robot tendo em conta a planta sala
de aula;

5. Testardo o Robot na sala a escolha depois de terem programado o Robot baseados
no algoritmo por eles criados;

6. Realizardao uma conclusao com a descri¢dao de tudo o que aprenderam ao longo do

projeto, com as medidas da drea em metros quadrados do local e o perimetro.

Articulacdo curricular (caso exista)
Articulacdo curricular com a Disciplina de Matematica.

Robot a utilizar e principais caracteristicas (componentes, motores, sensores, ...) ou

caracteristicas do simulador (Openroberta)

Robot ANPRINO que utiliza uma pilha de 9V, Power bank, (o robot com o Power Bank funciona

em média 60 minutos), 2 motores para as rodas.
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Funcionalidades do robot a utilizar na atividade

Sensor de linhas, sensor de ultrassons para detetar obstaculos e sensor Bluetooth (cada
modelo do robot ANPRINO corresponde ao tipo de sensor disponivel, ndo ha um robot com
dois sensores). Existe diversas possibilidades de pecas multifuncionais sem formas especificas
e assim expansiveis em varias combinag¢ées. Para quem tenha conhecimento de modelagao

3D pode editar a biblioteca e acrescentar pegas.

Materiais e recursos a mobilizar (cenarios, tutoriais, guides, ....)

e Guido do professor:
e Cartolinas, lapis, canetas entre outros materiais, caso os alunos pretendam realizar
as plantas com o percurso do Robot em suporte de papel;

e Tutoriais do site da ANPRI sobre os robots http://www.apensarem.net/#1. Nas aulas

o Professor ensinara como programar em blocos e realizara atividades de pesquisas
com os alunos utilizando os tutoriais sobre o ANPRINO, sendo a pesquisa uma parte

muito importante da atividade

Problemas, constrangimentos que poderao existir ao nivel do equipamento e dos ambientes

de programacao

e Como o modelo ANPRINO tem sensores diferentes para cada modelo, possivelmente
terdo de usar mais do que um robot;

e O valor final do perimetro da area tem de ser o mais préximo da realidade, mas nao
correspondera ao verdadeiro valor devido a mobilia e obstaculos que tera na sala e os
alunos poderdo ter dificuldade em perceber como contornar esses obstaculos;

e Os alunos, terdo mesmo de fazer a ligacdo entre a velocidade do Robot, espago
percorrido (por exemplo com uma regra de trés simples chegam ao resultado do espago

percorrido pelo Robot na sala);
Avaliacdo da atividade

e Avaliagdo formativa e sumativa.

Imagens/ videos do robot e da proposta de resolugdo da atividade
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Figura 1: Robots a utilizar
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Roboética no ensino de conceitos de programagao

Figura 2: Possivel proposta de utilizagdo do Robot (p.e. tragar um caminho na sala e usar o

Robot da ANPRI que tem sensores que detetam o caminho).

Figura 4: Projeto 3D de uma sala de aula
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Figura 5: Exemplo de uma planta da sala de aula
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inicio da contagem do
tempo e velocidade do
Robot

Figura 6: Exemplo de um trajeto do Robot na sala

Observagdes: De tudo o que esta exemplicado nas figuras apenas a figura 6 é de realizagdo
obrigatdria pelos alunos, podera ser em suporte papel, porque na faixa etaria dos alunos do
7.2 ano, nem todos estdo familiarizados com software de realizagao plantas a 2D e 3D, sé
alguns ou mesmo nenhum. N3o sera avaliado o rigor do desenho, mas sim a sua utilidade

técnica.

Observagoes

Em anexo a planificagdo estara o Guido do Professor e um exemplo de um projeto de alunos.

A Discente,

Andrea Resendes
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