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Resolução dos alunos 

 
 Robótica no ensino de conceitos de programação 

 
 

Atividade: Programar ao alcance de todos 

Aluno:  X_________________________________________________________turma: A_n.º 1 

Aluno:  Y_________________________________________________________turma: A_n.º 2 

Aluno:  Z_________________________________________________________turma: A_n.º 3 

Robot a utilizar e principais características: 

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

média 60 minutos), 2 motores para as rodas. 

Funcionalidades do robot utilizado 

Sensor de linhas, sensor de ultrassons para detetar obstáculos e sensor Bluetooth (cada 

modelo do robot ANPRINO corresponde ao tipo de sensor disponível, não há um robot com 

dois sensores). 

Descrição da atividade 

O robot vai executar os seguintes movimentos, como demonstra a planta: 

 

O desenho não está à escala, pois não há conhecimento das medidas. 
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Algoritmo de programação do Robot 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Nota:  

Retirar a medida do espaço em que o Robot volta atrás. 

  

1.º O Robot avança 
até o sensor 

detetar parede

2.º Se detetar 
parede vira à 

direita

3.º volta ao 1.º 

5.º vira à esquerda
4.º volta para trás e 

pára

6.º Volta ao n.º 1 

7.º Segue em frente 

até detetar porta 
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Programa utilizado no Robot: 
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Conclusão: 

O robot colocamos os motores a andar para a frente durante 10 segundos e reparamos que 

nesse andamento percorreu 1 metro em 3,5 segundos, ou seja ele anda 0,28 m/s. 

Como o Robot andou: 

• No comprimento da sala o Robot andou durante 27,4 segundos logo como:  

𝟎,𝟐𝟖 𝒎𝒆𝒕𝒓𝒐𝒔

𝟏 𝒔
=  

𝒙

𝟐𝟕,𝟒 𝒔
   , 𝒙 = 𝟎, 𝟐𝟖 × 𝟐𝟕, 𝟒 = 𝟕, 𝟔 𝒎𝒆𝒕𝒓𝒐𝒔 os quais retiramos 0,2 metros 

de margem de erro porque quando volta para trás, através da régua medimos 20 cm, 

assim a sala tem de comprimento 7,4 metros; 

• Na largura da sala o Robot andou durante 20 segundos logo como:  
𝟎,𝟐𝟖 𝒎𝒆𝒕𝒓𝒐𝒔

𝟏 𝒔
=  

𝒙

𝟐𝟎 𝒔
   

𝒙 = 𝟎, 𝟐𝟎 × 𝟐𝟕, 𝟒 = 𝟓, 𝟔 𝒎𝒆𝒕𝒓𝒐𝒔, assim a sala tem de largura 5,6 metros; 

• A área da sala é um retângulo em que a área é comprimento a multiplicar pela 

largura, assim sendo a sala tem de área 𝟓, 𝟔 × 𝟕, 𝟒 = 𝟒𝟏, 𝟒𝟒 𝒎𝟐 . 

A experiência permitiu-nos relacionar diferentes disciplinas e interiorizar que através de 

experiências e cálculos, relacionar a realidade com o que damos na aula. O que mais gostamos 

foi  de programar o robot e vê-lo a realizar o trajeto. 

Gostaríamos de ver a experiência aplicada em Ciências da Natureza. 

Exemplo de um possível trabalho e 
resposta de um grupo de alunos. 


