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' _jenvolwdos* Por abordar LOF!C&IK)S comuns a(}s x,u*sos tet,m(,es de nosso campus este pro;etof
de’ ensmo pode acclher alunos dos curbos iecmwg em Eietroeie‘tronlca sttemas de Energaa‘

L Renovave! e Slstemas para tnternet

0 pro;eto de ensino esta vmculado diretamente a uma disciplina ou a',\i_é_l”ié_':l_srdl_Sf:‘,_(ikphnéS (projeto
mterdlsmphnar)'? B el L e S R
(X) Sim. ()Nao : e

Qual(ls)’? O curso em questao esta vmcutado dirptamente as dlSClpilnas de Eletromca Dtgltal 1 e

H e EEetromca Ana!ég}ca l e H Mtcrocontro!adores Fell, Loglca etc

ST

, O pro;eto de ensino: padera gerar'é!guma'agao de pesqunsa e extensao nc futuro'?

"

Em caso aﬁrmativo como se dara esse enmm:nﬁamﬁnto'?
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ér ;f; M@ e w;*m* hs'%{“,g\if et el

NG futuro este tlpo de ar;ao poderé gerar pesqunsa sobre a sua relevanma no ,

desenvolvemento do conhecamento tecnlco dos a!unos em questao

'O projeto de ensino esta atreladoaalgum Programa nstutuczonai’? e S
CTOSImI ) Ngo. T el

Em caso aﬂrmatwo cﬂe o(s) programa(s)
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" e) Identificagio-da equipe, com a.fungéoe a carga horaria prevista:

S Noméi:ifgor da Rocha Barros -
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e Obsen/agao se o pro;eto de ensmo apresentar mafs de 01 coordenador sera necesséno rephcar

oA tabe!a acrma A carga horana"do Coordenador sera a carga horana do projeto de ensmo

‘Nome .- oL Fungao . CH prevista

B Igor da Rocha Barros Coordenador 1 75 hs

‘Obsen/agao a carga horana prevrsta e em horas»aula semana:s € a fungao pode ser

;"Coordenador, Coiaborador Pamc:pante Mmlsfrante ou Pafestrante
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E _ A robotica & a &rea da caencla que ea:uda 0 desenvotv;mento de maqumas capazes de -
‘___reahzar movnmentc\s pr'\crsos pre programados e repetitlvas de forma automattca : o

A fObOtICd vpm sendo cada vez ma:a ut;itzada por escolas .com 0 mtulto de meihorar o .

»

' . ‘ensano em auia [‘E}, sobrntudo em dtsc;phnas que exgam peﬂsamento ioglco atraves do. est:mulo '_ _
da cna‘twsdade [2} ; e e o

Entre as vantagens de meséiar o ensznc de robotxca com as matenas tradlctonals do: =
ensmo medto estao [3] ' ' ' o ’

Transforma a aprendlzagem em aigo motavador tornando bastante acessweus os

I

' Dnncapios da c:enCta e tecnologta aos alunos




T e "-Permlte testar eny um equspar*cs;ﬂ £

'L;,{, 5 que 0s estudantes aprenderam ut!hzando---: -
,.modelos que Simulam o mundo rnai e FERRS
. Ajuda a supérdgao de hmltagoes de comumcagao fazendo com que o} aluno verbal:ze '_ o
' .‘ 'seUS conhecumentos e suas experlenr‘;as desenvolvendo ass;m sua capac&dade de T

(‘argumentagao e - e R
e .,'Desenvolve 0 racmc:mo ) a ioglca na construgao de algontmos e programas para
S -controle de mecamsmos B : : _ o _ :
R . '{.Favorece a anterdascuphnandade promovendo a mtegracao de conceltos de areas '

'*como matemataca ﬂsnca TECE eietrm-ca Iogica etc s

: o

- aluno em competlgoes de robottca educamonai Com a populanzac;ao do uso dos kLtS de robot;ca -

"'-_varios tomelos deste tlpo foram cnados atraindo jOVGﬂS estudantes em todo o mundo [4} em_'

" nosso, instltuto vanos sao os Campl que realizam competlgoes deste genero (Camaqua o
Charqueadas Peiotas Sant Ana do: leramento Sapucala atc.). - o e
o Tratasse de uma athdade extraciasse que ocorrera no turno da noste entre o horano das' )

U

| 8 15 hs ate as 20 00 hs de todas as tergas—fezfas durante 24 semanaa

Outro fator que coiabora com mmlatlvas como esta é- a possmal:dade de enVOIwmento do

wigiificar 8- *?@;}*}*?“* <~‘=““e“a i:@mex = f‘f ;Uam 3}"& i f}.cwé anico-gosial 6 de fs\@f’;m;& ade o
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Desenvolver atwldades pratlcas envolvendo Robotlca Lego sobre tudo para oS aiunosf-' :

dos segundos anos de nossos cursos ’[ecmcos pode contnbutr com o) aprendlzacio das materlas,-
N obngatorlas motivar 0 aEuno a permanecer focado nos estudos bem como coiaborar com a -
| formagao de uma eqmpe competrtwa que possa representar nosso campus em competugoes do
: genero R R Sl : '




gt A di rﬂa% r}se{:i GOt afczre ¢ ege@‘s;mr

E}ﬁ“w‘sal?m”i *"}’ﬁ 24

Dentre os ob]etrvos deste proreto estao ‘ LT S _
| 1 i Envolver o} aiuno em atr\ndades que desenvoivam suas habrlrdades pratrcas - \

5 \2- :‘.Motr\/ar Q aiuno a resolver pequenos desafaos envolvendo robotrca rnstigando—o a ter _
a _.';7 perswtencra mesme trabalhando sobre pressao ' _' S -
;-'-3;_1-_Estrmular no aluno 0 desenvolwmento de sua capac;_idéde_" de __EOmﬁnieagéo
'jf"mterpessoal L 'f’ PR

s 4- Despertar o 1nteresse do aiuno para a pesqu:sa e a extensao
. 5'7' lns’ugar a crrahwdade no alune _ : R
) 'S-:; Passar para 0 aluno os prlmerros conc’eltos de log}ca
g T-.'_-_.Estrmuiar a capacldade do aiuno de trabalhar em equ:pe
: 8— Desenvo!ver no aluno os sensos de orgamzagao e responsabrhdade

9— Crrar um grupo de robot;ca que possa representar nosso campus em cempetrgoes do }

genero '. o L s
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Todas as experrencras acontecerao em um labora'torro de\ndamen’ie equrpado para a.

f_eiaboragao de ativadades pratrcas na area de robotrca sempre em turno mverso a0 da aula dos

latunos envolvrdos Todas as pratrcas serao realrzadas em duptas utrlrzando equrpamentos... ‘
'-:"[drsponlblllzados pela mstr,turgao de ensrno (KIT de robotlca LEGO® EV3® cOmputadores etc: ) )
" 7_ _' No rmc:lo de cada encontro a dupla recebera uma folha com o cronograma da tarefa do
.:;dra logo apos o mmlstrante lra dar uma bre\fe exphcagao sobre a mesma segumdo o3 "Manual "
. ’Dldatrco Lego Educatron” {5] logo depers as dupias rrao se orgemzar para adqumrem oe-

equrpamentos e ma‘tenars necessarlos para cu'npnr ©° desaﬁo proposto a partrr dal sobre. a

\-.:supervrsao do coordenador e de atunos mars experrentes resoiverao 0 prob!ema

~ A0 termmo da tarefa todos terao a responsabrlldade de desmontar seu krt de'l'robétiea _
L realocar todos 0s; componentes e materla:s em seus Iugares especn‘lcos e organlzar a bancada'
da meihor forma possivel para assrm conctu;r o desaﬁe do dia. R
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VUL IR U, o omesz L Mes& o e e Mes 6 ]
+ | Atividades | - Mes 1 (malo) | (yahoy - _.(;ulhofagosto}_ ;'Mesf_(set?f‘?b_’9) | Mes 5 (outubro) I 1 ouembroy |-
2 " | Femitarizagio: |+ pr | Blocos de 'Tipos'de sensores " )
o1 1 comokitde . |- .'s%l'r?g‘?;s -1 - iomadade- | . - {sensorde:. : Rogghssr?;gor- -’Robo_13umo
S ;. robodtica TR decisdo ' obstaculo) '

17 Familiarizagao . | o o i e T | Bats ssaidor | ‘Robé Sumé | -
"2 | como ambiente de-| ' 21095 %€ | gicos de toop __T*gs.‘;ggf;;;g;)es_-- Rog;f:g;f?r- ‘Robo Sums |-
.| programacBo’ Lo RO e AT TR s
' 3 Ty ,'Blo'rl;'os dei - "_-510003 dé kN t(—iontm!e-‘j:’ - Robb seguidor de - | - Rcﬁé-ééguido;r 1 Rob&'Sumd |
T movimenté * .-} :Var_iéveis‘-.. f _re_maid o _iin_ha 1 ,._.de;_iini}a-,‘_') B AT I
. Sl Tlpo's'de"j._‘- T
L. - i .Blocos deescrita | Bioco§ de -1 “sensores | |- Robs seguidor-de ;.- Robd'seguidor Robd Sumod
B | - opetadores . M S s ol il :
: cervdisplay o . L R (sensorde e oL linha 2 s - delinha 6. a -
v L matematicos 1 ey R SRR A

"Descr;gao das atl\ndades o Lo

: Famll:anzagao com o klt de roboﬂca -/Nesta atl\ndade os alunos |rao ter o prlmelro
S contato com o klt de robotica LEGO® EV3O conhecerao 0S tlpos de pegas encalxes EN etapa de

,contro!e (BRIC) e m:marao a montagem do robo segu:dor de lmha sobre o qual se dara todo 0

N .

"curso | e L BRI .
Fam;l:anzagao com o amblente de programagao Neste encontro 0s alunos '
- .termlnarao a montagem do ,robo segwdor de Imha e conhecerao 0 amblente de programagao

_ _Atuahzagao de ﬁmware metodos de gravaf;ac e reqwsﬂos bas;cos de funcmnamento tambem
‘seraomlmstrados ; R % R - : R
1 Blocos de mowmento Neste encontro tremos trabaihar com os blocos que mformam
‘a0 robo que este deve mover se (mowmentohnear giro por angulo por tempo por rotagao efc,).
' _ Blocos de escrlta em dlsplay Neste encontro trabalharemos com blocos especmcos
.- ',ide escrita em dlspiay h ,' R f L
Blocos sonoros Nesta atmdade trabalharemos com bloCos sonoros e sinais’ de alerta
| '?fjbem como sua aphcagae na robotlca )

_ B!ocos de espera Neste encontro trabalharemos com blocos de espera e temporlzag:ao _
e sua aphcagao na robottca - T ‘ , ,' i o
_ Blocos de vanave:s Neste encontro iremos trabalhar com tlpos de biocos de vanavels
e sua aphcagao em programas de robotlca _ o _ 7

Blocos de operadores matematlcos Neste encontro trabalharemos com operadores
_-matematicos e sua tmportanc:ia no desenvolwmento de aphcagoes eﬂcnentes de robotlca

Blocos cle demsao — Neste encontro tremos trabalhar com btocos de decnsao como o

Blocos de Ioop Neste encontro iremos trabalhar com blocos de ioop

il b et oo \\w
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) "-"LCoht'?o'!é ‘-rér’fiété-"—i Né’éfé 'énccnt'm: ﬂ"os fmbaihar com blocos de controte a dlstanma

T:pos de sensores = Nestes enc,on ros erao abordados os tipos de sensores que . -

acompanham o klt prtmewo falaremos %ore o sensor de toque em um outro encontro sobre o

| jrsensor de’ obstacuios e por fim sobre o se.mer de wr 1s R Ve L
Robo segmdor ‘de lmha e Robé sumo Uma vez que o aluno tenha chego ate este
"._ponto do curso e!e ja estara pronto para resolver exercmos dedicados a desaﬂos de robottca.

.08 encontros que seguzrao este tratarao do mesmo assun'to cada vez com desaf:os mals

complexos ) '_ R _- '_ S O LI
_ Todas as atlvzdades serao segwdas de exercmtos re{atlvos ao conteudo do dla em.
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Com a execugao deste pro;eto se espera desenvolver no. aluno a capacndade de resolver

_ probiemas ioglcos envotvendo robot:ca educacaonal construnr um senso de i grupo que torne a
_._*-eque forte onde todos se u;nam em prot do mst*tuto Federal Sui-rlo-grandense bem Como
-'mot:va-IOS a buscar o conheclmento atreves da pesqmsa e da extensao e com |sso mostrar que ‘ _'

8 posswel desenvolver atavrdades p‘rattcas mst;gantes e desaﬁadoras ‘com os conceltos*
'_]adqumdos em auia s D




(x) Quahtatwa
() Mlsta

) Entrewstas
( ) Reunloes

. () Quantitativa.

( )Semananos ERRARY)

( ) Quest;onanos

( X ) Observa(;oes

x ) Controle de Frequencaa

( ) Relatonos

'( )Outro(s) Espec:ficar ": _: : =

(‘YMemsal =~ . o R )Trimestrai
{ )'Semé_stréi’ T SR - )Ao final do prOJeto

'(‘)GOOrdénado,r R |
( )Colaborador "j )Palestrante

e

'-"‘_--'-'- ( ) Partlcipantes (Estudantes/sewidores) ] .
‘ N _“- \ "‘ | ;._




S _Slmproeste 2007

‘"“%fﬁ&«x %%a a«;zgﬁ‘f"zzf

'_g}’% 26 ;}5;5&%

. M PAPERT S Mmdstorms chlldren computers and powerful ldeas New York NY USA:"'
V'Bassc Books Inc 1993 ISBN 0- 405-046?7—4
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[3] FEITOSA Jeferson Gustavo Manual Dldatlco Pedagog:cO' Curitlba PR ZOOM Edltora 3_ E
' Educacnonai 2013 . : -

5 '[4] RAMALHO Carolma B Maquma de Racrocmo Loglco para Tomada de
{-Decisoes Estrateg:cas em Robotsca Educac:ona! Brasma DF 2015 TCC

: \-[51 Manua! Dldatlco Lego Educat:on Dispomvei em
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