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Abstract. The use of robotics as a learning tool has been growing across the
country, particularly aimed at improving knowledge in the fields of exact and
technological sciences. In this context, the present project aims to develop a
robot through an initiative at IFPR, Jacarezinho campus, seeking to enhance
the logical thinking of children. With this in mind, a robot was developed that,
with the help of colored cards and a board, stimulates the reasoning of the
future generation. This project aligns with the Sustainable Development Goals
4, 9, and 11 (Quality Education; Industry, Innovation, and Infrastructure;
Sustainable Cities and Communities, respectively).

Resumo. A utilizacdo da robotica como ferramenta de aprendizado tem
crescido em todo pais, principalmente com fins no aprimoramento dos
conhecimentos sobre ciéncias exatas e tecnologicas. Neste contexto, o
presente projeto visa o desenvolvimento de um robo através de uma iniciativa
no IFPR, campus jacarezinho, buscando aprimorar o conhecimento logico de
criangas. Considerando isso, foi desenvolvido um robo que, com auxilio de
cartoes coloridos e um tabuleiro, estimule o raciocinio da futura geragdo. O
presente projeto cumpre com os Objetivos de Desenvolvimento Sustentavel 4,
9 e 11 (Educagdo de Qualidade; Industria, Inovagdo e Infraestrutura, Cidades
e Comunidades Sustentaveis, respectivamente).

1. Introducao

Os sistemas automatizados e inteligentes estdo presentes no cotidiano da vida moderna,
seja em operagdes bancarias através de saques, extratos, pagamentos ou depositos, seja
em meios de transporte que cada vez mais deixam de depender puramente da parte
mecanica para serem maquinas com alto grau de automacdo. Nesse contexto, os robos
saem das fic¢des cientificas para realizar operagdes que demandem segurancga, agilidade
e precisdo a servico da sociedade moderna. Outro setor que merece destaque no
desenvolvimento e aplicacdo de robds sao as missdes aeroespaciais, pode-se citar os
robos americanos que pousaram em Marte Spirit e Opportunity, Curiosity, Perseverance
e o drone Ingenuity (Figura 1), também em Marte, e o robo chinés Yutu, este na Lua.
Além disso, a roboética tem avangado significativamente na area da satde, com robos
cirirgicos que realizam procedimentos complexos com maior precisdo € menor
invasividade, reduzindo riscos e tempo de recuperagdo para os pacientes. Esses avancos
tecnologicos ndo apenas transformam setores tradicionais, mas também abrem caminho
para novas possibilidades, como a integracao de inteligéncia artificial e aprendizado de
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maquina, que permitem que os robds se adaptem e evoluam continuamente em suas
fungdes.

Figura 1. Perseverance e Ingenuity, robds que atualmente realizam pesquisas
em Marte.

Neste panorama, a robotica vem ganhando espago também com a educacio,
como sugere Papert (1994), onde a escola deve estar inserida na revolucdo tecnoldgica,
ou seja, se a sociedade vive essa crescente interagdo Homem-Maquina, as técnicas de
ensino aprendizagem devem evoluir na mesma velocidade. Considerando esse fator, as
pesquisas sobre robdtica na educagdo tem crescido consideravelmente, assim como o
numero de laboratorios com praticas “maker”, que aprimoram diretamente o
aprendizado através de oficinas manuais. Dessa forma, surgem mecanismos de
aprendizagem diversos, como ¢ o caso do kit Lego Mindstorms® e seu software
educacional.

Silva (2009) realizou um experimento utilizando o método de pesquisa-ag¢do, o
kit LEGO Mindstorms® e um software educacional, com alunos do ensino fundamental
da rede publica. Pode ser observado que a utilizagdo do robé como meio de ensino
aprendizagem ainda ¢ muito complexa no universo escolar seja pela alta variedade,
conceitos sobre robotica, seja pela opcao educacional da escola. Porém ficou claro que
ndo so os alunos obtiveram desenvolvimento, mas também toda a equipe do projeto. A
autora justifica que esse desenvolvimento ¢ devido as interagdes coletivas decorrentes
de situagdes particulares que ocorreram durante o projeto.

2. Fundamentacio Tedrica

No contexto da robdtica educacional, especialmente com o uso de plataformas LEGO,
como o EV3 e NXT, logicas de planejamento de rota adquirem uma relevancia
particular. Essas plataformas nao sé auxiliam os alunos nos principios fundamentais da
robotica e programagao, mas também lhes introduzem a algoritmos em projetos praticos.
Por outro lado, estas plataformas possuem um hardware limitado, em termos de recursos
computacionais, dado o seu viés didatico. Ao construir robds moveis com essas
ferramentas, os estudantes t€ém a oportunidade de experimentar diretamente os desafios
e solucdes envolvidos na navegagdo de robos, desde a implementacao de sensores para
detec¢dao de obstaculos até a programagdo de rotas otimizadas [Sullivan e Heffernan,
2016].



Ainda nesse contexto, ao se utilizar os sistemas citados anteriormente, os alunos
ndo apenas aprendem conceitos tedricos, mas também os aplicam na pratica, criando
robos que simulam aplicacdes reais da robdtica movel. Dessa forma, é possivel incluir
desde simples tarefas de navegagdo até a implementagdo de solu¢des mais sofisticadas.
Assim, a robotica educacional ndo apenas introduz os estudantes ao mundo da robdtica,
mas também os prepara para enfrentar os desafios avancados que caracterizam a
robotica movel em contextos industriais e de pesquisa [Eguchi 2016].

3. Metodologia

Para realizacao deste trabalho, foi desenvolvido um robo6 capaz de receber instrucoes e,
com auxilio de um tabuleiro e cartdes coloridos, possa reproduzir essas informagdes
fornecidas pelo usuario. Dessa forma, torna-se uma pratica que visa o desenvolvimento
progressivo (do simples ao avancado) do processamento 16gico humano. Todos os
equipamentos utilizados foram fornecidos e confeccionados no laboratorio maker
“Galac” (Garagem dos Jacarezinhos), localizado no IFPR - Instituto Federal do Paran4 -
Campus Jacarezinho.

O robo em questdo foi desenvolvido com materiais Lego EV3, incluso no kit
sensores € motores para que, de forma objetiva, haja uma movimentagdo no tabuleiro.
Dessa forma, deve-se levar em conta que toda a programagao envolvida foi realizada no
hardware do dispositivo, dispensando qualquer uso de tecnologias externas (como

celulares, notebooks e desktop). Quanto a codificacdo, foi escolhida a linguagem
MicroPython, pela sua compatibilidade com o microcontrolador da Lego EV3, Figura 2.

Figura 2. Trecho do Coédigo utilizado no Robé no ambiente do Visual Studio
Code

Quanto ao funcionamento, a combinacao de cartdes em sequéncia ¢ lido pelo
robod, armazenando em uma lista. Logo ao fim, o protétipo deve ser posicionado no
ponto inicial do tabuleiro e, em seguida, deve executar o caminho proposto pelo usuario.
Essa proposta de ensino deve ser utilizado mediante oficinas interativas para criancas do
ensino fundamental I, buscando de forma geral incentivar o estudante a aprender o
raciocinio 16gico necessario para situagdes do cotidiano e aplicada a programagao.

4. Resultados e Discussoes

No que diz respeito aos resultados, foi construido com sucesso um rob6 condizente com
as funcionalidades propostas. Contudo, ainda ha de ser realizadas oficinas e atividades



interativas com as criangas do ensino fundamental I, afim de testar a eficiéncia do
prototipo.

Como pode ser observado na Figura 3, o trajeto realizado pelo robd ¢
relacionado aos cartdes escolhidos (2 esquerda da imagem relacionada), executando
também, a cada movimento, um alinhamento automatico, evitando sair da rota. Para fins
ludicos, os objetivos de cada sessdo serdo criados idealizando um cendrio “ficticio”
(como por exemplo: encontrar o tesouro escondido do pirata).
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Figura 3. Exemplo de Rota executada pelo Rob6
5. Consideracoes Finais

Neste trabalho foram abordados conceitos de planejamento de rota aplicados a educagao
de logica infantil, buscando influencia positivamente no aprimoramento das capacidades
logicas de criangas do ensino fundamental I. Por consequéncia, espera-se que essas
criangas tenham uma maior facilidade em processos cotidianos e, caso escolham a area
em questdo, consigam desenvolver a ldgica de programag¢dao com menos desafios. Por
outro lado, quanto a aplicagdo do prototipo, espera-se a realizagdo de oficinas interativas
em um periodo proximo, produzindo resultados para serem publicados.
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