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PRODUCAO DE ANIMAIS ROBOTICOS COMO PRATICA
PEDAGOGICA INTERDISCIPLINAR

Solange Silva Dourado Resumo

SESI Ignez Pitta de Almeida A préatica pedagdgica foi idealizada diante a realidade tecnoldgica

sol_dourado.s16@hotmail.com atual como uma proposta aplicando uma metodologia
diferenciada no processo de ensino-aprendizagem. O trabalho

Felina Kelly Marques Bullhdes teve como escopo levar os estudantes do Ensino Médio condigGes

lé';‘r'r‘]’gi'?;de do Estado da Bahia — para construcio de um animal robotico perante os contelidos

previstos para as turmas de 22 séries, inseridos nas disciplinas de
Biologia e Fisica, com o uso de ferramentas digitais disponiveis
na escola. A metodologia envolve a robdtica educacional como
um recurso pedagdgico para contribuir o desenvolvimento
cognitivo, criativo, lddico, tecnolégico e independente dos
estudantes. Esta proposta interdisciplinar norteou a utilizacdo da
robdtica para estudar conceitos de cinematica e programagdo na
producdo do prototipo e o protagonismo na pesquisa da
diversidade da fauna bioldgica e suas distintas formas de vida. Os
alunos expuseram a metodologia e programacdo desenvolvida por
meio de workshop em sala de aula, explanando as caracteristicas
principais da classe animal escolhida, suas curiosidades e forma
de vida. A fim de promover uma inter-relacdo entre a Biologia e
conceitos da Fisica, a pratica teve como principio aproximar o
conteido tedrico com a realidade tecnoldgica expressando a vida
real dos animais baseados nas teorias do movimento de acordo
com as leis fisicas.

Felinakelly93@hotmail.com
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PRODUCTION OF ROBOTIC ANIMALS AS AN INTERDISCIPLINARY PEDAGOGICAL
PRACTICE

Abstract

The pedagogical practice was idealized in view of the current technological reality as a proposal applying a
differentiated methodology in the teaching-learning process. The aim of the work was to provide high school
students with conditions to build a robotic animal in the face of the contents foreseen for the 2nd grade
classes, inserted in the Biology and Physics disciplines, with the use of digital tools available at the school.
The methodology involves educational robotics as a pedagogical resource to contribute to students' cognitive,
creative, playful, technological and independent development. This interdisciplinary proposal guided the use
of robotics to study concepts of kinematics and programming in the production of the prototype and the
leading role in researching the diversity of biological fauna and its different forms of life. The students
exposed the methodology and programming developed through a classroom workshop, explaining the main
characteristics of the chosen animal class, its curiosities and way of life. In order to promote an interrelation
between Biology and Physics concepts, the practice had as a principle to approximate the theoretical content
with the technological reality expressing the real life of animals based on theories of movement according to
physical laws.
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Producdo de animais robéticos como pratica pedagdgica interdisciplinar

1. INTRODUCAO

O desenvolvimento tecnologico vem
ocupando espacos cada vez maiores na
sociedade, seja em ambito profissional,
pessoal e educacional. No aspecto
educacional, proporcionar novos mecanismos
para ensino baseado em recursos digitais,
segundo Castilho (2002), possibilita uma
facilitacdo na aprendizagem, tornando-a
atrativa e significativa para os estudantes.

No cenario  contemporaneo  a
informética esta ligada ao cotidiano dos
individuos, de forma que o conhecimento se
tornou mais acessivel e rapido com acesso dos
dispositivos moveis como celulares, tablets e
smartphones, se tornando ferramentas de troca
informagdes e interagbes, e todos esses
recursos podem estar a favor da aprendizagem,
sendo o professor um mediador perante a
forma de uso da tecnologia para melhorar o
fazer pedagdgico (BORBA; PENTEADO,
2016).

O uso dos recursos tecnoldgicos deve
ser empregado para construcdo do saber.
Porém, em dias atuais ainda temos professores
que se mantem resistentes ao uso de novas
tecnologias empregadas no processo de
ensino-aprendizagem, mesmo diante de
diversos estudos que comprovam o beneficio
de tal emprego (BORBA; PENTEADO, 2001)

O emprego das tecnologias digitais de
informacdo e comunicacdo (TDIC), retirou a

robotica do ambiente intangivel tornando-a
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uma ferramenta auxiliar nas tecnologias
educacionais com fins pedagdgicos em todos
os niveis de ensino (OLIVEIRA; MILL,
2018).

A robética, portanto, estd ligada ao
avanco das tecnologias, sendo utilizada no
ambito da educacdo. Nesse sentido, Almeida
(2007), apresenta o eixo norteador da roboética
educacional como sendo centro
multidisciplinar de integracdo entre as
Ciéncias, de modo a incentivar e estimular a
criatividade e a inteligéncia dos estudantes
durante o processo.

A robotica educacional, também
conhecida como Robdtica Pedagogica, vem
sendo empregada como recurso educacional
com maior frequéncia como instrumento de
suporte aprendizagem de variados
componentes curriculares do Ensino Médio
(FURLETT]I, 2010).

A fim de promover uma agdo
pedagogica interdisciplinar e incentivar novas
metodologias ativas com foco educacional, o
presente  projeto teve como  principio
aproximar o0s contetdos tedricos com a
realidade tecnoldgica. Construindo uma
pratica pedagogica alicercada com bases
tecnoldgicas, elaboracdo de programacoes,
resolucdo de solucbes, pensamento ldgico e
independéncia na pesquisa. Essa prética
pedagdgica foi idealizada diante o cenario
atual da sociedade 4.0 e metodologias ativas
de ensino, como proposta de preparar alunos

inseridos nessa realidade tecnologica e



inovadora aplicando uma aprendizagem
significativa alicergada em realizar a fusdo do
fisico e tedrico com o mundo virtual e
tecnoldgico.

Dentro desse contexto, esse estudo
preocupa-se em relatar e discutir sobre o
processo interdisciplinar entre as disciplinas de
Biologia e Fisica, através de uma pratica
pedagdgica realizada em turmas de Ensino
Meédio, planejada  com base  nos
direcionamentos apontados pela Robdtica

educacional como elemento de conexao.

1.1 O potencial interdisciplinar da proposta

A interdisciplinaridade surge com a
necessidade de dar apoio a préatica
educacional, integrando varias disciplinas. O
papel do educador torna-se cada vez mais
complexo, sendo exigido  desenvolver
integracdo entre as varias areas do
conhecimento, adotando uma pedagogia
interdisciplinar (BRASIL, 2002, TRINDADE;
COSTA, 2017).

O conceito de interdisciplinaridade
aqui adotado, é baseado na ideia de Japiassu
(1976), onde ele diferencia a
interdisciplinaridade de outros conceitos,
destacando trés pontos bases, articulacéo entre
0s conhecimentos de é&reas distintas da
Ciéncia; intensidade de colaboragdo entre
especialistas; e mobilizagdo e organizagdo em
torno de objetivos comuns.

O campo da robdtica educacional vem
ganhando notoriedade, culminando em maior
visibilidade no campo das pesquisas
(ALMEIDA,2007; NETO et al, 2015;
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FABRICIO; NETO; ANDRADE, 2014). Em
uma revisao sistematica realizada por Bezerra
et al. (2015), confirma que a utilizacdo desses
recursos durante as aulas é benéfica, pois é
possivel despertar interesse e promover 0
envolvimento entre os estudantes, além de se
poder formar parcerias entres as diversas areas
dos saberes, contribuindo significativamente
para o aprofundamento do conhecimento.

Acrescentando ao aprendizado de
Ciéncias, a robotica surge como um
importante recurso para didatica do docente,
desenvolvendo a cognicdo e diversas
habilidades sociais de estudantes desde da
Educacéo Infantil até ao Ensino Médio. O uso
de tecnologias esta sendo inserida nas escolas
basicas, sejam publicas ou privadas, sendo
consideradas como ferramentas de apoio no
processo de ensino aprendizagem (FABRICIO
etal., 2014).

A robotica educacional caracteriza-se
por capacitar os alunos a oportunidade de
montagem e programacdo, atraveés de
computadores com softwares especializados,
desenvolvendo o0 seu proprio sistema
robotizado. Essa proposta educacional deve
ocorrer através de um ensino colaborativo, a
ser construida coletivamente por docentes e
discentes.

As disciplinas de Biologia e Fisica
fazem parte do grupo das Ciéncias Naturais de
acordo com a nova Base Nacional Curricular
Comum (BNCC), e por muitas vezes 0s
contetdos  trabalhados  dentro  dessas
disciplinas sdo compartimentados e isolados.

Com essa nova perspectiva para 0 ensino,
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fazer com que os conteudos de diferentes
frentes dialoguem entre si, é fundamental para
a construcdo de um cidadao capaz de pensar e
agir frente a essa nova sociedade. Levar o
estudante a criar conexdes entre esses assuntos
(como é o caso aqui estudado, relacionar o
Reino Animal visto em Biologia com o estudo
da Cinética, em Fisica) e entre diferentes
areas, se mostra um potencial articulador de
conhecimento (BRASIL, 2018).

O Reino Animalia uma diversidade
imensa de espécies, desde de seres mais
primitivos, invertebrados, até seres mais
evoluidos, vertebrados, com cerca de 35 filos
ao todo. Dentre essa diversidade de filos, uma
caracteristica marcante € a capacidade de
locomocdo dentre os grupos, sendo as mais
variadas possiveis (HICKMAN, 2004).

Seja um réptil, um mamifero ou uma
ave, é inegavel a participacdo dos aspectos
fisicos nos seres animados, seja na sua
locomocdo ou em movimentos simples de seu
ciclo de vida. Quando analisamos esses
movimentos de acordo com as Leis de
Newton, percebemos que esses movimentos se
tornam extremamente complexos. Isso porque
existem varios modelos de forgas agindo,
principalmente em movimentos acelerados,
aléem do ser vivo ndo manter a mesma
qualidade desses movimentos com o passar do
tempo, ou seja, ndo sendo um corpo rigido
(RUPPERT, 2005).

Como sabemos, 0s seres vivos possuem
varias formas de se movimentar, seja por

caminhada, natacdo, propulsdo, ondulatorias
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até movimentacGes flagelares e ciliares,
comumente analisados em Biologia. E esses
movimentos somente sdo possiveis mediante o
cumprimento de alguns requisitos, por
exemplo, forcas de impulso, arraste, harmonias
simples.

As “molas motoras” dos animais sdo os
musculos. Isto é, depois de acionadas, algumas
celulas excitaveis, o ser vivo adquire a
habilidade de se locomover. Em alguns
animais, por exemplo, 0s musculos
esqueléticos sdo 0s responsaveis pelo
movimento do animal por inteiro. Eles séo
constituidos de  milhares de  células
especializadas denominadas fibras musculares.
Ao serem eletricamente excitadas, elas se
contraem. Se contraindo, passam a agir como
uma mola comprimida, passando a exercer
forca e realizando trabalho para sua posterior
locomocdo (RUPPERT, 2005).

Ja no caso de um animal que se move a
uma velocidade constante, 0 movimento pode
ser encarado como uma série de repeticdes do
mesmo. Assim, dentro do campo fisico,
podemos considerar esse pequeno fendmeno
como um movimento periddico. Tanto no
caminhar quanto no correr, a velocidade do
animal pode ser expressa em termos de
passada, sendo essa a distancia entre dois
pontos nos quais o animal coloca uma das suas
patas. O numero de passos por segundo pode
ser determinado como proporcional ao inverso
da metade do periodo. Assim, podemos

concluir que a medida da passada do animal,



motivo principal do nosso estudo, pode ser

determinada conforme a equacao I:

2p
T

Onde temos que,

Equacdo |

v = velocidade (m/s)

T = periodo (s)

p = quantidade de passadas

Alguns seres animados, inclusive o0s
seres humanos, caminham com suas pernas
esticadas que fazem movimentos semelhantes
ao de um péndulo fisico. No caso das aves e
alguns insetos, temos uma nova forma de
andlise. Toda a graciosidade do voo se deve a
quatro forgas, que agem direta ou
indiretamente sobre o animal. Séo elas: Forca
de arraste, Forcas de sustentacdo, Forca de
impulsédo ou propulsdo, Forgca da gravidade,
associada a forga-peso.

Diante desses assuntos envolvidos na
tematica, inseridos e planejados no
cronograma curricular das matérias de
Biologia e Fisica para os alunos de 2° séries, 0
projeto foi idealizado com propdsito de aliar
toda essa bagagem conteudista a tecnologia
presente na informatica e robdtica. Para o seu
desenvolvimento, foi determinado a producao
de animais roboticos desenvolvidos via
programacédo virtual, com imitacdo dos seus
movimentos naturais (locomocdo, ataque,
alimentacéo, etc.), deixando os discentes livres
para  desenvolvé-los  explorando  suas

criatividades.

2. MATERIAIS E METODOS
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A aplicagdo de uma metodologia de
ensino ocorreu na Escola SESI Ignez Pitta de
Almeida, na cidade de Barreiras-BA, no ano
letivo de 2019. A metodologia foi aplicada aos
alunos das turmas de 22 séries, proposto como
trabalho do segundo trimestre da disciplina de
Biologia, perante o contetdo sobre o Reino
Animal.

Para a realizacdo da proposta,
inicialmente dentro da disciplina de Biologia
foram  trabalhados todos 0s  grupos
pertencentes ao Reino Animal, enquanto que
em Fisica os alunos viram o0s contetdos
voltados ao estudo da Cinematica.

Seguindo com o desenvolvimento da
proposta, os alunos foram separados em
grupos de até seis componentes, a proposta
tinha como acdo norteadora, incentivar o
protagonismo do estudante-pesquisador, onde
na primeira etapa de elaboracdo, os alunos
tiveram a autonomia na escolha do animal
diante a wvasta riqueza de individuos
vertebrados e invertebrados do Reino Animal.
Foram orientados a realizarem uma pesquisa
bibliografica, afim de aprofundar seus
conhecimentos a respeito do animal escolhido.

Cada grupo, ja& em posse de sua
pesquisa e escolha do animal, partiram para a
fase de estudo do movimento realizado pelo
animal afim de ser replicado pelo programador
utilizando o Kit Educacional Lego para gerar o
robd, se fazendo necessario realizar o célculo
utilizando a equacdo |.

Durante dois meses foram realizados
encontros semanais dos grupos no Laboratorio

de Informética e Roboética da Escola, para
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construcdo e montagem de protdtipos dos
robds e realizagdo de ajustes necessarios na
programagdo, Sempre com supervisio e
orientacdo dos professores responsaveis.
Como encerramento, foi realizado um
workshop para apresentagdo dos resultados e

para avaliagdo conceitual.

2.1. Kit
MINDSTORMS®
Os alunos utilizaram os kits de robética
LEGO MINDSTORMS® NXT e software
LEGO MINDSTORMS® NXT (Figural A e

B), para elaboracdo de protdtipos e seus

Educacional LEGO

movimentos naturais diante as formas de

predacdo, acasalamento, lutas, entre outros.

Figura 1. Etapas de pesquisa e definicdo da
programagdo (A; B), no ambiente do laboratério de
robotica da Escola SESI Ignez Pitta de Almeida,
Barreiras-BA.Fonte: Elaborado pelos autores (2019).

Os kits LEGO, ou  maletas
(tradicionalmente chamada pelos usuarios) sdo
compostos por pegas classicas de LEGO, além
de contar com um conjunto de sensores,
atuadores e uma unidade de controle central
(EV3 Brick). Segundo LEGO (2013), a
unidade de controle central possui o Sistema
Operacional LINUX atuando com um
microcontrolador ARM9 com 300 MHz, tendo
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16 MB de memoria Flash e 64 MB de
memoria RAM. Cada EV3 Brick, possui
quatro entradas para instalacdo dos sensores e
quatro saidas para acionamento dos motores,
além de contar com uma bateria de litio que
Ihe garante autonomia de funcionamento, além
de possuir conexdo Bluetooth e WiFi
(LEGO,2013).

Com a vasta diversidade de pecas LEGO
e juntamente com a criatividade € possivel
construir robds de diferentes formas, como por
exemplo, carros, naves, humanoides, animais.
As funcionalidades dos rob6s podem de
programadas através da linguagem de
programacdo empregada no pacote, baseada
em drag and drop (do inglés, arrastar e soltar),
onde o programador, neste caso 0s estudantes
podem ir arrastando e  conectando
componentes mais bésicos como loops, Waits,
comutagdo, todos esses Sdo termos comuns a
linguagem de programacdo estudadas e
aperfeicoadas durante as aulas de robdtica.

Nos kits LEGO é usada a linguagem
grafica NXT-G, que é baseada em blocos de
montagens, por isso 0 emprego da expressao
drag and drop. Jma linguem de simples
entendimento e totalmente ilustrativa e
intuitiva (HANSEN, 2009).

3. RESULTADOS E DISCUSSAO

A utilizagdo da robotica no ambito
educacional teve seu inicio ainda na década de
1960 através de Saymourt Papert (2008), no

qual trabalhou programas de auxilio cognitivos



para as criancas. No Brasil, na década de 1980,
a empresa LEGO foi pioneira na producgéo e
comercializacdo dos Kits para robotica, porém,
somente em 1990, a Robotica Educacional
comecou a se fortalecer na pesquisa brasileira
(BRITO, 2018).

A robotica se engloba em uma area
multidisciplinar que estimula os discentes a
buscar solucBes associando conceitos e
aplicacdes em diversas disciplinas. Para Brito
(2018) a competéncia surge com a aquisicdo
dos conhecimentos, logo, a robdtica
educacional proporciona aos estudantes o
desenvolvimento de diversas competéncias e
aquisicao e a apropriacdo dos conhecimentos.

Carvalho (2013) afirma que a pratica
pedagdgica deve ser contextualizada e deve
aproximar o contetdo ao cotidiano do aluno
para que este possa estabelecer relagdo entre
0s conceitos abstratos e a aplicabilidade, onde
essa pratica pode ser potencializada por meio
do uso da Robdtica Educacional, tecnologia
que pode vir a motivar os alunos e consolidar
0 aprendizado.

No decorrer da proposta, foi possivel
observar, pelos autores a viabilidade de se
desenvolver projetos de ampla potencialidade,
promovendo enriquecimento pedagdgico e
aumentando o leque de novas metodologias
ativas com foco educacional e inovacéo; pois o
estudante passa a ser 0 protagonista de sua
jornada em busca do conhecimento e o

professor ocupa a posicdo de mediador, ndo
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mais de detentor do saber. Dessa forma, o
estudante constréi uma arcabougo de conexdes
entre as diversas disciplinas ali integrantes.

Através da observacao e
acompanhamento durante todo o processo de
construgdo dos robds, foi notério que os
discentes incorporaram o perfil de estudantes-
pesquisadores, com autonomia e
responsabilidade, com bases teoricas bem
estabelecidas tanto na vertente bioldgica
quanto fisicas trabalhadas em sala.

Devido a realidade de insercdo da
robotica desde 2009, integrando a realidade
educacional do sistema SESI, colaborando
para a preparacdo de seus estudantes para
atuarem em uma sociedade cada vez mais
exigente, a aplicacdo da metodologia se tornou
possivel, motivadora e diferenciada por
envolver conceitos biologicos e fisicos para
nortear a  producdo dos  prototipos.
Confirmando a robdtica como ferramenta
educacional eficiente, promovendo capacidade
de resolucdo de solucgdes, pensamento l6gico e
independéncia na pesquisa.

Foram realizados seis animais roboticos,
dentre eles: aranha, escorpido, cachorros,
cobra e mosca. Os registros abaixo
demonstram alguns dos protétipos produzidos
pelos discentes (Figura 2) além da etapa de
programacdo realizada baseada na escolha
prévia do animal e do seu movimento/agao

natural (Figuras 3 e 4).
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Figura 2. Etapas de producédo e automagdo dos prototipos (A; B; C). Protétipo (A) representando uma mosca; Prot6tipo (B)
representando um cachorro; Protétipo (C) representando uma cobra. Fonte: Elaborado pelos autores (2019).
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Figura 3. Exemplo de uma programacéo realizada pelos alunos no laboratério da Robotica, para produgdo do robd, sendo o
animal de escolha um escorpido, representando seu ataque. Fonte: Elaborado pelos autores (2019).

Aceito em: 02/12/2020  Publicado em: 15/04/2021
Esta revista possui Licenga CC BY-NC
http://doi.org/10.4025/argmudi.v25i1.55479


http://www.periodicos.uem.br/ojs/index.php/ArqMudi

Figura 4. Protétipo do escorpido (A; B),
exemplificando seu movimento de natural de
defesa/ataque elaborada com programacdo LEGO.
Fonte: Elaborado pelos autores (2019).

Apesar da gigantesca evolugcdo e
revolucdo pelo o qual o mundo da educacéo
vem passando, ainda esbarramos em grande
resisténcia de alguns educadores ao
incorporarem novas praticas a suas rotinas de
sala de aula. E necessario buscar por essas
nova metodologias ativas e usa-las de forma a
favorecer o processo de ensino-aprendizagem,
pois serd através de suas aplicacbes e do
exercicio de planejar, aplicar e refletir que
docentes e discentes irdo consolidar sua
autonomia e experiéncias (PERRENOUD,
2000; FREIRE, 2002).

Observou-se desde o inicio da proposta
um grande despertar curioso dos alunos, onde
demonstraram interesse por pesquisarem e
desenvolverem os prototipos. A Ultima etapa
do trabalho foi a apresentagdo em forma de
workshop (Figura 5), em ambiente de sala de

aula, para explanacdo dos passos para
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producdo dos animais roboticos aos demais

colegas de classe.

Figura 5. Etapas de apresentacdes em formato de
workshop (A; B). Fonte: Elaborado pelos autores
(2019).

Com o0 uso da Robotica Educacional
empregada como conector entre as disciplinas
proporcionou aos estudantes conectar a teoria
presente nos livros com a realidade, pensando
e elaborando em grupo um modo de reproduzir

um movimento animais, tdo complexo.
4. CONCLUSAO

O projeto aliou uma metodologia de
ensino interdisciplinar a contetdos basicos
curriculares associando-se a tecnoldgica na
area educacional, em busca de propiciar novas
concepcdes de ensino-aprendizagem a alunos
do Ensino Médio. Apesar de reconhecermos o
uso da robdtica em diferentes &mbitos, como
na automacdo industrial, empresarial, etc.,
nesse projeto aliamos o uso da robética como
metodologia ao entendimento de um contetido
didatico. Animais robdticos sendo elaborados
por estudantes, para entendimento de

diferentes individuos e suas acdes bioldgicas
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diante ao assunto estudado em teoria, sendo
desenvolvido pelos préprios estudantes no
espaco escolar e ndo para fins comerciais ou
de exposicbes em eventos, foi um diferencial.
Possibilitamos desenvolver algo diferente das
conhecidas para os robds atuais, tais como,
robds domésticos, sociais, médicos, militares,
de museu, entre outros, para aproximar o
conteddo de biologia ao produzir animais
robdticos com essa perspectiva.

Com essa proposta metodoldgica,
pautada em um relato de caso, busca-se que
seja uma referéncia para novos trabalhos com
diversas vertentes, sendo replicado e servindo
de inspiragédo para os demais educadores. Para
os alunos a aproximacao da vida virtual com a
teoria, oferece uma pratica diferenciada que
agrega a interdisciplinaridade e juncdo com a
tecnologia. Logo, a pratica com robdtica
educacional é desafiadora e estimulante,
proporcionando a autonomia de pensamento
entre os participantes, aticando a curiosidade e

criatividade.
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