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Resumo: Os avancos tecnoldgicos tém se mostrado uma grande ferramenta para
a educacado, suas aplicacées permitem uma gama de inovacées no processo de
ensino-aprendizagem. Quando aplicado corretamente, é possivel atrair a atencdo e
a curiosidade dos jovens. Diante disso, o projeto ITUBERAbots busca medidas
dindmicos e instigantes para que o0s alunos se sintam desafiados e induzidos a
observar, abstrair e inventar, unindo a teoria a pratica. Para isso, optou-se por uma
metodologia dividida em dois médulos: modulo | - Futebol de Robds Simulado,
onde foram aplicados os conceitos basicos de Idgica e programacdo; médulo Il -
Robé6 Seguidor de Linha SL, no qual foram aplicados os conceitos basicos de
circuitos e componentes eletrénicos e a montagem do Robd SL. Por fim, os
participantes aplicaram os conhecimentos absorvidos no curso em competicées
cientificas.

Palavras-chave: Tecnologia, robédtica, educacdo, futebol simulado, sequidor de
linha.
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Resumo: Os avancos tecnoldgicos tém se mostrado uma grande ferramenta para a
educacéo, suas aplicacdes permitem uma gama de inovagdes no processo de ensino-
aprendizagem. Quando aplicado corretamente, é possivel atrair a atencéo e a curiosidade
dos jovens. Diante disso, o projeto ITUBERADbots busca medidas dinamicos e instigantes
para que os alunos se sintam desafiados e induzidos a observar, abstrair e inventar, unindo
a teoria a pratica. Para isso, optou-se por uma metodologia dividida em dois médulos:
moddulo | — Futebol de Robds Simulado, onde foram aplicados os conceitos basicos de
I6gica e programacédo; modulo Il — Rob6 Seguidor de Linha SL, onde foram aplicados os
conceitos basicos de circuitos e componentes eletrénicos e a montagem do Robd SL. Por
fim os participantes aplicaram os conhecimentos absorvidos no curso em competi¢cdes
cientificas.

Palavras-chave: Tecnologia, roboética, educacéo, futebol simulado, seguidor de linha.

1 INTRODUGAO

Os avancos tecnoldgicos dessa sociedade moderna acarretaram beneficios em
diversas esferas, uma delas a da educacdo. Segundo Garcia (2013), as aplicacdes dessa
modernizagdo impactam positivamente no processo de ensino-aprendizado, pois viabiliza
grandes inovacdes pedagogicas, tornando o ensino mais atrativo para os alunos.

Aplicar atividades utilizando ferramentas tecnoldgicas como a robdtica, pode
proporcionar resultados proveitosos na vida de jovens que estdo inseridos em grupos
sociais minoritarios, a exemplo das pessoas portadoras de deficiéncias (EQUIPE SEB,
2018). Além de obter melhora no comportamento, também é possivel notar melhoria nas
caracteristicas de aprendizagem em estudantes com déficit de aprendizagem e
esquizofrenia. Isso também possibilita na evolucéo de habilidades de trabalhar em equipe
(LOPES et al., 2015). Individuos de diferentes faixas etarias, classes socioeconémicas e
condicdes fisicas podem usufruir da insercao digital através da robdtica e suas tecnologias
(JESUS et al., 2020).

Este projeto, teve como objetivo estimular o interesse dos jovens pelas ciéncias
exatas e tecnologias e engenharias, visto a necessidade de expandir 0 acesso a tecnologia
na cidade de Itubera (BA) e aproximar as ciéncias de adolescentes e jovens em situacao
de vulnerabilidade social. Ademais, visualiza-se neste projeto importante instrumento para
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reduzir a evasdo escolar no pos-pandemia. O projeto ITUBERAbots uma vis&o
extensionista para o futebol de robds no baixo sul da Bahia foi realizado pela prefeitura de
Itubera (BA) com o apoio da Equipe de Futebol de Robds da UFRB (UFRBots).

Para os aplicadores, a experiéncia no projeto proporciona momentos
extremamente importantes para a formacdo pessoal e profissional. Ao que vivenciar a
docéncia ainda na graduacéo obtém-se uma experiéncia social que o aproxima da realidade
ajudando-o a desenvolver o senso mais critico, a aprimorar habilidades de relagéo pessoal
com a populacao, trabalho em equipe, e planejamento estratégico.

Este trabalho estda organizando em 5 sec¢Bes. Na presente secdo, traz a
contextualizacdo do projeto. Na secédo 2, sdo descritos 0s conceitos tedricos relacionados
a Futebol de Robds Simulado e Rob6 Seguidor de Linha. Na secdo 3, sdo detalhados os
modelos de desenvolvimento do projeto. Ja na secéo 4, ttm-se as analises dos resultados
obtidos. Por fim, na secédo 5 sao expressas as conclusoes.

2 FUNDAMENTAGAO TEORICA

2.1 Futebol de Rob6s Simulado

A categoria de futebol Simulado 2D (Figura 1) tem o foco na aplicacéo de inteligéncia
artificial. Desta forma, busca tratar todas as condi¢des reais presentes nos jogas da FIFA
(Federacéo Internacional de Futebol).

Figura 1 — Simulador de Futebol de Robds da
RoboCup.

BOTS-SA 1:2 Reluzente

Fonte: Simulador da RoboCup.

Obedecendo as regras do Futebol para 11, a categoria de simulacéo é composta de
duas equipes com onze agentes autbnomos que atuam em um campo bidimensional, onde
sao trabalhadas condi¢bes dos jogadores, bola e assim por diante. O simulador 2D da
RoboCup Federation (ROBOCUP, 2022) é o encarregado por simular os movimentos dos
robds virtuais (JESUS et al., 2020).

2.2 Rob0 Seguidor de Linha

Segundo Guadagnin (2014), robbs sdo instrumentos fisicos que podem ser pré-
programados ou ndao com o intuito de interagir com o mundo através de a¢des como
manipulacéo e locomogéo, sendo assim classificados em manipuladores moéveis. A Figura
2 mostra um robd Seguidor de Linha (SL) que é um rob6 que com auxilio de sensores
identificam uma linha e fazem sua trajetéria sobre ela de forma autbnoma (MORAIS 2020).
Com varios tipos de configuracdo, uma forma béasica de montar um SL, é utilizando um
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sensor LDR para detecc¢édo das cores branco e preto, fazendo assim uma comunicagao com
0S motores para dar mais, ou menos poténcia.

Figura 2 — Prot6tipo do Robd Seguidor de Linha.

Fonte: Prefeitura de Itubera (BA).
3 METODOLOGIA

A metodologia deste trabalho foi dividida em etapas: (i) Sele¢éo dos estudantes; (ii)

Desenvolvimento do material didatico; (iii) Modulo | — Futebol de Robés Simulado; (iv)
Modulo Il — Robé Seguidor de Linha; (v) Desenvolvimento durante as aulas; (vi) Seminario
de Robdtica.

Foram utilizados computadores, data show, fonte de tensdo 12v, ferro de solda no
periodo das aulas como é constatado na Figura 3. Assim como o Kahoot que é um
programa de aprendizado embasada em jogos de perguntas e respostas, muito usado
como tecnologia educacional de ensino (CEDUC, 2020). Para fomentar as aulas foram
utilizadas outras ferramentas, Superlogo, Tinkercad e Dev C++ para simplificar o uso
didatico além da utilizacdo da apostila de apoio impressa.

Figura 3 — Bancada com os componentes utilizados
no maodulo Il.

Fonte: Préprio autor.

O curso contou com a participagéo de 60 inscritos, subdivididos em duas turmas, em
seus respectivos turnos. Para a realizacao de atividades teoricas e praticas, houve a divisdo
dos modulos: Futebol de Robos Simulados e Montagem de um Robd Seguidor. Assim
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ocorreu durante o periodo de trés meses, fracionado em 24 aulas, cada uma com duragéo
nao excedente ha duas horas.

3.1 Selecao dos estudantes

Em sua primeira edicdo, o curso agregou 60 jovens com idades de 12 a 18 anos,
regularmente matriculados na rede de ensino municipal e estadual residentes no municipio
de Itubera (BA), priorizando aqueles em situacao de vulnerabilidade socioecondémica.

O método de inscricdo adotado foi por meios de um formulario criado no Google
Forms, posteriormente avaliado pela Coordenagéo do projeto, Coordenacao de Juventude
Municipal e aplicadores do projeto. O total de inscritos na primeira edicdo do projeto
ITUBERABots atingiu o nimero 119 jovens e adolescentes os quais passaram pelo
processo de selecéo, dentre eles 60 alunos foram contemplados.

3.2 Desenvolvimento do material didatico

Para dar inicio ao desenvolvimento do projeto ITUBERABots foi elaborado um
material didatico fragmentado em dois modulos para que houvesse uma ampla
compreensao dos assuntos abordados durante o curso. Este material expde de maneira
pratica conteidos de matematica, fisica e légica visto na forma tradicional nos ensinos
fundamental e médio.

Nos conteudos abordados, vale destacar: introducédo a légica de programacéao,
programacao basica em C++, introdugcdo bésica a circuitos digitais e eletronica béasica.
Estesconteudos foram divididos em seus respectivos modulos.

3.3 Mddulo | - Futebol de Robds Simulados

Apbés os alunos aprenderem conceitos basicos de programacdo, obtiveram
entendimento sobre programacao de rob6s simulados 2D. Este modulo contou com 12
aulas, inicialmente, de modo a preparar os alunos a area da roboética sendo realizadas trés
aulas introdutérias: Introducdo ao Futebol de Robds - conceitos basicos de robotica,
categorias e competicdes de futebol de robés; Introducéo a l6gica de programacéo basica
- conceito de variaveis, fungbes e comunicacdo entre arquivos; e Introducdo a légica de
programacao - linguagem intuitiva, controle de movimento usando programacao logo.

Em seguida, foram executadas trés aulas de Programacdo e Linguagem C++ -
nocdes basicas com programacao e aplicacdo pratica. Sendo elas: Estrutura de repeticao
e selecdo; Vetor e String; e Struct e Funcdo. Logo apés, foi ministrada uma aula sobre
aplicacéo pratica dos assuntos estudados. Posteriormente, os alunos aprenderam nogoes
basicas de comados no Linux, juntamente com a aplicacao ao simulador.

Em ato continuo, houve a formacdo dos times, visando entender os arquivos e
distribuicdo de times assim como chutes, passes e dribles. Os jogos de teste entre equipes
ocorreram logo apéds, e seguidamente as modificacdes dos times e as estratégias de jogo.

3.4 Modulo Il = Robé Seguidor de Linha

Na segunda etapa foi utilizado conceitos béasicos para o conhecimento e
manipulacdo dos equipamentos para prototipagem. Aplicado também em 12 aulas esse
modulo inicia com uma introducdo aos componentes eletrénicos e aos Circuitos Digitais.
Logo apos foi realizada a prototipagem de circuitos no Tinkercad e do circuito SL na
plataforma virtual. Foi utilizado uma protoboard para implementacdo dos circuitos criados
no Tinkercad montando e exemplificando seu funcionamento. Os alunos também montaram
seu seguidor de linha na pratica (Figura 4), além da criacdo do chassi do robd e em seguida,
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foram feitos testes na pista fisica assim como sua manutencgédo para finalmente participar
da competicao.

Figura 4 — Rob6 Seguidor de Linha.

AULA PRATICA DO
CURSO DE ROBOTICA

Fonte: Prefeitura de ltubera (BA).

3.5 Desenvolvimento durante as aulas

Para o processo de organizacao do ensino foi utilizado a ferramenta Kahoot durante
as aulas. Com as mini competi¢cOes interclasse os alunos mostraram-se mais dedicados
aos estudos extraclasse, visto que 0s assuntos eram acumulativos. A evolucdo ao fim de
cada semana era evidenciada pelas pequenas disputas entre as equipes. Inicialmente
observou-se uma certa resisténcia de alguns jovens por ndo se conhecerem, pelas faixas
etarias diferentes, dentre outros fatores, contudo, ao decorrer do curso essa resisténcia foi
sendo rompida criando assim uma grande habilidade de trabalho em equipe.

Outra dificuldade observada nos participantes foi a de aprendizagem no primeiro
modulo. Conceitos basicos de légicas de programacao, variaveis e funcbes acarretaram
grandes duvidas tornando a didatica mais lenta. Todavia, ao fim do modulo foi notério o
dominio sobre esses assuntos ao serem aplicados na programacao dos times. Resultando
em grande satisfacéo para os professores.

Ja na montagem do SL, foi perceptivel a facilidade dos alunos em demonstracées
praticas, fazendo com que o entendimento cientifico ocorresse de forma mais célere.
Pequenos projetos como acionamento de LEDs (Figura 5), controle de um motor DC
utilizando potenciémetro, entre outros, foram desenvolvidos pelos participantes, e por fim a
montagem do rob6 SL.

Figura 5 — Acionamento de um LED, utilizando um
interruptor.

Fonte: Préprio autor.

Organizacao. QABENGE WM\F- ;i";:.l: %“.!l:‘

Genharia UNICAMP




5@? COBENGE

2022

L Congresso Brasileiro de EdUcacaoemiERGennata —_
e V Simpdsio InternacionaldeEdUCatao e miENGenhariai IABENGE]

3.6 Seminério de Robdtica

Para fins de culminancia e apresentacéo deste projeto, a realizacdo do | Seminario
de Robotica Ituberaense. O objetivo desse evento foi promover a interacdo entre escolas,
participantes dos projetos, poder publico, pais e comunidade para uma participacao ativa
no processo de aprendizado do curso. De igual forma, a oportunidade de apresentar todos
conteudos visto no curso.

O Seminério de Robdtica foi realizado no dia 17/12/2021 no Ginasio de esporte
André Apostolo em Itubera (BA), o qual contou com a seguinte programacao: palestra com
o tema “Desafios da Educacédo e a Robdtica”; Competicdo do Quiz Kahoot educacional;
Competicao de Futebol Simulado 2D; Competicao do Robd SL; Premiagdes e cerimbnia de
encerramento.

4 RESULTADOS

Nesta secao é realizada uma avaliacdo dos resultados deste trabalho.

4.1  Andlise inicial

Para avaliar o impacto das etapas de divulgacao e inscrigao no projeto foi feita uma
analise através dos numeros de participantes da fase de selecdo. Este estudo também
serviu para verificar o interesse dos estudantes em participar do projeto e conhecer o perfil
dos interessados. Para obter resultados foi elaborado um formulario o qual os inscritos
responderam para levantamento de dados aqui inseridos.

Este projeto contemplou alunos do ensino fundamental Il e Ensino Médio Local.
Cerca de 57% dos participantes s&do oriundos do ensino fundamental 1| como demostra o
Figura 6.

Figura 6 — Nivel de escolaridade dos participantes.
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Fonte: Préprio autor.

Para desenvolver o material didatico mais adequado aos participantes foi
questionado sobre um dos conteudos que poderia ser dificil para os componentes, pois a
programacgao nao € nada comum nos ensinos de base da educagao local. Com base nos
dados demonstrado na Figura 7 aproximadamente cerca de 74% dos participantes nao
tiveram nenhum contato com linguagem de programacao até o momento antes do curso.
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Figura 7 — Grafico para a resposta sobre algum contato
com programacao de computadores anteriormente.
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Fonte: Proprio autor.

Muitos conteudos da area da matematica se aplicam na programacao e eletrbnica,
visando essa premissa, os estudantes responderam a respeito de alguns assuntos
abordados noensino fundamental e médio. A maioria dos participantes afirmaram que nao
viram ou desconhecem os assuntos de Vetores, Plano Cartesiano e Matrizes como foi
apresentado na Figura 8. Com este dado alarmante foi considerado no material didatico
uma revisao de alguns destes conteudos que esta no projeto.

Figura 8 — Grafico para resposta sobre areas dos
conhecimentos ensino fundamental || e médio.
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Fonte: Préprio autor.

Para além de um projeto tecnolégico o ITUBERABots tem um cunho de projeto
social. Para tanto, foi exigido que pelo menos 50% dos participantes fossem beneficiados
por algum projeto social. O total de participantes que se encaixavam em algum projeto
social ultrapassou 59% com visto na Figura 9.
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Figura 9 — Programas Sociais.
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Fonte: Préprio autor.

4.2 Avaliagdo da metodologia

Para avaliar o impacto e a contribuicdo do material didatico desenvolvido para o
projeto foi feita uma analise através de um formulario. O estudo também serviu para os
participantes avaliarem a metodologia e didatica utilizada nas aulas de uma forma geral.

A Figura 10 mostra a avaliagédo dos participantes em relagcao ao tratamento das aulas
em sala de aula, onde 5 avalia como excelente, 4 - Bom, 3 - Médio, 2 - Regular e 1- Ruim.
Observou-se que mais de 70% dos participantes avaliaram as aulas de forma clara e

pratica.
Figura 10 — Grafico para resposta sobre se as aulas
foram claras e didéaticas.

80,00%
70,00%
60,00%
50,00%
40,00%
30,00%
20,00%
10,00% . % 2,90% 0%

" (] (]

0'00% W I
Nivél das Aulas
M Excelente W Bom M Medio MRegular ®Ruim
Fonte: Préprio autor.
» Moédulo |

A Figura 11 mostra a avaliacdo dos Alunos mediante ao médulo | que continha
conteudos de légica de Programacao e introdugdo a linguagem C++ (fungdes, vetores,
condicionais e operadores logicos). A analise dos dados afirma que 60% dos estudantes
avaliaram o médulo | como obijetivo e de facil aprendizado.
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Figura 11 — Grafico para resposta sobre avaliagao da
apostila de programacgao médulo 1.
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Fonte: Préprio autor.

» Maodulo I
A Figura 12 mostra a avaliacdo dos participantes em relacdo ao modulo |l o qual
abordava conteudos como circuitos elétricos, solda eletrénica e modelagem. Para os
alunos, este médulo teve uma aprovacao de aproximadamente de 70%.

Figura 12 — Grafico para a resposta sobre avaliagdo da
apostila do SL do Médulo L.
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Fonte: Préprio autor.

Um dos objetivos deste projeto era aumentar o interesse de jovens estudantes a
ingressar futuramente em uma das linhas das ciéncias exatas seja vinculada a robdtica ou
ndo. A Figura 13 revela que 41% dos participantes querem muito adentrar nas areas exatas.
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Figura 13 — Grafico para a resposta sobre aumento do
Interesse em ingressar na area de ciéncias exatas e
engenharias.
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Fonte: Proprio autor.

Na Figura 14 os ingressantes do curso ITUBERABots avaliaram todo andamento do
projeto como 85,7% excelente.

Figura 14 — Avaliacéo geral do curso.
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Fonte: Préprio autor.
5 CONCLUSAO

Este trabalho teve como objetivo estimular o interesse dos jovens em situacdo de
vulnerabilidade social pelas ciéncias exatas e tecnologias e engenharias. Para tal, foram
adotados métodos para atrair atencdo e a curiosidade dos jovens, oferecendo aulas mais
dindmicas e instigantes, assimilando entre teoria e pratica de montagem.

Analisando os resultados obtidos, foi possivel captar o alto nivel de satisfacdo com
o material disponibilizado e a didatica passada durante as aulas. Tendo uma avaliacdo geral
do curso de 85,7% como excelente, é possivel identificar que a metodologia aplicada foi
condizente com o foi proposto pelo projeto.
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Em edicdes futuras deste projeto, almeja-se o aprofundamento em conceitos de
programacdo e no uso de ferramentas para prototipagem. Além da ampliacdo dos
conteudos visando agregar uma gama maior de tematicas, no intuito de tornar o curso mais
dindmico e atraente aos jovens.

AGRADECIMENTOS

Agradecemos a Prefeitura de Itubera (BA), Secretaria de Desenvolvimento Social e
Juventude/ltubera (BA) e CETEC/UFRB.

REFERENCIAS

CASTRO, Viviane Gurgel de. RoboEduc: Especificacdo de um Software Educacional
para ensino da Robdtica as criancas como uma ferramenta de incluséo digital. 2008.
Dissertacdo de Mestrado. Universidade Federal do Rio Grande do Norte.

CEDUC (Itajuba - Mg). Centro de Educacéao Unifei. Como utilizar a plataforma Kahoot.
2020. Disponivel em: https://ceduc.unifei.edu.br/tutoriais/como-utilizar-a-plataforma-
kahoot/#:~:text=Kahoot!,Web%200u%20d0%20aplicativo%20Kahoot. Acesso em: 17 abr.
2022.

DE JESUS, Higor Santos; OTTONI, André Luiz C. Desenvolvimento de uma Interface
Gréfica Didatica para o Ensino de Aprendizado por Refor¢co com Futebol de Robés.
In: Congresso Brasileiro de Automéatica-CBA. 2020.

DE JESUS, Walber C. et al. Uma Revisado sobre Tecnologias Aplicadas ao Futebol de
Robés. In: Congresso Brasileiro de Automatica-CBA. 2020.

DE SOUZA Pio, J. L., de Castro, T. H. C., & de Castro Junior, A. N. (2006, novembro). A
robotica mével como instrumento de apoio a aprendizagem de computacgéo. In
Brazilian Symposium on Computers in Education (Simpdsio Brasileiro de Informética na
Educacgéo-SBIE) (Vol. 1, No. 1, pp. 497-506).

EQUIPE SEB (org.). Educacgéo: importancia da tecnologia ha educacao atual. importancia
da tecnologia na educacao atual. 2022. Disponivel em:
https://novosalunos.com.br/entenda-agora-a-importancia-da-tecnologia-na-educacao-
atual/#.~:text=Estimula%20a%20intera%C3%A7%C3%A30,0pini%C3%B5e5%20€%20mo
strar%20seus%20conhecimentos. Acesso em: 22 abr. 2022.

GARCIA, Fernanda Wolf. A importancia do uso das tecnologias no processo de ensino-
aprendizagem. Revista Educacao a Distancia, Batatais, v. 3, n. 1, p. 25-48, 2013.

GUADAGNIN, Alan Junior. Controle hibrido de um Rob6 Seguidor de Linha. 2014. 65f.
TCC (Graduacéo) - Curso de Engenharia Elétrica, Universidade Tecnoldgica Federal do
Parana, Pato Branco, 2014.

LOPES, L., dos Santos, L.M.M., de Souza, L.F.F., Barroso, M.F.S., da Silva, C.V., Serpa,
B.R., and Pereira, E.B. (2015). A robdtica educacional como ferramenta

UNICAMP




5@? COBENGE

2022

L Congresso Brasileiro de Educafo emEngentana -
e V Simposio InternacionaldeEdicataoemEngeniaratatiBENGE

multidisciplinar: um estudo de caso para a formacgédo e inclusdo de pessoas com
deficiéncia. Revista Educacédo Especial, 28(53), 735-749.

MORAIS, Thereza R de F. et al. Estudo de Robdtica como forma de introducéo ao
curso de engenharia de computacdo. Disponivel

em: http://www.abenge.org.br/sis_submetidos.php?acao=abrir&evento=COBENGE20&co
digo=COBENGEZ20 00164 00002890.pdf. Acesso em 3 abr. 2022.

DE JESUS, Higor Santos et al. Metodologia Extensionista para o Ensino de Futebol de
Robés. In: Congresso Brasileiro de Automatica-CBA. 2020.

ROBOCUP (org). RoboCup Federation. Pagina inicial. Disponivel em:
https://www.robocup.org/. Acesso em: 19 de abr. de 2022.

ITUBERABOTS: AN EXTENSIONIST VISION FOR ROBOT FOOTBALL IN BAIXO SUL
DA BAHIA

Abstract: Technological advances have proved to be a great tool for education, its
applications allow a range of innovations in the teaching-learning process. When applied
correctly, it is possible to attract the attention and curiosity of young people. In view of this,
the ITUBERADbots project seeks dynamic and thought-provoking measures so that students
feel challenged and induced to observe, abstract and invent, joining theory to practice. For
this, we opted for a methodology divided into two modules: module | — Simulated Robot
Soccer, where the basic concepts of logic and programming were applied; module Il — SL
Line Follower Robot, in which the basic concepts of circuits and electronic components and
the assembly of the SL Robot were applied. Finally, the participants applied the knowledge
acquired in the course in scientific competitions.

Keywords: Technology, robotics, education, simulated football, line follower.
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