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ROBOTICA COM LEGO MINDSTORMS: INSTRUMENTO DE
DIFUSAO TECNOLOGICA NO SERTAO PERNAMBUCANO

Paulo César Florentino Marques', Hélder Antero Amaral Nunes 2, Jacqueline Santos Silva-Cavalcanti®

Introducao

Atualmente a tecnologia estd presente em quase tudo que utilizamos no nosso dia a dia: carro, celulares e
computadores. Estudantes do ensino basico tem acesso a tecnologias desse tipo bem cedo, no entanto poucos conhecem
seu funcionamento, tampouco conseguem associar contetidos de sala de aula de matematica e disciplinas relacionadas,
com realidades tecnoldgicas (Benitti, 2009).

Um rob6 é um agente que pode coletar dados do ambiente onde esté inserido, através de sensores, e com esses dados
realizar tarefas predefinidas ou deixar de realizar de acordo com a variacdo de uma variante, utilizando, com certa
“inteligéncia”, o proprio meio para tomar decisdes acerca da tarefa a ser realizada. Robdtica ¢ um ramo das ciéncias
exatas que engloba ensinamento de computagdo, mecanica, além de eletronica, a Lego traz para esse ambito kits de
roboética educacional com a proposta de montagem de robos de forma facilitada e previamente definidos.

Como forma de estabelecer um contato direto entre o conceito e a pratica da utilizagdo de equipamentos usados em
estudos pela oceanografia, o Museu de Oceanografia da Universidade Federal Rural de Pernambuco na Unidade
Académica de Serra Talhada (MO/UAST), promoveu oficinas de robotica como forma de promover o conhecimento
cientifico-tecnologico sobre a tematica e como esta esta sendo aplicada em pesquisas ao longo do Brasil e do Mundo.
Dessa forma os visitantes/alunos puderam ter acesso a novas tecnologias através de aplica¢des praticas envolvendo
assuntos de Oceanografia, bem como uma visdo da interdisciplinaridade permitida através da mecanica, matematica,
programagdo de computadores, dentre outros.

Na execugdo da oficina o aluno péde desenvolver projetos interativos com o ambiente que tinham relacdo com o seu
cotidiano. Com a aplicag@o da robdtica na educagao, alunos podem explorar seu potencial criativo além de tomar novos
caminhos na aplicagdo de conceitos e resolugdo de problemas, adquirindo assim uma maior capacidade de elaboracdo de
hipoteses, investigacao de solucdes e estabelecimento de conclusdes cada vez mais elaboradas (Oliveira, 2007).

E intuito desse trabalho, apresentar os resultados das oficinas que foram realizadas em exposi¢des do MO como
meio de difusdo tecnologica através de técnicas interdisciplinares mostrando o funcionamento de aparatos tecnologicos,
que por ventura tem principios de equipamentos utilizados pela oceanografia, bem como intermediar a interatividade
proporcionada pelos kits de robotica, com o ensino da aplicagdo de equipamentos nos estudos dessa ciéncia. Assim
favorecendo o desenvolvimento de atividades agradaveis compartilhadas entre discentes e docentes, além da motivagéo
continua no ensino de tecnologias e areas afins, o uso desse tipo de técnica favorece o desenvolvimento do raciocinio
logico além de auxiliar no processo de aprendizado a respeito dos artefatos do museu.

Material e métodos

Para realizagdo das oficinas foram utilizados kits de robética educacional Lego Mindstorms NXT. Um simulador
bidimensional RoboMind de programag@o em ambiente bidimensional, que utiliza uma linguagem de programagao
simples que pode ser utilizada base alternativa para o ensino de programagéo e algoritmos, bem como computadores, e
matérias diversos como fita colorida, isopor, cola, dentre outros para a confecg¢@o de obstaculos para os robos.

As oficinas foram compostas por 10 pessoas de diferente faixa etaria. A oficina foi dividida em trés momentos da
seguinte forma: I- introducdo teodrica sobre robotica, o kit Lego Mindstorms, um paralelo com a relacdo entre
equipamentos oceanograficos e sensores utilizados na robdtica; II- pratica de montagem de um rob6 bésico que possa se
locomover por meio de atuadores e sensores; e I1I- ensino de programacao e pratica da mesma no robo desenvolvido. O
primeiro momento das oficinas os participantes permaneciam juntos e eram apresentados os principios basicos tedricos
da robodtica e programagdo, no segundo momento, os participantes eram divididos em dois grupos de 05 pessoas os
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quais iriam montar o robd. Cada grupo ficou responsavel por montar uma parte dele e em seguida uniam as partes do
robo desenvolvido. Contudo, toda .

Além dos kits Lego utilizados nas oficinas, também foi desenvolvido blocos de isopor que serviram de paredes em
um labirinto montado pelos participantes , no intuito de testar a programagéo feita para o robd. Ao final da oficina as
equipes programavam os robds, ¢ em seguida testavam-no no labirinto montado pela equipe oposta.

Pra o ensino de programacdo, foi inicialmente apresentado a logica de programacdo, onde foi utilizado uma
Integrated Development Environment (IDE) que faz uso da linguagem de programacdo simples, onde o objetivo da
programacao ¢ controlar um robd em um mapa bidimensional. O RoboMind (Halma, 2012) ¢ uma IDE que dispoes de
elementos os quais torna simples uma simulagdo controlada por computador para o auxilio no ensino de programacao.

O ambiente de programacio Lego foi utilizado para programagio. O LabVIEW™ ¢ descrita como uma linguagem de
programagdo grafica que tem como caracteristica uma interface amigavel que utiliza organizacéo de icones (elementos
graficos), em vez de linhas de texto para criar aplicagdes (Langer, 2004). A Figura 3 nos mostra a interfase da IDE de
desenvolvimento fornecida pela Lego. A Figura 4 mostra um dos grupos que participaram das oficinas.

Resultados e Discussao

A robdtica educacional proporciona ao aluno uma disposicao para pensar em solugdes para problemas sistémicos de
maneira a utilizar diversos elementos e conceitos interdisciplinares para que possa solucionar os problemas. No caso das
oficinas oferecidas pelo MO-UAST a interdisciplinaridade era abordada através da integracdo da teoria ldogica
matematica, programagao e o funcionamento tedrico dos robos em ambientes aquaticos.

Seis oficinas foram realizadas em lugares diferentes. A primeira aconteceu durante a II Exposi¢do feita pelo Museu
de Oceanografia, escola Aires Gama da cidade de Flores-PE as quais tiveram a quantidade de participantes
diferenciadas, sendo grupos de 5 e 20 pessoas, respectivamente. As outras 04 oficinas foram realizadas em escolas da
rede publica da cidade de Serra Talhada e cidades vizinhas, que foram: EREM Alfredo de Carvalho da cidade de
Triunfo-PE (Figura 4,5), EREM Aires Gama da cidade de Flores-PE, a Escola Estadual Manoel Pereira Lins de Serra
Talhada-PE e a Escola Estadual Cornélio Soares também da cidade de Serra Talhada-PE.

As oficinas foram realizadas para diferentes publicos de diferentes idades (10-18 anos), sendo estudantes do ensino
fundamental (presentes nas escolas: Manoel Pereira Lins e Cornélio Soares), estudantes do ensino médio (presentes nas
escolas: Alfredo de Carvalho e escola Aires Gama) além de um publico visitante do museu. Participantes com ensino
superior formaram o perfil do publico presente nas oficinas durante a II Exposi¢do feita pelo MO da Universidade
Federal Rural de Pernambuco. Contudo, nesta exposi¢ao cerca de 60 pessoas participaram das oficinas de robdtica e
aprenderam de forma interativa.

Com todo o trabalho realizado, em cada oficina ficou claro o interesse do alunado da rede publica, em especial, pela
utilizagdo da tecnologia, assim tornando o trabalho mais proveitoso e despertando o interesse da populagdo sertaneja
pelo uso da tecnologia para exemplificar instrumentos utilizados na oceanografia, como por exemplo, o sensor
ultrassonico como instrumento para se obter medida de profundidade, sensor de presenga de luminosidade em um
comparativo com o qudo cristalina ¢ a agua, claro tudo de forma andloga, pois os kits sdo usados apenas para uma
exemplificacdo do funcionamento dos equipamentos reais.

Como alternativa de desenvolvimento pratico em robdtica podem encontrar diversos kits de robotica que pode ser
utilizado para esse fim. No entanto um kit aceitdvel ¢ o Lego Mindstorms NXT, o mesmo pode ser considerado um dos
melhores a ser usado para a educagdo devido a suas facilidades acelerando assim o desenvolvimento do usudrio a
respeito do conhecimento da tematica. Além da modelagem mecénica facilitada devido a pecas padronizadas e de
encaixe, o kit traz consigo software proprio para a programag¢do de interface, que torna o processo de aprendizagem
mais proveitoso, além disso, ndo necessita de um conhecimento aprofundado em eletrénica.

O kit de robotica utilizado no trabalho, Mindstorms NXT ¢ uma linha de robética da Lego (Lego, 2009), que possui
em sua estrutura diversas pegas eletromecénicas, dentre elas a CPU do robd, equipada com um microcontrolador ARM7
de 32 Bits, que pode ser conectados a ele trés atuadores e até quatro sensores. Além dessas conexdes 0 mesmo possui
comunica¢do Bluetooth, porta USB e uma tela de LCD de 100x64 pixels. O “tijolo”, controlador do robd, possui ainda
quatro botdes os quais ¢ usado para que o usuario possa utilizar o sistema. O conjunto de CPU, sensores e atuadores ¢
melhor presentado na Figura 1. Esses materiais sdo de facil utilizagdo e aprendizagem por tanto serve como importante
ferramenta pedagogica na apresentagdo da robodtica ao publico em geral.

Os kits Mindstorms NXT se mostraram bastante proveitoso para o trabalho de divulgacao cientifica e tecnologica na
regido através dos eventos promovidos pelo Museu de Oceanografia de Serra Talhada. Trabalhos futuros do grupo
preveem a inser¢do de robdtica livre, na qual sera usado qualquer material, inclusive reciclado, para ser construido os
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robds. Como um proximo trabalho pretende-se trabalho com placas de baixo custo para controlar os robds e pegas
usadas como motores de impressoras que ndo sao mais usadas dentre outras.
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Figura 1. Kit Lego Mindstorms NXT (Lego, 2009). A) Controlador CPU, S1) sensor de toque, S2) sensor de som, S3) sensor de luz,
S4) sensor de ultrassom, A-A,B,C) atuadores — servo motores.
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Figura 2. Ambiente de Programacio disponibilizado pela Lego de Programagio em LabVIEW ™,
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Figura 3,4. Alunos da EREM Alfredo de Carvalho da cidade de Triunfo-PE que participaram das oficinas



