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Resumo Este artigo tem por objetivo descrever o processo de utilizagdo da Robotica Pedagogica — RP, no

contexto da formagdo de professores do projeto Um Computador por Aluno, UCA/Unicamp,
desenvolvido entre 2011 e 2014 na Escola Municipal Elza Maria Pellegrini de Aguiar, localizada
em Campinas, SP. O estudo objetivou tanto registrar e analisar o processo de formagdo de pro-
fessores para o trabalho com a Robotica Pedagogica, numa vertente mediadora entre os conhe-
cimentos cientificos e os conhecimentos escolarizados, quanto, especificamente, compreender
como os professores que ensinam, em estreita relagdo com os alunos que aprendem, concretizam
a nog¢do de transposi¢do didatica utilizando-se da Robotica Pedagogica e do conceito de conver-
géncia interdisciplinar. O estudo contextualiza-se em duas fases distintas. A primeira desenvolvi-
da entre agosto de 2011 e dezembro de 2012 e a segunda, entre junho de 2013 e julho de 2014.
Participaram do estudo duas professoras de duas turmas de 5°no (A e B) do Ensino Fundamen-
tal. Como pressupostos teoricos, o trabalho dialoga, basicamente, com autores que discutem os
conceitos de Robotica Pedagogica, Transposi¢do Diddtica e Curriculo. A no¢do de Convergéncia
Interdisciplinar é apresentada e permeia os fazeres dos sujeitos. A metodologia de pesquisa tem
como base a abordagem qualitativa, obtendo como resultado a evidéncia da importincia da
formagdo de professores para a utilizagdo das nogdes de transposi¢do didatica e convergéncia
interdisciplinar nos processos de ensino e de aprendizagem.

Palavras-Chave: Robdtica Pedagigica, Formagdo de Professores, Curriculo, Transposi¢do
Didatica

This article aims to describe the process of using the Educational Robotics - RP in the context of
the project teacher training One Laptop per Student - named UCA/Unicamp -, developed between
2011 and 2014 at the Municipal School Elza Maria Pellegrini de Aguiar, located in Campinas,
SP. The study aimed to both record and analyze the teacher training process to work with the
Pedagogical Robotics, a mediator slope between scientific knowledge and the scholar knowledge,
as well as, specifically, to understand how teachers, in close relationship with learning students,
embody the notion of didactic transposition using the Pedagogical Robotics and the concept of
interdisciplinary convergence. The study is contextualized in two distinct phases. The first, devel-
oped between August 2011 and December 2012 and the second between June 2013 and July
2014. Two teachers from two classes of Sth year (A and B) of elementary school took part in the

Abstract

DOI: 10.5753/RBIE.2015.23.03.56



Abreu e Bastos Robética Pedagégica e Curriculo: Atuagdo
em uma Escola Municipal do Projeto UCA

studies. As theoretical assumptions, the work dialogues basically with authors discussing the
concepts of Educational Robotics, Didactic Transposition and Curriculum. The notion of Inter-
disciplinary Convergence is presented and permeates the doings of the subjects. The research
methodology is based on the qualitative approach resulting in an evidence of the importance of

teacher training for the use of didactic transposition of ideas and interdisciplinary convergence
in the teaching and learning processes.

Keywords: Educational Robotics, Teacher Training, Curriculum, Didactic Transposition
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1 Introducao

Este artigo descreve o processo de utilizagdo da Ro-
batica Pedagogica (RP) na educagdo, especificamente, No
contexto do projeto Um Computador por Aluno
(UCA/Unicamp), desenvolvido entre 2011 e 2014 na
Escola Municipal Elza Maria Pellegrini de Aguiar, locali-
zada em Campinas, SP.

O estudo teve como objetivo geral registrar e analisar
o processo formativo de professores para o trabalho com
a Robotica Pedagodgica, numa vertente mediadora entre os
conhecimentos cientificos ¢ os conhecimentos escolari-
zados; e, por objetivo especifico, compreender como 0s
professores que ensinam, em relagdo com os alunos que
aprendem, concretizam a nogdo de transposi¢do didatica
utilizando-se da Robotica Pedagdgica e do conceito de
convergéncia interdisciplinar.

O processo de formagdo de professores requer que se
problematize o proprio objeto para o qual se esta propici-
ando tal formagdo. Assim, as questdes direcionadoras da
pesquisa pautaram-se em compreender: “Como a Roboti-
ca Pedagogica pode se constituir em ferramenta mediado-
ra da transposicdo didatica dos conceitos cientificos para
os saberes escolarizados?” e, “A Robodtica Pedagogica
possibilita convergéncias interdisciplinares ao longo da
transposi¢do dos conhecimentos cientificos aos saberes
escolarizados?” Para tanto, estiveram juntos em tal em-
preitada académica: pesquisadores da Universidade, pro-
fessores e alunos de uma escola municipal, tendo a pro-
pria sala de aula como palco da producdo deste conheci-
mento que ora passa a ser narrado.

O estudo apresenta-se descrito em duas fases distin-
tas: a primeira desenvolvida entre agosto de 2011 e de-
zembro de 2012 e a segunda, entre junho de 2013 e julho
de 2014. Com base no conceito de Transposi¢do Didatica
(Chevallard apud Lopes e Macedo [1]), o artigo descreve
uma experiéncia de formagdo de professores na Escola
Municipal Elza Maria Pellegrini de Aguiar, localizada em
Campinas, SP, da qual participaram duas professoras do
ensino fundamental com suas duas turmas, respectiva-
mente, 0 5°ano A e 0 5°no B, desenvolvida por meio de
oficinas de trabalho, na propria sala de aula.

Ao longo do texto serdo abordados conceitos estrutu-
rantes do estudo, tais como: Roboética Pedagogica (RP),
Transposi¢do Didatica (TD) e Convergéncia Interdisci-
plinar (CI), como vemos a seguir.

Robotica Pedagodgica pode ser definida como a
area do conhecimento que utiliza os conceitos das enge-
nharias e demais Ciéncias no processo de concepgao,
construgdo, automagao e controle de dispositivos roboti-
cos com propositos educacionais.

Com relagdo a nogdo de Transposi¢do Didatica,
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aderimos a contribuicdo de Chevallard apud Lopes [1] ao
afirmar que transposigdo didatica é precisamente a tran-
si¢do de um conhecimento, considerado como uma fer-
ramenta a ser colocada em uso, para algo a ser ensinado e
aprendido. Assim, a0 mesmo tempo em que ¢ uma transi-
cdo entre saberes, a transposi¢do didatica consiste no
trabalho de realizar essa transi¢do, o trabalho de trans-
formar um objeto de saber a ensinar em um objeto de
ensino. Na escola, tendo como base o curriculo escolari-
zado, o saber das Ciéncias, ou conhecimento cientifico ha
que sofrer um processo de transposi¢do no processo de
ensino para que seja assimilado, modificado, adaptado
aos padrdes sociais e culturais e, finalmente, haja a efeti-
va aprendizagem.

O conceito de Convergéncia Interdisciplinar se
constituiu ao longo do estudo como sendo a utilizagdo de
varios conceitos das areas das Ciéncias de Referéncia
(Fisica, Matematica, Engenharias, Geografia dentre ou-
tras), que se identificam, se conectam e se concretizam
em uma agdo ou objeto. Objeto este construido durante o
estudo como um dispositivo da Robdtica Pedagdgica
(RP).

Expressos os conceitos que subsidiaram a experiéncia
investigativa, faz-se necessario uma breve contextualiza-
¢do historica do campo de conhecimento em discusséo,
isto ¢, da Robotica Pedagogica.

O estudo da RP teve inicio nos EUA, no inicio dos
anos 80, com a pesquisa de Seymour Papert e a Lingua-
gem de Programagdo Logo. No Brasil, a RP teve os seus
primeiros estudos desenvolvidos dentro de universidades
como a Universidade Estadual de Campinas (Unicamp),
Universidade Federal do Rio Grande do Sul (UFRGS) e
Universidade Federal do Rio de Janeiro (UFRJ). No Bra-
sil, projetos de pesquisa mais recentes nesta area sao
desenvolvidos em institui¢des educacionais como o Gru-
po Warthog Robotics, vinculado ao Instituto de Ciéncias
Matematicas e de Computagdo (ICMC) da USP, em Sdo
Carlos, Nucleo de Informatica Aplicada a Educagio
(NIED/UNICAMP), em Campinas, Universidade Federal
do Rio Grande do Norte (UFRN), em Natal, dentre ou-
tros. Nos Estados Unidos podemos citar Carnegie Mellon
University (CMU), projeto da K-12 STEM Education
Materials voltado para o desenvolvimento ou melhoria de
cursos que utilizam robdtica como uma ferramenta para o
ensino. Do ponto de vista historico, a partir da década de
1980, usando como marco o Projeto Educagdo com
Computador- Educom [2], do ano del1983, a pratica de
inser¢do da Robotica Pedagodgica ao uso de tecnologias
na educacgdo vem sendo desenvolvida. Mais precisamen-
te, em 1987, junto com o aprendizado da Linguagem de
Programagdo LOGO, inicia-se no Nucleo de Informatica
Aplicada & Educagdo NIED/UNICAMP, os primeiros
projetos voltados para o0 uso do computador para contro-
lar dispositivos roboticos. Nesse percurso, em 1989, o
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NIED realizou a primeira Oficina de RP, ministrada por
um pesquisador do Massachusetts Institute of Technology
(MIT, no EUA) com o objetivo de formar os pesquisado-
res daquele Nucleo para utilizagido de robotica no contex-
to educacional. Na década de 1990, com a implantacdo
de computadores MSX, de 08 bits, a Robotica Pedagogi-
ca passou a ser desenvolvida no denominado ambiente
LEGO-Logo no qual Kits LEGO eram utilizados para
realizar atividades de robotica educacional. A partir de
1993, coube ao NIED desenvolver atividades de forma-
¢do dos professores dos Centros de Informatica na Edu-
cacdo (CIEds, hoje, Nucleo de Tecnologia Educacional -
NTE) ao longo do pais.

Na década de 2000, o grande destaque da RP foi a
criagdo da Olimpiada Brasileira de Robdtica (OBR) [3],
que teve suporte do Ministério da Ciéncia e Tecnologia
(MCT), Conselho Nacional de Desenvolvimento Cientifi-
co ¢ Tecnoldgico (CNPq) e Ministério da Educagdo em
parceria com a Fundag@o Nacional de Desenvolvimento
da Educacdo (FNDE/MEC) [4]. Nesta década, a partir de
2008, foi criado o Workshop de Robdtica Educacional —
WRE [5], um férum cientifico com 0S propoésitos de:
capacitar professores do ensino médio e fundamental para
inserir a Roboética Educacional nos contetidos das disci-
plinas de matematica e fisica; expor resultados de pesqui-
sas e possibilitar a troca de experiéncias acerca da utiliza-
¢do da Robotica Educacional como uma ferramenta in-
terdisciplinar e, discutir aspectos técnicos e educacionais
do uso da robotica envolvendo temas como: robdtica na
escola, formagdo de professores de robdtica, Competigdes
de robotica, dentre outros.

Denota-se, portanto, que, desde a sua origem, a RP
vem evoluindo tanto em pesquisas desenvolvidas em
universidades quanto em foruns e congressos que discu-
tem como o seu uso pode contribuir para o desenvolvi-
mento cientifico e tecnoldgico do Brasil e do mundo. Do
ponto de vista do continente europeu e dos Estados Uni-
dos, vale citar projetos voltados para o uso da RP no
ensino, como:

TERECoP —(Teacher Education on Robotics) trata-se de
um projeto implementado com a participagdo de 08 insti-
tuigdes educacionais europeias, de 06 paises, com o obje-
tivo de desenvolver atividades de carater construtivista e
construcionista para o ensino médio, com base na cons-
trugdo de robds programaveis [6]; Hummingbird Duo
Projects [7], trata-se de um “open source robot-designing
kit” que permite niveis de aprendizagem de robotica para
estudantes a partir de quarta série; Projeto Arts & Bots da
Carnegie Mellon University [8], trabalha a questdo da
inclusdo de conteudos tecnoldgicos no ensino fundamen-
tal e médio, num contexto que denominam de “A Roboti-
ca Comunitaria, Educag@o e Tecnologia para Empodera-

mento”. O projeto explora a inovag@o e a implantagdo de
tecnologias roboticas socialmente significativas.

Este artigo esta assim organizado: na segdo 1 fez-se
um panorama geral envolvendo o histérico da RP. A
secdo 2 apresenta uma contextualizagdo do projeto
UCA/Unicamp no processo de formacdo dos professores.
Na secdo 3, discute-se a robotica pedagogica e a (re)
construcdo do conceito de Transposicdo Didatica. A
secdo 4 aborda a metodologia da pesquisa. A se¢do 5
evidencia os resultados e discussdo. Na se¢do 6, trazemos
as conclusdes e, por fim, na se¢do 7, os agradecimentos.
A seguir, apresenta-se a contextualizacdo do projeto
UCA/Unicamp e sua relacdo com a formacao de profes-
sores.

2 Contextualizacio do projeto
UCA/Unicamp no processo de forma-
¢a0 dos professores

Desde o principio, a robdtica foi trabalhada mais no
contexto técnico do que pedagdgico. Dessa forma, a
abordagem da robotica em cursos como engenharia elé-
trica ou mecénica acabou tendo uma grande aceitagdo
tendo se mostrado util para o aprendizado das teorias
estudadas nesses cursos. Entretanto, quando a robotica
ultrapassou as fronteiras das universidades e comecou a
ser ensinada em escolas (de niveis fundamental e médio),
os professores sentiram dificuldade para adapta-la aos
contetdos do curriculo escolar. Isso aconteceu, porque,
em muitas escolas, sobretudo nas particulares, a robotica
foi e ainda hoje ¢ introduzida, apenas, como atividade
extracurricular para poucos alunos no contra turno, ensi-
nada, muitas vezes, por técnicos de informatica e ndo por
professores dos devidos componentes curriculares. Silva
[9], em sua pesquisa de doutorado realizada em uma
escola de ensino fundamental I, em Natal, RN, desenvol-
veu atividades que visavam a construgdo de prototipos
robdticos pelas criangas - tendo como base a teoria socio-
histérica de Vygotsky - como forma de desenvolver as
chamadas Zona de Desenvolvimento Proximal, (ZPDs),
que proporcionassem o aprendizado de conceitos cientifi-
cos. As atividades na escola foram desenvolvidas no
formato de oficinas. Entretanto, os resultados da pesquisa
demonstram que um dos fatores limitantes desse trabalho
foi o pouco contato dos professores da escola com os
alunos que participaram das oficinas. Zilli [10], na sua
dissertacao de mestrado analisa o uso da Roboética Educa-
cional em escolas de ensino fundamental de 5 a 8* séries
(atual 6° a 9° - Anos Finais do Ensino Fundamental), de
Curitiba (PR) como recurso pedagogico. O resultado da
pesquisa aponta que a tecnologia em questdo ainda é um
desafio para a realidade escolar, em relagdo a sua implan-
tagdo no curriculo da escola. Campos [11], cujo trabalho
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buscou identificar as caracteristicas da integracdo da
robdtica como recurso tecnologico no curriculo, mostra
que essa integragdo possui aspectos complexos como a
relagdo tempo/espaco, o (des) preparo da equipe pedago-
gica e a relagdo entre a robotica e outros saberes. Isto €,
um projeto de integrag@o de robotica como tecnologia ao
curriculo precisa contemplar de forma ampla também os
conhecimentos referentes a robdtica e a tecnologia, no
intuito de permitir ao educando estabelecer relagdes mais
complexas sobre a tecnologia e seu proprio processo de
aprendizagem.

Portanto, os relatos desses pesquisadores apontam
que: houve pouco contato dos professores da escola com
os alunos que participaram das oficinas; persiste o desafio
de integragdo da roboética com o curriculo; héd a necessi-
dade de um processo formativo de professores para as
complexidades que se apresentam na utilizagdo da Robo-
tica Pedagdgica na escola.

Esses estudos (dentre tantos outros ndo apontados
neste texto) denotam situagdes que podem ser superadas
com a introducdo do ensino da RP no curriculo escolar
das criangas e jovens, para que professores atuem em
suas praticas, a partir das no¢des didaticas possibilitado-
ras da transposi¢do dos conceitos das Ciéncias de Refe-
réncia (por exemplo, Fisica, Matematica, Engenharias,
Geografia, dentre outras) para o conhecimento escolari-
zado. Ou seja, de forma a que os alunos compreendam e
enxerguem o sentido de tais aprendizagens para seu con-
texto de vida diminuindo suas dificuldades de compreen-
sdo dessas matérias escolares.

No contexto do projeto Um Computador por Aluno
(UCA) [4], a formagdo de professores e alunos tém bus-
cado, a partir da realidade da escola, e com base no curri-
culo, produzir conhecimentos cientificos que auxiliem o
aprendizado de conceitos que, na maioria das vezes, sdo
somente anunciados e nunca trabalhados de forma con-
textualizada. Uma das atividades neste processo consti-
tui-se pela formagdo dos professores para a apropriagdo
concomitante a aplicagdo dos conhecimentos de robotica
integrados ao curriculo, pratica que difere do processo
tradicional de formacgdo realizada descontextualizada da
sala de aula, desvinculada do conteudo curricular, em que
o professor primeiro aprende e depois executa a atividade
e a insere no curriculo.

Em consonéncia com os propositos do projeto UCA,
as atividades de Robdtica Pedagogica na escola munici-
pal Elza Maria Pellegrini de Aguiar [12] buscou trabalhar
a formagdo para que professores e alunos se apropriassem
de conhecimentos do uso do laptop educacional classma-
te, associados a construgdo de dispositivos robdticos
controlados por esse computador [13], numa vertente de
ensino aprendizagem que associa 0 uso do laptop educa-
cional como tecnologia mdvel e constru¢do/invencao de
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maquinas que estdo no imaginario das criangas. O seu
desenvolvimento possibilitou aos professores efetiva
melhora nas praticas pedagodgicas, na medida em que,
paulatinamente, o desenvolvimento profissional orientou
o desenvolvimento curricular [14] no que diz respeito a
aplicacdo de conhecimentos, apresentados de maneira
simples, passiveis de serem compreendidos por alunos do
ensino fundamental, nas 4reas de Fisica, Matematica,
Geografia, Quimica, Portugués, Historia, dentre outras,
como veremos a seguir ao abordarmos a Robotica Peda-
gogica e a (re)constru¢do do conhecimento de transposi-
¢do didatica.

3 Robdética Pedagégica e a
(re)construcao do conceito de transpo-
sicao didatica

A Robotica Pedagodgica ha muito vem se incorporan-
do as praticas dos professores e o caso apresentado neste
texto ¢ apenas uma das muitas experiéncias que se desen-
volvem Brasil afora. E bem verdade que ndo se atingiu,
ainda, a universalizagdo de tal pratica, no entanto, ndo
pode mais ser considerada uma novidade nas escolas de
Educagdo Infantil, Fundamental ¢ Médio. Assim, nas
escolas onde se vivencia tal experiéncia, pode-se afirmar
que a robdtica faz parte do curriculo.

Porém, como a Robdtica Pedagdgica se articula ao
curriculo? Primeiramente, ha que se ter em mente que o
curriculo e a didatica encontram-se articulados nas prati-
cas de ensino dos professores e nas aprendizagens dos
alunos. O curriculo se constitui a partir da selecdo e orga-
nizagdo de experiéncias, praticas, saberes, conhecimen-
tos. E, a tal selecdo, corresponde sempre a uma visdo e
concepcao de sociedade, uma visdo de ser humano e de
mundo. Para Lopes e Macedo [1], trata-se de uma produ-
¢éo cultural que faz parte da luta pela produgédo de signi-
ficado, a propria legitimag@o. Para Silva [15], além da
questdo do conhecimento nas teorias do curriculo, esta a
questdo de identidade e de subjetividade. O curriculo ¢é
feito de escolhas, mas também de praticas que o subja-
zem, sejam elas explicitas ou ocultas, prescritivas, for-
mais ou problematizadoras. O campo do curriculo tam-
bém incorpora os contetidos universais acumulados pela
humanidade e os conhecimentos produzidos pelas disci-
plinas cientificas dos diversos campos do conhecimento.
Porém, como ¢ amplamente sabido por todos, o curriculo
escolar se constitui pelas disciplinas escolares que, em
sua génese, guardam semelhanga com as disciplinas de
cunho cientifico, também denominadas Disciplinas de
Referéncia. Para exemplificar, podemos citar a Matema-
tica, a Biologia, a Quimica, a Historia e a Geografia en-
quanto disciplinas cientificas responsaveis pelas pesqui-
sas e producdo de conhecimento cientifico, possibilitado-
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ras do avango cientifico nessas areas. O curriculo escola-
rizado, por sua vez, tem nestas a sua principal referéncia
em relagdo aos conteudos e conceitos trabalhados com
criangas e jovens da educacdo bésica. No entanto, reside
aqui uma diferenca entre a Matematica, a Historia, a
Geografia escolar, dentre outras matérias trabalhadas:
daquelas (da Ciéncia) para estas (curricularizadas), ha o
que se denomina - pelos estudos dos campos da Didatica
e do Curriculo - de Transposicio Didatica. A concepgio
de Transposi¢ao Didatica foi desenvolvida por Cheval-
lard, didata francés?, a partir de seus estudos acerca das
diferengas epistemoldgicas entre 0 conhecimento mate-
matico produzido pelos investigadores, cientistas desse
campo, ¢ a matematica ensinada na escola [1]. Chevallard
mostra como 0 conhecimento da ciéncia matematica ¢
modificado, geralmente, e simplificado ao ser ensinado
na escola, na disciplina escolar Matematica. Isto é, nesse
novo contexto - de ensino e de aprendizagem - o conceito
¢ deslocado [1]. No ato de ensinar, preexiste uma inten-
¢do de um sujeito - o(a) professor(a) em relagdo a outro
sujeito, 0 aluno (a quem ¢é ensinado) - e ndo necessaria-
mente ¢ o professor quem procede a essa selecio, pois o
conhecimento, ao chegar a escola, ja passou por um filtro
mais amplo, cuja base ¢ a importancia social que ¢ confe-
rida a esse conhecimento, pela sociedade em geral. Per-
cebe-se, entdo, que a transposi¢do didatica envolve um
processo de transi¢do entre mundos distintos do conhe-
cimento, porém, que se aproximam de alguma forma.
Nesse processo de deslocamento e transi¢do para o uni-
verso curriculo-escolar, o processo de transposigdo dida-
tica passa pelo que Chevallard denomina de noosfera (ou
intelligentsia do sistema de ensino, cujo controle cabe aos
sistemas de ensino, a estrutura social mais ampla, ao
circulo representado pelas pesquisas e pesquisadores
sobre ensino, associagdes cientificas e sindicais, professo-
res, militantes). Ou seja, ¢ a instancia onde sdo pensadas
e prescritas as praticas pedagdgicas e os conteudos de
ensino. Cabe frisar que a instancia social ndo é composta
exclusivamente por pessoas, mas pelas instituigdes as
quais essas pessoas estdo ligadas [1].

No contexto da experiéncia com a Escola Municipal
Elza Maria Pellegrini de Aguiar, desenvolveu-se uma
acdo formativa cujo objetivo pautava-se em oferecer
subsidios praticos e conceituais relacionados a utilizacdo
da Robotica Pedagogica como mediadora da transposi-
¢do didatica de conceitos cientificos com vistas a cons-
trugdo de saberes escolares em convergéncia interdisci-
plinar no contexto curricular. Os conceitos cientificos
trabalhados na RP foram transpostos das areas das enge-
nharias e da robotica industrial e contextualizados para

!'Yves Chevallard é “Professor do Institut Universitaire de Formation de
Maitres de 1"’Académie d"Aix-Marseille, da Universidade de Provence,
na Franga. Tem pesquisas no campo da Didatica, com particular interes-
se na Didatica da Matematica. Sua principal obra ¢ A transposig¢do
didatica: do saber sabio ao saber ensinado.

serem ensinados no ensino fundamental ao articular o
concreto e o abstrato e aspectos cognitivos e ludicos, para
criar situagdes de aprendizagem e resolver problemas que
envolveram: concepgdo, implementagdo, construgdo,
automacao e controle de um mecanismo [16]. Na concep-
cdo do dispositivo, foram discutidos o seu design, o por-
qué de se construir “aquela” maquina para realizar uma
determinada tarefa e a sua fungdo pedagdgica. Na imple-
mentacdo, a discussdo deu-se em torno de como o robd
deve ser construido: com material de kits de montar,
material alternativo do tipo sucata ou de uma mistura dos
dois e, que componentes mecanicos eletroeletronicos o
robd deve possuir para funcionar [17]. Na construgdo, o
trabalho consistiu na montagem do robd propriamente
dito, utilizando e respeitando-se principios mecanicos ¢
elétricos que possibilitam o funcionamento das maqui-
nas. Na automag¢do e controle, o desafio consistiu em
utilizar um software (Scratch) [18] com um ambiente de
programacao e comandos apropriados para controlar
componentes eletroeletronicos do robd, que propiciasse a
realizagdo, de forma automatica, a tarefa para a qual foi
projetado. Isso tudo ¢ feito com vistas a explorar tanto a
vertente de constru¢do quanto a de programacéo [21].

Em todas as etapas desse processo pode ocorrer
aprendizagem advinda das mais diferentes areas cientifi-
cas, fazendo emergir novas ideias tecnologicas capazes
de serem apropriadas pelos professores e alunos, produ-
zindo novos conhecimentos [13]. E nesse contexto de
formacdo que se enquadra o processo de uso da RP na
escola como atividade de pesquisa envolvendo alunos,
professores.

No decorrer deste relato podemos acompanhar o pro-
cesso pelo qual a concepgao de Transposi¢do Didatica se
operacionalizou na escola porquanto conceitos cientifi-
cos, complexos, oriundos das engenharias e da robotica
industrial foram trabalhados e, de alguma forma, simpli-
ficados e (re) contextualizados para que se procedesse ao
ensino (e a aprendizagem) escolar no curriculo da educa-
¢do basica. Isso, por sua vez, sinaliza e afirma o cenario
de uma educagdo coerente - com as transformagdes soci-
ais, econdmicas e politicas atuais-, na qual se deve ter um
curriculo voltado ao fortalecimento ao invés do fracasso
daqueles que passam pela escola. Para Almeida [19], a
Transposicao Didatica ¢ necessaria, ela esta relacionada a
forma de ensinar e de aprender e que ela precisa ser pen-
sada dentro da realidade escolar brasileira. No item a
seguir, por meio da experiéncia de construir um carro
robd que transportava o computador classmate num sis-
tema que possibilitava medir a distdncia percorrida pelo
carro, apresenta-se a metodologia desenvolvida neste
trabalho, na qual se pode perceber a Transposigdo Didati-
ca como “saber sabio” (aquele produzido pelos cientistas
Dall’ Asta e Brandao [20]) que foi passada para a constru-
¢a0 dos robods na forma de um “saber escolar”.
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4 Metodologia da pesquisa

O desenvolvimento da pesquisa pautou-se em uma
abordagem qualitativa, uma vez que esta permite ao pes-
quisador, por meio da observagio e reflexdo sobre a rea-
lidade, chegar mais perto da "perspectiva" dos sujeitos.
Dessa forma, buscou-se compreender, numa dada reali-
dade, ou seja, em uma escola publica de ensino funda-
mental, a complexidade do processo de formagdo docente
para se apropriar dos conhecimentos da robotica como
recurso pedagogico mediador para a transposi¢do didatica
de conceitos das Ciéncias para o saber curricularizado da
escola de educagdo basica, ambos em perfeita simbiose
com a convergéncia interdisciplinar entre os conhecimen-
tos. Para tanto, como instrumentos de coleta de dados
foram utilizados filmagens, fotografias, observagdes in
loco e registros escritos e problemas formulados pelos
alunos, fundamentais para uma analise mais criteriosa do
fendmeno em questdo, em seu contexto natural. Neste
sentido, o processo de formagdo dos professores se cons-
tituiu em duas fases distintas e suas respectivas etapas,
conforme apresentadas a seguir.

4.1 Primeira fase

A primeira fase foi desenvolvida de agosto de 2011 a
dezembro de 2012. Esta, por sua vez, foi subdividida em
duas etapas, que serdo sucintamente descritas na sequén-
cia.

4.1.1 Etapa 1 — Oficinas Piloto

Nesta etapa, os pesquisadores da universidade realiza-
ram oficinas piloto, que foram oferecidas a todos os pro-
fessores e a diregdo da escola municipal.

Esta fase ocorreu de agosto a dezembro de 2011. Du-
rante esse periodo foram realizadas as interagdes iniciais
com a escola. Tais intera¢cdes tinham como objetivo a
apresentagdo de videos, palestras e discussdes com o
intuito de sensibilizar a escola para o uso da Robodtica
Pedagogica junto com o laptop educacional classmate
como forma diferenciada de se explorar o uso deste com-
putador.

Com esta a¢do, o que se buscava na realidade era que
surgissem, voluntariamente, professores interessados em
trabalhar com a robotica.

Nesta etapa, a direcdo escolar convidou, além de 10
professores da escola, alunos de Ensino Fundamental I e
II, de diferentes faixas etarias que, no contraturno, apren-
deram a usar o laptop educacional classmate e passaram a
auxiliar os professores nas tarefas de apropriagdo e uso
desses computadores atuando como monitores dos pro-
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fessores. Foram oferecidas oficinas com dura¢do de duas
horas, realizadas no laboratério de informatica da propria
escola, as quais consistiam em montagem de dispositivos
roboticos, elaboracdo de programas usando a linguagem
de programac@o Scratch, ensino dos principios basicos de
controle de componentes eletroeletronicos via computa-
dor e de principios mecanicos das maquinas que estdo no
nosso dia a dia.

Ao longo deste processo, tanto os professores quanto
os alunos monitores se mostravam extremante receptivos,
envolvidos e interessados na implantagdo da Robotica
Pedagogica na escola. Entretanto, ao final do processo,
somente duas professoras do 5° ano se interessaram,
efetivamente, em trabalhar com a robética. E foi com
estas que as atividades foram desenvolvidas, resultando
neste estudo.

4.1.2 Etapa 2 - Descricao de atividade em
oficina formativa

Nesta etapa, foram realizadas as oficinas de robdtica
na sala de aula com as turmas do 5°ano A e B.

O periodo desta etapa foi de margo a dezembro de
2012. Entre marco e junho, as atividades foram desenvol-
vidas com a professora ¢ alunos do 5°ano A; e de agosto a
dezembro, com os do 5°ano B.

As oficinas desta etapa tinham duas horas de duragéo,
realizadas semanalmente na escola pelos pesquisadores
da universidade com a participagdo de todos os alunos ¢
da professora daquela turma.

Os alunos eram divididos em grupos de forma a per-
mitir que tivessem acesso a todas as atividades do ambi-
ente de Robodtica Pedagogica (design, construgdo, auto-
magao-programacdo e controle do dispositivo roboético).
Durante a realiza¢do da etapa 2, para cada oficina minis-
trada, as professoras e os alunos tinham como tarefa
elaborar um relato do que foi trabalhado naquele dia.

A titulo de exemplo de atividade desenvolvida na es-
cola, foi apresentado a classe de alunos de 5° ano o desa-
fio de construir um carro que pudesse transportar o laptop
educacional classmate, conforme mostrado na Figura 1,
sendo este o objeto mediador para se concretizar a com-
preensdo das nogdes de transposicao didatica.
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Figura 1: Carro robd transportando o laptop educacional classmate

O desafio apresentado tinha a ver com o fato de que
no curriculo dos alunos do 5° ano, estes estudavam Uni-
dades de Medida. Para tal, utilizando-se do objeto medi-
ador “carro robo”, direcionaram-se as atividades relaci-
onadas ao estudo conceitual de Unidades de Medida
correlacionados ao estudo dos conceitos cientificos de
espago, tempo, velocidade, distdncia e poténcia, sendo
estes inerentes ao deslocamento de um carro. Mas, para
que o carro fosse utilizado pelos estudantes, havia que
estrutura-lo, produzi-lo enquanto um artefato de engenha-
ria e tecnologia (mas que também comporta valoragéo
social, econdmica, cultural). Foram os alunos que deno-
minaram o carro de “carro robo”.

O processo de constru¢do do carro consistiu em mon-
tar uma estrutura composta de uma base (chassis), na qual
se pudesse fixar dois motores para giro e tragdo traseira
das rodas. Uma roda dianteira, sem tragdo, servia de
apoio e de diregao.

Figura 2: Sequéncia de fotos dos alunos construindo e programando o
carro robd (artefato de engenharia, que envolve tecnologias e valoragdes
sociais e subjetivas; econdmicas e culturais).

Depois de construido o carro, foi perguntado aos alu-
nos que tipo de problemas envolvendo o objeto de estudo
deles (Unidades de Medida, “matematica”) o “carro ro-
b6” transportando o laptop poderia ajudar a explicitar. Na
aula seguinte, uma semana depois, os alunos trouxeram
uma série de problemas, alguns descritos a seguir:

1. O robo leva o laptop em cima dele, se progra-
marmos para girar por um minuto ele consumira 30% da
bateria. Sendo que ele tem 100% de bateria, quanto so-
brara de bateria?

2. O robé esta programado para atingir a poténcia
255. Digamos que o robé do outro grupo estd com o
triplo da poténcia 255. Quantos ele tem a mais?

3. Na aula de robotica, participam 27 alunos em 5
grupos, 5 carros robos e 5 laptops. Se em 3 segundos o
carro robé roda 3 voltas, quantas voltas ele dara em 1
hora? E em 5 horas?

Em seguida “o carro rob6” foi utilizado para solucio-
nar os problemas elaborados. Esse processo se deu na
forma de construcdo de tabelas, graficos, desenhos, uso
de trena para medir distancia percorrida pelo carro, en-
fim, uma série de registros de experimento que auxilia-
ram os alunos na compreensdo da matematica inerente ao
deslocamento do “carro rob6”.

Do ponto de vista da transposi¢do dos conceitos cien-
tificos para os saberes escolares evidenciados nos pro-
blemas formulados pelos alunos podemos citar: Tempo,
Espago, Distancia, Velocidade, Poténcia, todos relacio-
nados com a respectiva Unidade de Medida, contetido
em estudo pelos alunos no desenvolvimento curricular,
como descrito anteriormente. Ou seja:

-Tempo: Tempo gasto, pelo carro, em minutos ou segun-
dos para deslocamento do ponto A ao ponto B na sala de
aula, utilizando-se o reldégio como recurso pedagogico
medidor.

-Espago: O espago foi medido do ponto A ao ponto B da
sala de aula. Utilizando como instrumento de medida a
trena e espago medido em metros.

-Distancia: Distdncia, em metros, percorrida pelo carro,
na sala de aula, do ponto A ao ponto B cuja medida fez-
se utilizando como recurso pedagbgico, a trena;

-Velocidade: Velocidade do carro ao se deslocar do ponto
A a0 ponto B da sala, avaliada em fung@o do tempo gasto
para realizar o percurso. A medida foi feita experimen-
talmente: quanto mais lento o carro maior era o tempo
gasto para realizar 0 mesmo percurso.
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-Poténcia: A poténcia foi medida, experimentalmente, em
relacdo a velocidade de giro do motor cujo eixo estava
conectado ao eixo da roda do carro. A transmissdo do
giro do motor para a roda do carro ¢ feita por engrena-
gens. Engrenagem menor conectada no eixo do motor e
engrenagem maior no eixo da roda do carro, possibilitan-
do neste eixo menor giro e maior forga, consequentemen-
te maior poténcia do carro. Neste caso, a poténcia esta
relacionada a Unidades de Medida como: Tensdo Elétrica
em Volts, Corrente em Ampere expresso na forma de
Torgue no eixo do motor. Estes conceitos, provenientes
da area das Engenharias (mecéanica e elétrica) ainda ndo
haviam sido aprendidos por aqueles alunos, entretanto,
puderam, experimentalmente, ao interagir com o objeto

“carro robd”, avaliar seus efeitos.

Ao analisarmos os enunciados propostos pelos alunos,
se expressa a transposi¢do didatica dos conceitos das
Ciéncias de Referéncia, materializados na pratica de
aprendizagem quando da proposi¢do de problemas for-
mulados pelos proprios estudantes e evidencia-se que:

a) o0 enunciado 1 mostra que o aluno se utilizou de con-
ceitos matematicos de soma, subtragdo e porcentagem
articuladas as nogodes relacionadas a unidade de tempo
para formular o seu problema;

b) O enunciado 2 mostra que o aluno se utilizou de con-
ceitos matematicos de multiplicagfo e divisdo aliados aos
conceitos de fisica (poténcia) para formular o seu pro-
blema;

c) O enunciado 3 envolveu conceitos de multiplicagdo e
unidades de tempo (horas, minutos e segundos) para
formular o seu problema.

Os trés enunciados denotam ser de problemas com so-
lu¢bes matematicas factiveis. Entretanto, no caso do
enunciado 2, tecnicamente, em fung¢do do kit de robotica
que os alunos estavam utilizando, o valor maximo para a
poténcia do motor s6 podia ser de 255. Aparentemente o
aluno cometeu um ‘erro’ ao formular o seu problema.
Entretanto, como afirma [1] nem toda diferenca entre o
saber referéncia e o saber escolar ¢ um erro. O importante
neste caso ¢ o papel de mediagdo da RP ao possibilitar
com que o aluno explicitasse e testasse o seu saber esco-
lar.

Nos trés exemplos a Transposi¢ao Didatica de concei-
tos matematicos e fisicos utilizados foi possibilitada pelo
manuseio experimental que a RP propiciou, num contexto
em que pudemos perceber Convergéncia Interdisciplinar.
Ou seja, os conceitos cientificos espaco, tempo, velocida-
de, distancia e poténcia, convergiam de forma interdisci-
plinar com o estudo de Unidades de Medida. Para cada
um desses conceitos fisicos existe uma Unidade de Medi-
da, e todos eles: hora em relagdo tempo; metro em rela-
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¢do ao espaco; watts em relagdo a poténcia, etc. estdo
correlacionados e convergem em uma Unica ag¢ao que € o
deslocamento do (objeto) carro. Os professores e os
alunos compartilharam da mesma experiéncia, em um
mesmo ambiente de aprendizagem, do manuseio e da
materializag@o dos conceitos em seu processo de transpo-
sicdo, recontextualizagdo e convergéncia interdisciplinar
dos conceitos, reconfigurados agora em saberes escolari-
zados.

O fato de os alunos possuirem um objeto concreto
(carro robd) que os ajudou a elaborar um problema real
demonstrou ser uma forma de aprendizado de conceitos
de matematica e fisica a partir de um contexto (social e
cognitivo) no qual estavam envolvidos. Eles tiveram
interesse em mensurar variaveis como tempo de duragdo
da bateria do rob6 em fungdo da tarefa por este realizada
e numero de voltas que o carro robo d4 em uma hora.

Do ponto de vista curricular, alunos de 5° ano ainda
ndo detinham determinados conceitos, avancados para
seu nivel de formag&o, no entanto, os problemas por eles
elaborados pressupunham formulagdes matematicas
complexas que, do ponto de vista experimental, puderam
comprovar.

Com essa atividade, expressou-se uma forma de se fa-
zer a transposi¢do didatica, mediada pela Robdtica Peda-
gogica, que vai além do simples construir e controlar um
dispositivo robdtico via computador. Conforme ja dito
anteriormente, o software usado para programar os robds
¢ o Scratch, uma linguagem de programagdo de facil
manipulagdo na qual as criangas podem trabalhar com
recursos de audio e imagem, acrescido de comandos que
permitem controlar a interface eletronica similar a Ardui-
no [22]. Na interface eletronica sdo conectados motores,
sensores, luzes, dentre outros componentes elétricos do
robd. O Sistema Operacional instalado no laptop educa-
cional para trabalhar com robdtica ¢ o Ubuntu versdo
10.04.

O material utilizado para montagem do “carro robd”
foi da empresa Dual System Produtos e Servigos Ltda.,
numa versao denominada de Kit para Educagdo Tecnolo-
gica e Robotica, KTR — 12.

Vale salientar que este tipo de material permite inte-
grar pegas do kit com outro material de padrdo ndo co-
mercial (sucata).

Em sintese, a primeira fase do processo de formacao
foi de atuacdo mais sistematica de pesquisadores da uni-
versidade junto as professoras e seus alunos, buscando
criar condi¢des que possibilitassem a realizagdo, em
sequéncia, da segunda fase.

Entretanto, em fungdo dos acertos especificos ineren-
tes ao projeto UCA, a segunda fase s6 pode ser iniciada
em junho de 2013, conforme descrito a seguir.
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4.2 Segunda fase

Esta fase iniciou-se em junho de 2013 e se estendeu
até julho de 2014, tendo como foco a preparagdo de pro-
fessores para o desenvolvimento autdbnomo das atividades
regulares de robdtica pedagogica integradas ao curriculo,
sem a presenca sistematica dos pesquisadores da univer-
sidade na escola.

Entretanto, embora os pesquisadores ndo tivessem
presenga constante na escola como ocorreu na fase ante-
rior foi estabelecido um canal de comunica¢do permanen-
te entre estes ¢ as professoras. Ficou acordado que seriam
realizadas visitas esporadicas dos pesquisadores a escola
apenas em situagdes que envolvessem agdes mais com-
plexas como, por exemplo: a troca de versdo de sistema
operacional para controle da interface eletronica dos kits
de robdtica, ensino de uso de novos componentes eletroe-
letronicos e realizagdo de reunides.

As discussdes e orientagdes sobre o desenvolvimento
de atividades se deu, fundamentalmente, via e-mail. Para
esta fase foi elaborado um material basico de apoio que
descrevia, detalhadamente, as entradas e saidas da inter-
face que controla os componentes eletroeletronicos via
laptop educacional classmate, continha também exemplos
e desenhos de conexdo de motores, sensores ¢ lampadas
na interface eletronica; trazia exemplos de programas, em
Scratch, para acionamento e controle de componentes
eletroeletronicos dentre outros topicos que poderiam
auxiliar a professora na resolucdo de eventuais problemas
de ordem técnica durante a aula.

Além disso, ainda com vistas a preparagdo das profes-
soras para esta fase, foram realizados encontros que se
constituiram na atualizacdo e recapitulacdo de contetidos
que haviam sido trabalhados até o final de dezembro de
2012. Na operacionalizagdo desta pratica, as professoras
resolveram inserir outro desafio no processo: seleciona-
ram alguns alunos para atuarem como monitores da pro-
pria turma, ajudando-as nas atividades de robdtica.

Esse desafio das professoras evidenciou algo de muito
positivo: o fato de se sentirem seguras para trabalharem a
Robotica Pedagdgica e passarem esta seguranga para seus
alunos numa relagdo em que estes poderdo vir a atuar de
igual para igual com as professoras, ensinando aos seus
pares, os proprios colegas de classe.

Do ponto de vista metodologico, nas duas fases des-
critas foi realizada a preparagdo das professoras para
assumirem sozinhas, de forma autonoma, o controle das
atividades de robdtica com suas classes.

Em resumo, a metodologia desenvolvida neste pro-
cesso de formagdo consistiu na realizagdo de Oficinas
Piloto de Demonstragdo, devidamente registradas em
Diérios de Campo; apresentacdo de videos, palestras e
discussdes; sensibilizagdo de professores, alunos e dire-

¢éo escolar; atividades de formagdo de duas professoras ¢
os seus respectivos alunos; acompanhamento presencial
de pesquisadores da universidade as oficinas; e, finalmen-
te, o trabalho das professoras sob acompanhamento a
disténcia feito pelos pesquisadores da universidade.

5 Resultados e discussao

Para analise e discussao dos resultados deste trabalho,
retomamos as questdes levantadas ao longo do artigo.
Neste sentido, tem-se como ponto de partida o objeto de
estudo desta pesquisa que buscava entender como a Ro-
botica Pedagdgica pode se constituir em ferramenta me-
diadora da transposi¢@o didatica dos conceitos cientificos
para os saberes escolarizados num contexto em que este
recurso foi utilizado no processo de formagdo de profes-
sores. Tanto a construcdo do “carro rob6” quanto a sua
utilizagdo focada em um contetido curricular - Unidades
de Medida -, que estava sendo estudado naquela ocasido,
foi significativa para os alunos e para os professores. O
objeto mediador “carro robd” possibilitou, por um lado,
com que os alunos formulassem problemas correlaciona-
dos ao estudo dos conceitos de espago, tempo, velocida-
de, distancia e poténcia, inerentes a movimentos de um
carro, ¢ por outro lado, a transposi¢do desses conceitos
cientificos para os saberes escolares. A evidéncia disso
esta na natureza dos problemas formulados pelos alunos,
cujos enunciados evocavam a utilizacdo das quatro ope-
racdes matematicas: adi¢do, subtragdo, multiplicacdo e
divisdo, e, além disso, porcentagem e formulacdes mate-
maticas complexas que somente puderam ser comprova-
das do ponto de vista experimental, ou seja, manuseando
tais conceitos por meio do objeto por eles construido: “o
carro robo”. Vale destacar na formulacdo do enunciado
do problema 2 o fato de que a poténcia do motor, tecni-
camente, ndo atingiria o valor (3x255). Isso aparentemen-
te indicava que o aluno cometeu um “erro” ao formular o
seu problema, entretanto, tratava-se do processo de com-
preensao e assimilacdo pelos alunos ao promover a trans-
posicdo do saber sabio/cientifico para o saber escolariza-
do, entre o saber de referéncia e o saber escolar, processo
esse, fundamental na acdo de aprendizagem. O importan-
te, neste caso, ¢ compreender o papel de mediagdo da RP
ao possibilitar que o aluno explicitasse e testasse o seu
saber escolar.

Em relacdo a convergéncia interdisciplinar abordada
no estudo, percebeu-se que os conceitos cientificos espa-
¢o, tempo, velocidade, distdncia e poténcia convergiam
de forma interdisciplinar com o estudo curricular de Uni-
dades de Medida. Para cada um desses conceitos cientifi-
cos apontados existe uma Unidade de Medida (por exem-
plo, hora em relagdo tempo; metro em relagdo ao espaco;
watts em relagdo a poténcia, etc.). Todos esses conceitos
estdo correlacionados e convergem em uma unica agdo
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que ¢ o deslocamento do carro. Portanto, a Transposigdo
Didatica de conceitos matematicos e fisicos utilizados foi
possibilitada pelo manuseio experimental que a RP pos-
sibilitou num contexto em que pudemos perceber a con-
vergéncia interdisciplinar entre os conceitos das areas da
Fisica, da Matematica e Engenharias (Mecanica e Elétri-
ca/Eletronica).

6 Conclusoes

No inicio deste estudo foi estabelecido como pergunta
orientadora da pesquisa: “Como a Robotica Pedagogica
pode se constituir em ferramenta mediadora da transposi-
¢do didatica dos conceitos cientificos para os saberes
escolarizados?” e, “A Robotica Pedagogica possibilita
convergéncias interdisciplinares ao longo da transposigo
dos conhecimentos cientificos aos saberes escolariza-
dos?”

Ao longo deste artigo foram abordados conceitos es-
truturantes do estudo, tais como: Roboética Pedagogica
(RP), Transposi¢do Didatica (TD) e Convergéncia Inter-
disciplinar (CI).

No exemplo de atividade discutida neste artigo pode
ser demonstrado que esta propiciou convergéncias inter-
disciplinares ao longo da transposi¢do dos conhecimentos
cientificos aos saberes escolarizados na medida em que a
utilizagdo do “carro robd” possibilitou aos alunos formu-
larem questdes cujas respostas envolviam o uso de con-
ceitos cientificos que, por sua vez, correlacionavam de
forma interdisciplinar na agdo de deslocamento do carro
ao realizar um determinado percurso.

Do ponto de vista de Transposi¢do Didatica evidenci-
ou-se com este trabalho a importancia de sua utilizagdo
no desenvolvimento de atividades de Robotica Pedagogi-
ca, possibilitando a producdo de saber escolar a partir do
saber sabio dos cientistas. Isso potencializou a escola no
seu papel de ambiente educativo. Neste sentido, a Robo-
tica Pedagodgica contribuiu com a escola ao propiciar
condicdes para realizacdo de atividades interdisciplinar
integrada ao curriculo do 5°no a partir da concepgao,
construcgdo, automagao e controle de dispositivos roboti-
cos. Além disso, possibilitou um tratamento contextuali-
zado do conhecimento, aprendizagens significativas a
partir de agdes que possibilitaram transformar o objeto de
saber em objeto de ensino.

A Convergéncia Interdisciplinar definida como sendo
a utilizagdo de varios conceitos das areas das Ciéncias de
Referéncia que se identificam e se concretizam em uma
acdo, ou objeto, possibilitou a transposi¢do do conheci-
mento cientifico ao conhecimento escolarizado. Isto €, a
sintese de convergéncia dos conceitos de espago, tempo,
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velocidade, distancia e poténcia em agdo concreta de
deslocamento do objeto “carro robo”.

Numa reflexdo sobre o comego do processo formati-
vo, no inicio da fase 1, tanto os alunos quanto as profes-
soras ndo tinham compreensdo do ambiente de Robodtica
Pedagogica como um todo, que envolve construgdo, pro-
gramagdo ¢ controle automatizado do robd. No final desta
fase, essa compreensdo ja foi constatada. Na fase 2 da
pesquisa, a medida em que os professores se apropriaram
de conhecimentos nesta area, paulatinamente, adquiriram
autonomia para trabalhar com os alunos, sem a presenca
frequente de pesquisadores da Universidade na escola.
No final da fase 2, de certa forma, isso se evidenciou
como uma garantia da continuidade da realizagdo da
atividade de robdtica, mesmo depois de finalizado o pro-
jeto UCA/Unicamp.
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