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Resumo. O objetivo deste pdster é apresentar um ambiente virtual tridimensional que
possibilite a simulagdo de experiéncias na &ea da fisica, mais especificamente na
cinemdtica cuja interface permite animar veiculos e analisar informagfes sobre seu
movimento, tanto local quanto remotamente. O protétipo foi desenvolvido com a Virtual
Reality Modeling Language (VRML), External Authoring Interface (EAI) e linguagem
JAVA. tendo como premissa basica aumentar tanto a interacdo quanto a troca de
informagdes entre o usuério e o ambiente virtual
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1. Introducéo

O uso da Realidade Virtual (RV) ha algum tempo ja vem sendo discutido em workshop e congressos da
area de tecnologia e educacdo, pod estar se tornando um fator facilitador a mais ao processo de
aprendizagem. Segundo Pantelidis (Pantelidis, 1995) existem diversas raz0es para usar a Reaidade
Virtual na educagdo, como: aumento da motivagdo do aluno; aumento de interagcdo entre aprendiz e
contelido de aprendizagem e maiores possibilidades de andlise do objeto de estudo. De acordo com Stuart
& Thomas (Stuart & Thomas, 1991), as aplicaces de Realidade Virtual podem capacitar os aprendizes
para varios aspectos, como: interagir com pessoas, objetos e mundos de forma ndo-realistica; simular
experimentos cujas realizagbes no mundo real sdo dispendiosas e ou perigosas e possibilitar pessoas
portadoras de deficiéncias fisicas realizar atividades que ndo podem realizar no mundo real. Apoiado por
estas idéias desenvolveu-se um protétipo para a simulagdo de experimentos da fisica fundamental
(cinemética), em umarede local ou através da Web.

2. Protétipo

O prot6tipo apresenta uma pagina Web que contém uma ambiente virtual tridimensional e uma applet,
utilizada para configurar o ambiente virtual e seus objetos. O protétipo carrega um ambiente inicial,
simulando uma cidade, o aspecto principal é uma rua com marcagoes de distancia metsistema tem um AV
tridimensional, onde o aluno podera escolher realizar experiéncias utilizando um ou dois veiculos (Figura
1 eFigura?2).
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Figura 2: Aluno interagindo com dois Carros.

O auno pode interagir com o sistema através de uma applet, nesta o aluno pode escolher o tipo de carro,
entre uma Lotus e uma Ferrari, escolher seu espago inicial, velocidade inicial e aceleracdo (Figura 2).
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Figura 3: Applet de interagdo dos veiculos.
Na parte inferior da applet o aluno pode avaliar o deslocamento do veiculo segundo a segundo, e ao final
se a smulagdo for feita com dois carros terd o tempo e a posi¢do de encontro entre os dois veiculos
(Figura3).
Para determinar o calculo do espaco percorrido é usada a seguinte formula da fisica, S=So+ Vo * T +

(A * T~2)/2, onde: S, é o espaco final a ser determinado, So € 0 espago inicial onde o veiculo va estar,
Vo éavelocidade inicial do veiculo, A éaaceleraco e T € o tempo.

Apos digitar informacBes necesséarias para aplicacdo, tais como espaco inicial, velocidade, aceleracdo e
tempo, o usudrio terd como opcao plotar as fungdes do espaco, velocidade e aceleracao.

O ambiente pode ser observado de diversos angulos, coisas que poderiam ser impossiveis de fazer, na RV
elas se tornam triviais, isso torna o aprendizado mais enriquecedor (Figura 4).
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Figura 7: Mlltiplas visdes do ambiente.

3. Objetivos
A proposta deste projeto tem como objetivos:

e Disponihilizar o conhecimento para aprendizado e revisdes complementares das disciplinas
envolvidas;

e Possibilitar maior tempo para a prética das experiéncias, levando em consideragdo o proprio
ritmo do aluno;

» Feacilitar o aprendizado, através de uma interface interativa que utiliza os conhecimentos ja
adquiridos no mundo real;

e Reduzir o custo de implantagdo de laboratdrios, a0 menos nas tarefas mais rotineiras e nas fases
iniciais de aprendizado;

e Auvdliar apotencialidade da RV na educacéo;
» Possibilitar fécil atualizacdo do conjunto de experiéncias.
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