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Abstract. The inclusion of the robotics for academic activities is already well
established, with good results around the world. However, is robotics really
effective in preschool, especially when children have a lasting interaction with
the robot? This paper is focused on develop logical, cognitive and mathematical
reasoning of 5 and 6 years-old children with the same robot along one and
half year. The objective is to analyze if they learned the content approached,
and to understand when and why the student loses the interest in classes. The
results shown that, for the long-term interaction, it is necessary to focus on four
variables: approached manner, success, novelty and engagement.

Resumo. A inclusdo da robotica para atividades académicas jd estd bem es-
tabelecida, com bons resultados em todo o mundo. No entanto, a robdtica
é realmente eficaz na pré-escola, especialmente quando as criancas tém uma
interacdo duradoura com o rob6? Este trabalho é focado no desenvolvimento
de raciocinio logico, cognitivo e matemdtico em criangas de 5 e 6 anos com o
mesmo robé ao longo de um ano e meio. O objetivo é analisar se eles apren-
deram o contetido abordado, e para entender quando e por que o aluno perde
o interesse nas aulas. Os resultados mostraram que, para a interacdo de longo
prazo, é necessdrio focar em quatro fatores: forma abordada, sucesso, novidade
e engajamento.

1. Introducao

No Brasil, € comum o uso de rob6s como alternativa ou auxilio de ensino em varias es-
colas. A multidisciplinaridade da robética permite a exploracdo de diversos temas, tais
como matematica, logica, resolu¢do de problemas, trabalho em equipe, dentre outros.
Estes sdo alguns dos temas mais relevantes na Robética Educacional, os quais desenvol-
vem uma perspectiva de resoluciao de problemas didrios de maneira l6gica, criando uma
tipo de aprendizagem [Oliveira 2007]. A real efetividade do uso de robds numa interagao
a longo prazo € uma das maiores preocupacdes na robdtica educacional, em especial
com crian¢as muito novas. O fator novidade tem grande peso no aprendizado, visto que
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mantém a atencdo do estudante na aula por mais tempo que o método tradicional. Porém,
conforme o rob0 se torna parte da rotina, esta premissa pode deixar de ser verdadeira.

Este estudo visa comparar o aprendizado de alunos da pré-escola apos um ano e
meio interagindo com um kit robédtico educacional. O estudo, que foi assistido por pro-
fissionais da area da educacdo e psicologia, buscou uma abordagem construcionista para
o ensino, permitindo o ensino de assuntos mais complexos para estes alunos, por meio da
interacao aluno-objeto. Foi utilizado um kit robético aplicado ao ensino de matematica e
sobre conceitos de robodtica em si, usando diversos jogos nos quais o tema era apresentado
de forma indireta. Os testes sdo aplicados baseados em dados pedagdgicos e psicoldgicos
e comparados aos métodos comuns [Andujar et al. 2011]. Este artigo estd organizado da
seguinte forma. Na Secdo 2, € discutido sobre pesquisas relacionadas. A metodologia
adotada na pesquisa € descrita na Secao 3. Na Secdo 4, sdo descritos as atividades e expe-
rimentos aplicados, assim como o material utilizado para a execucao das atividades. Na
Secdo 5, discussodes sdo feitas a partir dos resultados obtidos. Por fim, na Secdo 6, sdo
apresentados a conclusdo e trabalhos futuros.

2. Trabalhos Relacionados

No contexto de aprendizagem significativa idealizado por [Ausubel 1982], Robética pode
ser utilizada para apoiar o processo de constru¢do do conhecimento no ensino e apren-
dizado de matemdtica, uma vez que cria especulacdo sobre esta prética e a melhoria do
conhecimento desenvolvido pelo estudante. De acordo com [Vygotsky 1993], o aprendi-
zado pode ser fortalecido por meio da associacdo de informagdes abstratas com objetos
reais, causando uma melhor memorizacdo. Consequentemente, um método agradavel
para melhorar os processos de aprendizagem e memorizagdo € a utilizacdo de meio abs-
trato tal como musicas e simbolos. Portanto, é importante citar o ambiente educacional
robotico pelas teorias de Jean Piaget, as quais foram revisadas por Seymour Papert. De
acordo com [Chella 2005], € afirmado que este aprendizado fortalece a participagdo ativa
do estudante, o qual pode expandir seu conhecimento ao manipular dados significativos,
objetos e simbolos. Robdtica, jogos e outras tecnologias educacionais sao ferramentas
que servem como simbolos para o aumento do aprendizado [Perrenoud 1999].

Em uma visdo geral de rob0s sociais usados para longa interacao, de acordo com
[Leite et al. 2013], esta é uma area recente € mostra que pessoas sdao capazes de aceitar
e interagir com rob0Os por longos periodos, mas ainda hd muito trabalho a ser feito. Es-
pecificamente, sobre a robdtica aplicada em ambiente educacional, os robds capazes de
simular comportamentos sociais complexos e diversos conseguem envolver as criangas a
longo prazo. Assim como o ambiente em que o rob0 estd inserido e as atividades que ele
realiza cativam os alunos com mais frequéncia.

Pensando na exclusdao digital, realidade em algumas regides do Brasil,
[Thomaz et al. 2009] visa a implementacdo de um projeto envolvendo computadores e
rob0Os no suburbio de Natal - RN. Os alunos foram orientados a realizar tarefas que esti-
mulassem o raciocinio 16gico, a resolucao de problemas e a construc¢io de protétipos de
robos com atividades interdisciplinares. Foi possivel perceber o crescimento em média da
aprendizagem dos conceitos abordados, por criangas participantes do projeto. Individu-
almente, os alunos foram comparados com aqueles que ndo participaram do experimento
robdtico e observou-se uma melhora de até 2 pontos em média. No entanto, apenas a
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insercdo de tecnologia nao significa melhoria de aprendizado e estudo. Um experimento
usando capacete neural por [Andujar et al. 2011] mostra que ndo houve diferencga esta-
tisticamente significativa entre pessoas que estudaram através de tablets e pessoas que
estudaram usando livros. Por isso, € importante a participagdao de profissionais especia-
lizados na criacdo das atividades, como neste trabalho, para que o aprendizado possa ser
mais efetivo.

3. Metodologia

Esta pesquisa foi desenvolvida junto ao Centro de Convivéncia Infantil (CCI) da USP/Sao
Carlos. Nas primeiras aulas, as criangas aprenderam sobre as partes do robd (parafusos,
porcas e pecas de montagem). Houve também atividades mais leves, com um tema de en-
tretenimento, para os alunos aprenderem a operar o dispositivo. Apds o primeiro contato,
que durou 6 meses, 0s mesmos ja conheciam o robo e os primeiros sinais de desatengdo
foram percebidos. Portanto, tais no¢des foram novamente testadas durante um ano, ques-
tionando se as criangas poderiam se lembrar destes estudos. Tais testes sdo os descritos
nesta pesquisa. Em seguida, tarefas mais complexas foram iniciadas em conjunto com
uma natureza educacional ampla, com o uso continuo do robd.

Usando um kit robdtico, seguiu-se com as atividades aplicadas em sala de aula.
Estas atividades foram preparadas para inserir o robd em varios jogos educacionais para
reforcar o conhecimento deles em matematica basica. As criancas deveriam discutir sobre
as acOes que o robd deveria praticar, uma vez que os comandos sa0 muito intuitivos,
conforme serd discutido na secdo 3.1, mas o professor foi quem escreveu o cédigo final e
o leu para os estudantes. Os alunos foram responsaveis por montar o robd de acordo com
as instrucdes do professor e por observar sua performance em cada atividade. O kit PETe
Educacional foi escolhido para estas atividades.

3.1. Robdtica Educacional Kit PETe

A PETe é uma empresa brasileira que desenvolve kits de robdtica com o objetivo de
solucionar desafios dentro do ambiente educacional. Recomendada pelo Ministério da
Educacgao pelo seu Projeto de Educagdao Tecnoldgica, a PETe foi a empresa cujos seus
produtos foram utilizados para esta pesquisa. O kit Pete que foi utilizado € constituido
por: um modulo de controle, suportes, parafusos e porcas, chaves de fenda e inglesa,
pilhas e carregadores, motores e servomotores, cabo com conexdao USB, sensores e rodas.
Juntando todo o material, o robd pode ser montado de maneira simples, realizando tarefas
faceis como andar, de maneira mais complexa, realizando tarefas como identificar faixas,
sons, luminosidade entre outros.

O robd pode salvar apenas uma programagao em sua memoria, tendo apenas uma
rotina pré-programada. Para programa-lo, € utilizada a plataforma LEGAL. Ela possui
comandos especificos que remetem a programac¢do com linguagens de alto nivel. Os
comandos sdo escritos exatamente da forma que o robd deve executar, por exemplo, para
o robo andar para frente por 2 segundos, basta usar o comando FRENTE 2 s. Além de
escrever cada linha do cddigo, é possivel clicar em botdes que geram os comandos. Ha
também uma plataforma exclusiva para criangas ainda ndo alfabetizadas, o LEGAL junior,
com grandes botdes que preenchem toda a tela. E importante ressaltar que a todo instante
o kit se mostra muito educativo, por exemplo, o codigo deve comecgar com “Por Favor”
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(a) Kit PETe (b) LEGAL Plataform

Figura 1. Kit PETe e a Plataforma LEGAL

e terminar com “Obrigado”, ajudando as criancas a entender que devem respeitar o robd.
Uma imagem do kit desmontado, bem como um exemplo do ambiente de programacao
do robd podem ser vistos na Figura 1.

4. Experimentos

As aulas foram conduzidas em uma turma de 12 criangas, com idade entre 5 e 6 anos, e
pertencentes a pré-escola do CCI. Para facilitar e dar uma maior aten¢ao a atividades das
criangas, a turma foi dividida em 3 grupos com 4 alunos cada, onde cada grupo realizou
uma sessdo de aproximadamente 30 minutos, em um periodo de um ano. As ativida-
des propostas nas sessoes seguem o modelo construtivista de ensino, onde o aluno pode
aprender a construir € a comunicar-se com maquinas. Desta forma o robd é usado como
um instrumento de aprendizagem e o aluno atua no seu processo de construcao de conhe-
cimentos de forma ativa, interagindo com o instrumento de aprendizagem.[Papert 1985].

Como € uma idade complicada para o uso de provas escritas, a avaliagdo do
aprendizado e do engajamento de cada aluno foi realizada através do preenchimento,
por parte dos professores, de uma planilha e anotacdes de falas pertinentes, conforme
as intervencgodes individuais ou em grupo durante a aula. Os experimentos foram divididos
em varias aulas, cada um com um tépico matematico ou uma habilidade cognitiva a ser
trabalhada e relembrada pelos alunos, as quais serdo descritas nas subsecoes a seguir.

4.1. Figuras Geométricas

As figuras geométricas foram um dos conceitos que ja haviam sido explorados por outros
professores utilizando o mesmo kit robético, anteriormente a esta pesquisa. Entretanto,
com a necessidade de se verificar o que as criancas aprenderam, o presente tema foi recu-
perado durante algumas aulas. Primeiro foi questionado as criancas, qual era o formato
dos botdes do robd (mostrado na figura 2), elas responderam corretamente e entdo, foi
feita a proxima atividade. Nesta aula foram utilizadas figuras geométricas feitas de fita
preta no chao, com formatos de tridngulo, retingulo e quadrado. Os alunos deveriam
colocar e ligar o robd no caminho que representasse a figura geométrica pedido pelo pro-
fessor, e o robd deveria utilizar o sensor de faixa para seguir o percurso indicado. Em
todas as atividades, € comum uma certa euforia dos alunos em ver o robo executando a
tarefa, mas o aluno s6 poderia fazer o robd funcionar quando acertasse a figura.

4.2. Contagem

O conceito de contagem também foi assunto abordado em trabalhos anteriores por outros
professores. Para tal, foram mostrados os sensores para os alunos e explicado que aquelas
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Figura 2. Botoes do robo

pecas eram como olhos e ouvidos dos robds. A tarefa deles era contar quantos sensores
um rob6é montado possuia e construir um novo. Assim, eles separaram cada parafuso e
cada porca para cada sensor antes de comecarem a montagem. As criangas demonstraram
facilidade para contar, mas ndo conseguiam memorizar as quantidades.

4.3. Distancia e velocidade

Os conceitos de distancia e velocidade ja foram assuntos abordados anteriormente. Uma
foto de uma 4arvore foi fixada em uma caixa de papeldo e o robo tinha que percorrer
caminhos que levavam até ela. Na primeira parte da atividade, foi pedido aos alunos
que escolhessem o caminho mais curto e depois o mais longo, para verificar o conceito
de distancia. Depois, para uma aplicacdo mais indireta, os alunos deveriam escolher o
robo que andasse mais rapido. Com essa atividade, foi possivel perceber que quando os
caminhos nao sao tdo 6bvios os alunos apresentaram dificuldade de escolher aquele com
menor distancia. Ja em questdo de velocidade, eles demonstraram mais facilidade pois
conseguiram diferenciar o que é rapido do que € lento.

4.4. Lateralidade

No primeiro contanto com a robdtica, as criancas ja haviam sido apresentadas ao assunto
sobre lateralidade. Entretanto, foi s6 nestes experimentos que foi formalizado o conceito
de “Esquerda/Direita”. Para auxiliar no entendimento do conceito, foram montados di-
Versos percursos para que, com o auxilio do robd com sensor de seguir faixa, as criancas
respondessem qual dos lados o robd iria percorrer. A mesma atividade foi realizada em
trés aulas para melhor fixacao das criancas e também para a obtencdo de mais dados. A
principal dificuldade notada foi que elas ndo conseguiam assimilar que ao considerar um
determinado referencial, existe uma direita e esquerda associada a aquele lugar. Por fim,
foi notado que com o decorrer das aulas, houve uma melhora na percep¢do sobre o tema.
Apesar da melhora, ainda era necessario exercitar muitas vezes o conceito para que ficasse
claro e intuitivo.

4.5. Aulas de montagem

Depois de um més de férias, as aulas de robdética retornaram, permitindo avaliar, pelos
experimentos descritos daqui por diante, se as criangas ainda estariam interessadas nas
atividades. Nas duas primeiras aulas, foram trabalhados outros tipos de montagens do
robd. Foi indicado que as criangas criassem outras formas aos robos, utilizando os mes-
mos instrumentos e ferramentas que ja tinham conhecimento. Ao decorrer das aulas, as
criangas comecaram a demonstrar tédio em apertar parafusos e porcas, um trabalho ma-
nual que anteriormente elas gostavam de fazer.
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4.6. Lateralidade e orientacoes

O assunto foi retomado para verificar se as criangas de fato tinham aprendido quais eram
os lados direito e esquerdo, sendo elas o proprio referencial, e quando o referencial era
mudado. Primeiramente, as criangas foram instruidas que o robd deveria seguir um cami-
nho especifico e, para isso, elas deveriam pedir a ele que virasse a esquerda ou a direita
dele proprio, antes de ele iniciar o seu percurso. Assim, as criancas espalhadas pela sala
enxergavam o robo em diferentes locais, possibilitando que o referencial do robd nao
fosse necessariamente o mesmo que o referencial delas. Depois, foi explicado pela pri-
meira vez as posi¢oes do plano: vertical, diagonal e horizontal. Para isso, foram utilizados
caminhos feitos de fita pelo chido para que o robd percorresse. As criancas se sentaram
todas a frente dos percursos para que o referencial de todas fosse o mesmo, assim elas
nao confundiriam as orientacdes vertical e horizontal. No fim, elas tinham que falar qual
caminho o robd estava andando e, caso elas errassem, o robd pararia e recomegaria 0s
caminhos novamente.

4.7. Sequéncia

Neste experimento, os alunos reviram o conceito de sequéncia numéricas e contagem.
Desta vez, ao invés de ser avaliado como eles contavam, foram apresentados varios
cartdes, cada um com um numero, e pedido que eles colocassem os nimeros em ordem
crescente e, assim, o robd passaria por cima de cada nimero completando um percurso.
Quando ele chegasse ao fim, os cartdes eram embaralhados e pedido novamente que as
criangas os alinhassem, s6 que dessa vez em ordem decrescente, e assim o robd poderia
completar o seu caminho. Os alunos j4 sabiam como escrever cada nimero por ja ser um
conceito ensinado dentro da pré-escola. Entretanto, a maneira como elas reagiram aos
termos “crescente” e “decrescente” mostrou que era um assunto novo para elas.

4.8. Dobro e metade

Os alunos ja conheciam operagdes de soma e subtra¢ao, mas ainda ndo sabiam multiplicar
e nem dividir para entender o conceito de dobro e metade. Portanto, ao invés de usar
operacoes, este conceito foi mostrado visualmente por meio das pilhas do rob6. Para
comecar foi mostrado que o robd precisava de 8 pilhas para funcionar, posteriormente foi
dito que seria tirado metade das pilhas, e com o restante seria tirado mais metade, até que
sO sobraria uma pilha, e esta seria tirada. Feito isso, as criangas agora tinham que colocar
as pilhas no robd e ir mostrando qual seria o dobro de cada quantidade de pilha colocada.
No primeiro momento, foi facil para eles descobrirem sozinhos o dobro de 1,2 e 4 pois
os professores ja haviam mostrado qual era a metade de 8, 4 e 2. A maior dificuldade foi
quando o robd foi deixado de lado, € um nimero maior que 10 de pilhas foi colocado a
mesa, elas mostraram-se mais confusas e aos poucos ficando entediadas.

4.9. Paridade

Ap06s saberem diferenciar metade e dobro, foi ensinado como identificar um niimero par
e um ndmero impar. Este experimento foi realizado de duas formas. A primeira foi uti-
lizando pilhas da mesma maneira que foram utilizadas na dltima aula: eram mostradas
quantidades de pilha de niimero par e depois quantidades impares. Depois para testar o
conhecimento delas, a atividade proposta foi fazer o robd dar passos de forma que elas
pudessem contd-los e responder se a quantidade de passos era um valor par ou impar.
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Algumas criangas conseguiram verificar como a sequéncia de nimeros pares iam se for-
mando e, no geral, todas sabiam a diferenca de par e impar sem precisar fazer operacao
de divisao.

4.10. Programacao

Nesta aula, um dos professores levou o seu notebook para apresentar as criancas o soft-
ware LEGAL para ensina-las a programar. Por serem criangas ndo alfabetizadas, elas
foram instruidas a utilizar o painel com comandos visuais, onde elas apertavam os botoes
que dariam as “ordens” para o robd. Depois que entenderam o funcionamento do cédigo,
elas realizaram um desafio proposto pelos professores,fazendo o robo percorrer um pe-
queno circuito. Como o uso de computadores nao havia acontecido até entdo, as criancas
ficaram empolgadas para realizar o desafio e até discutiram entre si para a resoluciao do
mesmo.

Figura 3. Alunos aprendendo sobre programacao

5. Discussao

Durante as aulas, algumas anotagdes eram tomadas para andlise posterior. O dado mais
facil de captar foi a relacdo de perguntas feitas e respostas dadas. Todas as vezes que
os alunos respondiam de forma correta ou errada, eram marcadas em uma planilha. Os
dados que exigiram maior aten¢do foram quando e como as criangas interagiam, assim
como também foi anotado quando nao havia manifestacao delas.

Desta forma, foram escolhidos quatro fatores principais para estudo da interacao
a longo prazo: o chamado “fator novidade”, a maneira como os professores deram as
aulas, a quantidade de acertos dos alunos e, por ultimo, o engajamento. As notas do fa-
tor novidade e da maneira abordada foram dadas de acordo com a atividade e assunto
do professor, enquanto que as notas dos dois outros fatores foram dadas para cada aluno
individualmente de acordo com o comportamento deles. E estas notas classificavam o in-
teresse deles e uma média foi tirada considerando as respostas corretas e incorretas. Para
classificar o “fator novidade” foram dadas trés notas padrdes: 10 para um assunto que os
alunos ja conheciam, que foi ensinado em aulas anteriores; 50 para um assunto que eles ja
haviam visto, mas ndo tinham entendido; e 100 para um assunto completamente novo. A
maneira abordada em cada aula foi classificada pelos proprios professores em uma escala
de 0 a 100, na qual O representava aula pouco atrativa € 100 aula muito atrativa. Ja as
notas de acertos foram classificadas como em uma prova, a quantidade de respostas certas
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foram somadas e divididas pela quantidade total de perguntas. As notas do engajamento
foram maiores quando as criancas faziam observagdes coerentes, quando se empolgavam
na atividade ou se mostravam curiosas; as notas medianas foram dadas quando elas dis-
persavam, falavam de outro assunto, ou ficavam entediadas; e as menores notas foram
dadas quando elas ndo queriam ficar na aula, quando faziam qualquer outra atividade sem
ser a da aula, ou também quando ndo esbo¢avam reacgao.

Com essas notas, foram montados dois graficos, um representando os dados ob-
tidos no primeiro semestre de aula e o segundo obtido no segundo semestre, depois das
férias. Essa separacdo foi feita considerando que os alunos teriam reacdes diferentes de
um semestre para o outro pois, como ja esperado, a interacao a longo prazo poderia ser
falha, de acordo com os estudos [Kanda et al. 2007] [Sung et al. 2009]. De fato, os resul-
tados mostram que os alunos obtiveram uma nota maior de engajamento quando o contato
com a robdtica era novidade, comparados ao segundo semestre. Pelos graficos, pode-se
observar que os alunos estiveram 11,71% mais engajados no primeiro semestre do que no
segundo.

Primeiro Semestre

B Engajamento [l Acertos Maneira Abordada [l MNovidade
Figuras geométricas

Contagem

Distancia e
Velocidade

| ateralidade =

0.00 25 0,50 0,75 1,00

Figura 4. Grafico 1 - Primeiro Semestre

Segundo Semestre

B Engajamentc [ Acertos Maneira Abordada [l Novidade

Manuseio de
ferramentas
Lateralidade e
orientacbes
Sequéncias
Dobro e metade
Paridade =
Programagio =

Revisdo %

0% 25% 50% 75% 100%

Figura 5. Grafico 2 - Segundo Semestre

Entretanto, este estudo ndo foi baseado apenas no engajamento. Percebeu-se pelo
primeiro semestre, que as aulas anteriores as dadas neste periodo tiveram bom aproveita-
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mento ja que houve uma boa quantidade de acertos das perguntas sobre assuntos ja vistos
antes (78,046%). Posteriomente, foi observado um aproveitamento ainda melhor nas res-
postas do segundo semestre, pois a porcentagem de acertos em assuntos ja abordados foi
de 83,325% . E possivel observar também que dependendo de qudo novo e interessante
€ o assunto abordado, as respostas sao melhores, assim como o interesse do aluno, como
¢ observado, por exemplo, na aula de programacdo ocorrida no segundo semestre. Em
compensacdo, os alunos ficavam facilmente entediados quando se repetiam a atividades
nas aulas de revisao.

A principal anélise feita foi quando os quatro fatores foram analisados em con-
junto, dando aten¢@o maior a maneira abordada pelos professores. Independente se o
assunto tratado na aula era novo ou ndo, caso os professores fizessem uma atividade mais
atrativa o engajamento dos alunos aumentava. Ou seja, quando os alunos gostavam da ma-
neira que a matéria era abordada, eles tinham maior abertura para responder as perguntas,
e também se mostravam mais interessados no robd e no conteido. Para comprovar isso,
foi feita a andlise das diferentes aulas abordando o mesmo assunto. Na primeira aula
de montagem, onde os alunos s6 tinham que parafusar as mesmas pecas do robd, eles se
aborreciam ou mesmo nao completavam a tarefa. Na segunda, quando eles deveriam fazer
uma montagem diferente, acrescentando um suporte a mais do modelo ideal, ou colocar
algum enfeite, eles brigavam entre si para realizar a tarefa primeiro. Ja nas aulas sobre
lateralidade, quando as criangas s6 podiam assistir ao robd fazendo percursos e dizer para
qual lado ele virava, elas respondiam automaticamente, € muitas vezes sem atencdo. E
quando elas podiam dar os comandos por meio de voz ao robd para que ele andasse;
normalmente dizendo frases como “Por favor robd, vire a esquerda. Obrigado.”; ou até
mesmo andar ao lado dele, elas mostravam mais interesse em participar.

Portanto, o fator que mais interferiu na interacdo das criangas neste ambiente foi
como as aulas foram montadas. Quando as aulas exigiam que as criancas manipulassem
mais os robds, mesmo utilizando o mesmo kit robético, e se tratando varias vezes do
mesmo assunto, elas se engajavam mais. Além disso, o uso continuo do mesmo robd fez
as criangas se sentirem cada vez mais familiarizadas com ele, dando liberdade para elas
tomarem iniciativa para responder questdes, fazer perguntas e interagir com o robd.

6. Conclusao

Neste artigo foi feito um estudo para verificar o comportamento de estudantes de 04 a 06
anos no aprendizado de conceitos de matemadtica, raciocinio légico, capacidade de traba-
lho em grupo e programacao, usando um kit robético. O estudo foi feito durante 01 ano e
meio e usando o mesmo kit robotico. Foram investigados dois pontos. O primeiro deles,
se os alunos se sairiam melhor quando os conceitos ja estavam mais sedimentados ou se
eram novidades para eles e o segundo ponto foi para entender quando e por que o aluno
perde o interesse das aulas de robética. Foram analisados quatro fatores considerados im-
portantes, porém subjetivos, para tornar as aulas mais atrativas: forma abordada, sucesso,
novidade e engajamento.

A quantidade de acertos dos alunos nao classifica necessariamente o quanto eles
estdo engajados na aula. A atencdo deles € mais perceptivel quando eles tem mais
interacdo com o rob0d, em aulas mais elaboradas e criativas que permitem isso, também
quando € exigido que eles pensem mais. O nivel de dificuldade de um assunto abordado
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também nao influencia o interesse do aluno, visto que em uma aula mais complicada, eles
podem tanto perder o foco quanto ficarem instigados.

Ensinar conceitos matemdticos pode ser tornar mais atrativo com o uso de robos
em sala de aula, visto que os alunos aprenderam conceitos de dobro e metade, nimeros
pares e impares, sem mesmo saber multiplicar e dividir. Mas, ainda € um desafio manter a
aten¢do dos alunos quando essa interagao se torna rotineira. A inovacao dos exercicios € a
maneira que € abordada a interacdo das criangas com o robd sdo pontos fundamentais para
melhores resultados. Em trabalhos futuros serdo estudadas maneiras de fazer o mesmo
kit robdtico se tornar mais atrativo. Também serdo implementadas aulas que permitam
maior interacdo entre o robd e os estudantes, fazendo-os programar o robd por meio de
um tablet e monta-lo com formatos mais humanoides e animalescos, criando uma relagao
diferente entre aluno e robd.
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