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Abstract. In this article will be presented a methodological proposal which is based
on the use of the educational robotics for teaching the programming language on a
mechatronics technician course.For this, supported by the conceptions offered by
Xbot,company focused on production and commercialization of mobile robots for
entertainment and education,was developed a material facing the professor
containing all the methodology that involves the use of the robot,in this case,the
Curumim. Furthermore,the lecturers attended a qualification course wherein all
the activities offered in the material were developed. We emphasize that this offer
comes with an access for a portal (restricted) wherein professors (that participated
in the course) can have access to the material,chats,among others things,providing
an exchange of experience and favoring their formation.

Resumo. Neste artigo apresentaremos uma proposta metodologica a qual
baseia-se no uso de robdtica educacional para o ensino de linguagem de
programag¢do em um curso técnico de mecatronica. Para isso, respaldados
nas concepgoes propostas pela Xbot, empresa voltada a elaboragdo e
comercializag¢do de robos moveis para as areas de educagdo e entretenimento,
foram desenvolvidos materiais voltados ao professor contendo toda a
metodologia que envolve o uso do robo, neste caso, o Curumim. Além disso,
os docentes participaram de um curso de capacitagdo em que todas as
atividades propostas no material foram desenvolvidas. Destacamos que esta
proposta conta com um portal (fechado) em que os professores (que
participaram do curso) tém acesso aos materiais, chats, entre outras coisas,
proporcionando uma troca de experiéncias e um espago de formagao.

1. Introducéo

Ao observarmos a Historia da Educagéo no Brasil, torna-se perceptivel o quanto o pais
tem buscado, via inimeras reformas educacionais e politicas publicas, medidas
(emergenciais ou ndo) capazes de suprir as necessidades formativas do pais no ambito
da formacéo de professores e, consequentemente, qualidade do Ensino Bésico, Superior
e Técnico. Este olhar para a Historia da Educacgédo de nosso pais mostra-se relevante ao
passo que possibilita compreender motivagdes e/ou mudangas ocorridas no &mbito da
Educacdo no que refere-se a formacdo de professores e Educacdo de modo geral.
Diante disso, podemos afirmar que a Robética Educacional, mesmo ndo sendo uma
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realidade para a maioria dos estudantes, tem participado no processo de formacédo de
alguns alunos da educacdo Basica, Superior e Técnico.

No Brasil, podemos afirmar que a Robdtica Educacional passa a ser pensada a
por volta de 1975 quando Seymour Papert e Marvin Minsky desenvolvem a
fundamentacdo e conceitos da linguagem Logo. Segundo Curcio (2008), nos anos
seguintes foram realizados estudos que envolviam criancas e a linguagem Logo. A
partir disso, mesmo que em passos lentos, a Roboética Educacional tem buscado espaco
na Educacdo de criancas, jovens e adultos, uma vez que Papert (2002), entende que as
tecnologias podem participar do processo educacional.

Frente a isso, destacamos o fato de que, atualmente, vivemos em um tempo
acelerado no qual inUmeras mudancas ocorrem em pequenos espacos deste tempo.
Adaptar-se a este “novo” cenario ¢ um desafio para nossa sociedade e também para o
ensino de modo geral. Frente a tamanhas modificacfes, a escola, a formacédo e,
principalmente, as praticas e metodologias adotadas, necessitam de mudancas para que
possamos nos adaptar e acompanhar esta evolucao natural.

As tecnologias estdo cada vez mais presentes no cotidiano dos alunos,
professores e sociedade em geral. Desse modo, elas podem ser caracterizadas como
importantes dispositivos para a educacdo. Nas ultimas décadas, muito se tem visto em
pesquisas e no proprio discurso dos alunos e professores sobre a importancia do
computador, por exemplo, para o ensino em nivel técnico, superior ou basico.

Assim, questdes importantes podem ser mobilizadas, como por exemplo: Em
que medida tais tecnologias ndo estdo somente impregnadas no discurso académico e de
alunos, sem serem praticadas efetivamente? Até que ponto o uso dessa Tecnologia da
Informacdo e Comunicacdo (TIC) tem de fato contribuido para a formacdo de um aluno
com pensamento critico capaz de tecer argumentacfes e agir conscientemente?
Devemos ter ciéncia de que devido a estas mudancas na sociedade, 0 ensino deve ir ao
encontro delas e, a0 mesmo tempo, os professores precisam buscar articulacbes que
agreguem em suas praticas pedagdgicas meios que potencializem a formacdo de um
aluno que busque conhecimento, compartilhe suas experiéncias e crie uma visao critica
do mundo que o cerca. Desse modo, corroboramos com Pierre Lévy (1998) ao afirmar
que “todas as evolucdes que se estdo esbocando na 4area educacional estio em
congruéncia com as modificagdes das atividades cognitivas observadas em outras areas”

(p.34).

Diante dessas inovagdes, alunos e professores tecem criticas uns aos outros, a
fim de justificarem o0 modo como o ensino tem se estabelecido. Neste contexto, alunos
afirmam que tém dificuldades no processo de ensino-aprendizagem devido ao fato de
que o professor ministra aulas tradicionais, utilizando giz, lousa e aplicando listas de
exercicios como fixacdo. Por outro lado, os professores argumentam pautados na
auséncia de tempo para sua formacgéo continuada, no fato dos alunos estarem dispersos e
desinteressados com o contetdo, no uso de celulares durante a aula, entre outras coisas.

Assim, corroborando com Silva (2007) e frente a tais argumentos, mudancas
tecnoldgicas e ainda, pensando nos questionamento levantados anteriormente, a
empresa XBot, criada em 2007 na cidade de S&o Carlos, interior do estado de S&o
Paulo, tem trabalhado com a fabricacdo e comercializacdo de rob6s moveis para as areas
de educacdo, pesquisa e entretenimento, tendo por um de seus objetivos, desenvolver
nos alunos habilidades distintas e possibilitar a troca de experiéncias.
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2. O Pensar de uma Proposta Metodoldgica

Atentos as necessidades de mudancas no processo de ensino-aprendizagem, na
importancia de articular educacéo e tecnologia e, pautados na teoria do conhecimento
proposto por Seymour Papert, a empresa Xbot, volta sua atencdo para a elaboracdo de
uma proposta metodologica na qual articula os pensamentos de Papert com a Realidade
Virtual (imerséo, iteracdo e envolvimento).

Antes de explicarmos a proposta metodoldgica da Xbot, alguns pontos devem
ser ressaltados como, por exemplo: Quem foi e 0 que pensava Seymour Papert? O que
entendemos por Realidade Virtual? Como percebemos a tecnologia articulada com a
proposta metodoldgica? Propomos efetivamente uma metodologia ou mais um recurso
metodologico para 0 ensino? Entendemos que tais questionamentos ajudardo na
compreensdo de nossa proposta metodoldgica.

Seymour Papert, segundo Hiran Pinel (2004), foi um matematico nascido na
Africa do Sul, considerado um dos pais no campo da inteligéncia artificial e
reconhecido internacionalmente por defender as potencialidades do uso de tecnologias
para (e na) educagdo. Papert se aproxima dos pensamentos de Jean Piaget ao afirmar
que o sujeito é o principal formador de seu conhecimento. Em ambos os casos, 0
professor € visto como um sujeito capaz de proporcionar ao aluno um ambiente que
favorega 0 enriquecimento de seus conhecimentos; em outras palavras, o professor
ocupa uma posi¢do mais passiva, tornando-se um mediador, sendo sua fungdo provocar
e proporcionar aos alunos momentos que os levem a questionar-se sobre o conteudo,
criar estratégias, socializar e assim, ser o “agente” principal de seu conhecimento. Visto
isso, assim como Pais (2002), entendemos que o aluno €, efetivamente, o construtor de
seu conhecimento.

Alem disso, a proposta de Papert, o construcionismo, muito se aproxima do
construtivismo proposto por Piaget. Papert propde que o aluno investigue situacoes,
busque solugdes, articule, pense e formule. Em meio a este processo, o professor
estabelece uma mediagdo, buscando incentivar sempre o pensamento e ndo responder
aos questionamentos de modo pronto e acabado. Seguindo esta perspectiva, a relagéo
aluno-professor, aluno-aluno, passa a favorecer o0 ambiente de aprendizado e as trocas
de experiéncias ocorrem de forma natural, potencializando a vivéncia de experiéncias
tal como proposto por Larrosa (2002) e, além disso, 0 aluno se insere no ambiente,
construindo seu conhecimento a partir da pratica e ndo somente da teoria vista de modo
tradicional.

Outro aspecto relevante da metodologia proposta pela Xbot esta respaldado nos
trés segmentos da Realidade Virtual (RV) ou seja, imersdo, interacdo e envolvimento.
Segundo Netto, Machado e Oliveira (2002), a imersao esta relacionada ao fato de fazer
com que o aluno se sinta parte do ambiente no qual esta inserido ou seja, faca parte dele;
a interacdo consiste no fato do computador ou, no caso da metodologia da Xbot, o robd,
ser capaz de modificar o mundo virtual a partir de acdes do sujeito/aluno; ja o
envolvimento, estd relacionado com o grau de motivacdo e engajamento do sujeito
participante da acdo, no caso o aluno. Sendo assim, estas ideias da RV vao ao encontro
do que é proposto por Papert e mais do que isso, favorecem o processo de construcao de
conhecimento no qual Papert se insere.
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Com relacdo a tecnologia, a entendemos, nés da Xbot, como um dispositivo no
qual, articulado com uma metodologia bem fundamentada, pode proporcionar o tdo
esperado ensino por meio de tecnologias, aproximando os professores dos alunos. Nesta
proposta, a tecnologia ndo mais é vista como uma distracdo para os alunos nem algo
distante para os professores. A tecnologia, neste caso, é peca fundamental para a
construcdo do conhecimento.

Outro aspecto que muito incomoda ¢é o fato de que se 0 que propomos é uma
metodologia ou um recurso pedagogico. Frente a isso, ressaltamos que a proposta que
apresentamos € de fato uma metodologia, uma vez que compreendemos metodologia
como o estudo de métodos na qual traz explica¢es minuciosas e rigorosas de uma acéo.

Desse modo, articulando as ideias explicitadas anteriormente propusemos uma
metodologia na qual utilizamos a robdtica educacional como estimulo para que os
alunos possam vivenciar este ambiente, tomar para si 0s desafios nele colocado e por
meio de relacGes, pensamentos e estratégias, construir seu conhecimento. Assim,
corroboramos com Kozen (2007) ao afirmar que “a robdtica educativa visa ao processo
de construcdo e elaboragdo do pensamento do aluno. Na robdtica educativa o caminho
percorrido pelo aluno até a chegada a um determinado produto é a fase mais
importante.”

Por outro lado, temos ciéncia de que muitos professores possuem dificuldades
em trabalhar com tecnologias em geral e por isso, preparamos uma estrutura detalhada
desta metodologia na qual contempla desde elaboracdo de material (planos de aula -
PA) até curso de capacitagdo e apoio online via portal educacional.

Desse modo, nossa proposta metodologica percorre, rigorosamente, 0s seguintes
procedimentos: ao requisitar a implantagdo da metodologia na instituicdo, sdo
oferecidos os produtos educacionais da Xbot, o Curumim por exemplo, a equipe
educacional da empresa realiza uma articulacdo para combinar o referencial teérico
adotado pela instituicdo ao uso das funcionalidades do robd. A partir disso, sdo
elaborados os planos de aula, as quais contém, necessariamente, todo o conteudo
previsto para a disciplina, atividades, os objetivos de cada atividade, as capacidades a
serem desenvolvidas e uma sugestdo para avaliacdo do aluno. Todos este material é
entregue ao professor em forma de apostila e video aula. Entretanto, cientes daquelas
dificuldades ja citadas, é oferecido aos professores um curso de capacitacdo, presencial,
no qual a maioria das atividades propostas na apostila sdo desenvolvidas com eles
(professores) para que, ao aplicarem em suas salas de aulas, sintam-se motivados e
seguros para trabalharem com seus alunos.

Cabe ressaltar que estes cursos de capacitagdo contam com, no maximo,
quatorze professores a serem escolhidos pela instituicdo e estes sdo responsaveis por
levar o conteado até os demais ou seja, serdo os “replicadores” da metodologia. Além
disso, estes professores tém livre acesso ao portal educacional criado pela Xbot na qual
fica disponibilizado video aulas, materiais de apoio e é possivel a troca de mensagens
entre os professores e a equipe de acompanhamento educacional. Lembrando que esta
equipe é disponibilizada, exclusivamente, para atender as duvidas desses professores.

273



IT Congresso Brasileiro de Informatica na Educagdo (CBIE 2013)
Workshops (WCBIE 2013)

Assim, entendemos que esta proposta metodolégica proporciona ao aluno um
ambiente no qual ele se sinta motivado a aprender e produzir seu conhecimento,
tornando as aulas mais dindmicas e atrativas. Ja para o professor, todo o apoio lhe é
oferecido de modo a suprir suas dificuldades tanto em termos de contelddo, quanto
aplicacdo e possibilita momentos de formacdo continuada que muitas vezes 0 sdo
negados ou negligenciados.

A seguir, apresentaremos um exemplo desta metodologia desenvolvida para o
ensino técnico em mecatrénica. A proposta a seguir foi desenvolvida a partir do kit
Curumim.

2.1 Curumim: Proposta Metodolégica para o Ensino de Linguagem de
Programacéo

Neste topico, apresentaremos uma proposta para o ensino de linguagem de programacao
para 0 ensino técnico em mecatronica.

Uma das dificuldades do curso de linguagem de programacdo é a defasagem que
os alunos possuem, muitas vezes, fruto de dificuldades na educacdo basica. O uso da
l6gica e a compreensdo do problema sdo fundamentais na linguagem de programacao.
Para que o aluno consigo resolver determinados problemas propostos € preciso que ele
compreenda o que se é pedido, pense logicamente e crie estratégias que possam fazer
com ele atinja seus objetivos.

Pensando nisso, o uso do kit Curumim, Figura 1, proporciona este conjunto de
“objetos” necessarios para que o aluno construa seu conhecimento.

(=S S0 L)
Figura 1. Kit Curumim.

As atividades propostas na apostila destinada a este curso, contempla 0s
contetdos de Introducdo e Conceitos Bésicos, Logica de Programacdo, Instrugdes
Condicionais, Instrucdo de Laco, Situacbes Problema, Programacdo Estruturada,
Programacdo em C/C++, Instrugdo de Condicionais (C/C++), Instrugdo de Lago
(C/C++), SituacOes Problemas (C/C++) e um Desafio de Programacéo.

Cabe destacar que, ao elaborar este material, todos os pressupostos no qual
acreditamos estdo inseridos em cada atividade ou seja, ao propor cada atividade, temos
por objetivo favorecer aspectos que fagam com o aluno consiga sentir-se parte do
ambiente no qual esta vivenciando (imersdo), seja capaz de através das relacOes
interpessoais, conhecimentos prévios, articulacdo e criacdo de estratégias, efetuar acoes
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no rob6 (interacdo) e sinta-se motivado a participar das atividades, aplicando as teorias
ja internalizadas (envolvimento).

Para melhor conhecimento do que seria esta metodologia baseada em robdtica
educacional, apresentaremos, a seguir, um exemplo de atividade proposta no material
desenvolvido, via Kit Curumim, para o ensino de linguagem de programacdo em um
curso técnico de mecatrbnica. Lembramos que esta atividade seguiu os moldes da
metodologia desenvolvida pela Xbot ou seja, antes de ser implementada em sala de aula
com os alunos, os professores participaram do curso, tiveram conhecimento das
atividades, de como poderiam explora-las e também, tiveram (e tem) acesso ao portal
educacional onde h& materiais de apoio, video aulas, entre outras coisas que ja citamos.

O exemplo selecionado para este artigo refere-se a um plano de aula voltado
para o ensino de logica de programagéo.

No inicio do plano de aula, temos um quadro no qual consta informacdes tais
como: o curso, Ensino Médio Técnico; a disciplina, Linguagem de Programacdo I; o
professor responsavel pela elaboracéo, neste caso, Daniel C. Ramos; o tempo estimado
para o desenvolvimento da mesma, quatro aulas de cinquenta minutos; o subtema do
PA, Lobgica de programacdo e o link para o portal educacional,
http://www.portal.xbot.com.br. Estes itens, assim como as informagdes que fazem parte
dos planos de aula, sdo padronizadas ou seja, todas, obrigatoriamente, contém estes
dados.

Linguagem de Programagio Linguagem de Programagaa |

Plano de Aula 02 Recursos didaticos
1. Para cada equipe deve se ter: uma bancada diddtica, um computador completo com sistema
Mrmero: PAOZ Tempa Estimade: Oite aulas (50 min. cada) operacional Windows [P ou 71
Disciplina: Linguagem de programacio | Subtema: Lagica de Programacio 2.0 professor deve ter um computador com projetor para passar os slides.
i 3. Para as atividades serd icai bstacuk serde
Profi : Daniel C. Ra Link: http://www.portal.xbot. .bi
assor B mes s Gt cartolina, fita adesiva ou qualguer objeto que o p julgue adequado p reicio em questao.
Objetivo da aula Quadro Analitico

Este plano de aula tem como objetivo o ensino de logica de programacde por meio de uma ferra- Para o professor acompanhar o aprendizado dos alunos durante as aulas prdticas foi construida
menta diddtica composta por um robé mével programavel e por uma interface grdfica. sem que uma tabela de req de para cadk idad dade 1 - Al, atividade
2- A2, etc). Ao final, hd a coluna “avaliacdo” (AV] onde sdo assinalados os requisitos minimos que

o aluno deverd ter para finalizar este plano de aula e seguir ao préximo.

Ao final dessa aula, o aluno deverd compreender os conceitos bdsicos de logica para programacdo Conhecimentos minimos do aluno Al | A2 | A3 | A4 | A5 As | AV

e sua relacde com a linguagem natural. Alem disso, serd capaz de aplicar estes conhecimentos em Consegue executar o software e sabe carregar qualquer pro-
futuras atividades praticas. grama para o robé. X X | X X X X X

seja necessdrio o canhecimento prévio de uma linguagem de programacéo. O uso dessa ferramenta
visa promover a interacdo de aluno com uma acdo prdtica que estimula a curva de aprendizagem
e o gjude a fixar o conhecimento teorico por meio de uma atividade pratica.

Sabe inserir blocos de movimento (frente e trs) e fazer o robé.

" - " X X X X X X X
Pré-requisitos se movimentar.
Nocoes de do robé mavel (C e de Go (blocos lagicos) Sabe inserir blocos de giro & curva e fazer o robé se movimentar. X/ X X X X X
" Consegue elaborar fluxograma com proposta de solucio do pro- X X X X X X
blema apresentado.
Competéncias a serem desenvolvidas Sabe inserir blocos & fazer robé tiar fotos X X
1. Conceitos iniciais de logica de programacdo. Consegue posicionar o robo proximo aos marcadores sem x| x| x
2. Desenvolvimento da capacidade de projetar e planejar. haver colisges.
3. Paciéncia, nivel de atencdo e perseveranca Consegue posicionar o robé proximeo de um marcador e tirar foto. X | X
Consegue posicionar o robs em determinadas reas pré-definidas X

Conteiido programatico Avaliacio
1~ Introdugdo d Logica de Programagdo: Ao final deste plano de aula hd uma sugestio de uma forma de avaliacdo, denominada “atividade de
+ Lagica e instruces: avaliactio - AV" que & baseada na atividade 6. Embor todos os PA tenham sugesties de avaliacdo até
- Algoritmo; o conteido abordado, fica a critério do professar decidi se é valido aplicd-las ou quando aplicd-los.

+ Programas.
& Neste PA, de forma altemativa d avaliacdo, se os alunas conseguirem executar as quatro atividades
Ii - Desenvolvendo algoritmos iniciais, estes podem ser considerados aptos a continuar para o proximo contetido.

O conhecimento minimo do aluno para superar cada atividade é dado na tabela de acompanha-

Estratégia de ensino e atividades
As atividades estdo divididas em teoria e atividades praticas introdutdrias e avancadas. Inicialmen-
te € descrito o que poderd ser abordado teoricamente pelo pi no inicio da aula ou di a
‘mesma. As atividades prdticas comecam com uma introducdo ao assunto e tendem a aumentar @
dificuldade @ medida que sdo resolvidas.

Organizacdo da turma

Turmas com até 20 alunes sendo divididos em equipes de até dois alunos na parte pritica.

4 XBOT Apxmaranda o Ensing com Tcnologia

mento acima. Caso o professor queira aplicar a avaliacdo, hd também os conhecimentos minimos
necessdrios medidos pela avaliacdo, na coluna AV.

Prolongamento e variantes

Novas atividades com alteracdo das distancias e das direcées nas atividades um, dois e trés.
Alteracdo das posicoes. dos obstdculos e dreas nas atividades quatro, cinco e seis.

Multidisciplinaridade e observacdes adicionais
Nada consta.

sino com Teonologia 15

Figura 2. Exemplo de inicio de plano de aula.
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Logo abaixo, encontra-se um quadro de informag6es com o objetivo geral do PA
que, no caso deste exemplo, visava o ensino de logica de programacédo utilizando um
robd movel programavel, Curumim, e uma interface grafica sem que fosse necessario
conhecimentos prévios de alguma linguagem de programacgdo. Com isso, espera-se que
os alunos interajam e, via pratica, compreendam 0s conceitos basicos de logica e sua
relacdo com a linguagem natural. Além disso, o professor encontra neste material quais
0s pré-requisitos para a aplicacdo dos PAs e as competéncias a serem desenvolvidas.
Neste exemplo, os alunos deveriam ter nogdes sobre o funcionamento do Curumim, do
software de programacdo que o acompanha (blocos 16gicos) e ainda, as competéncias a
serem desenvolvidas seriam: o0s conceitos iniciais de ldgica de programacao,
desenvolvimento da capacidade de projetar e planejar e atencdo. Ainda com relacdo as
informacdes iniciais, o professor encontra listados todo o conteidos programético do
PA, sugestfes de como organizar a sala de aula, alunos e avaliar.

Feitas as devidas consideracdes gerais, validas para todas as atividades contidas
no plano de aula, incluindo a atividade de avaliacdo (AV), sdo apresentadas,
detalhadamente, cada atividade.

Na primeira atividade denominada “primeiros passos”, os alunos deveriam
explorar o kit Curumim, buscar compreender o funcionamento do robo e a relagdo com
a programacdo que desenvolviam no software e no final da aula, serem capazes de
movimentar o robd. Notem que j& nesta atividade, os conceitos da RV sdo muito
presentes. No final desta atividade, assim como nas demais, existe um quadro com
sugestOes para atividade de recuperacdo caso algum aluno tenha tido dificuldades para
acompanhar e desenvolver as atividades propostas.

Na atividade dois, “um problema de dire¢do”, os alunos deveriam organizar-se,
pensar logicamente e criar estratégias para resolucdo dos primeiros problemas por meio
da formulacéo de algoritmos em linguagem natural. Nesta atividade, o professor pode
direcionar os alunos pedindo que facam com que o rob6 caminhe em uma direcdo e
depois mude seu percurso.

50
unidades

m
2

100
unidades

Figura 3 - Atividade 2 do plano de aula exemplo.

J& na atividade trés, “movimentos e fotos”, os alunos deveriam explorar todos os
recursos oferecidos pelo Kit. Apesar de ser uma atividade similar a anterior, ao impor o
uso dos demais recursos do robd, o nivel de dificuldade torna-se maior uma vez que
imp0&e ao aluno a necessidade de elaboracdo de novos meios para que execute a tarefa
COMm SUCesso.
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A atividade quatro, “marcadores”, os alunos deveriam montar um fluxograma,
sem auxilio do professor, construir um algoritmo para o robd de forma a solucionar o
seguinte problema: dada posicéo inicial do robd, deseja-se tirar fotos de dois objetos.
Ou seja, tirar uma foto de um marcador com o robé em uma posicéo/orientacao e depois
uma foto de outro marcador com o robé em uma outra posi¢ao/orientacao.

e T

Figura 4. Atividade 4 do plano de aula exemplo.

Na atividade cinco, “obstaculo”, os alunos devem fazer com que o robd desvie
de obstaculo, caso existissem. Nesta atividade, as ideias de instrucGes condicionais
aparecem de modo natural ao aluno.
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Figura 5. Atividade 5 do plano de aula exemplo.

Na atividade seis, “sequéncia de posi¢des”, os alunos devem criar estratégias
para que o rob6 percorra trajeto entre as regides demarcadas, a atividade se da por
encerrada no momento em que o rob6 pare na regido demarcada. Nesta atividade, 0s
conceitos de instrucdo de lago sdo introduzidas aos alunos naturalmente.
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Figura 6. Atividade final do plano de aula exemplo.

Para finalizar o plano de aula, é proposta a atividade de avaliagcdo a qual mescla
todos os conceitos desenvolvidos nas seis atividades anteriores. Com isso, hd um
fechamento das atividades e o professor é capaz de identificar o que os alunos
conseguiram compreender do tema e quais sdo as dificuldades existentes tendo por
opcao reaplicar ou ndo alguma das atividades desenvolvidas.

Com estas atividades, podemos perceber que os alunos participam atividade da
construcdo de seu conhecimento. Assim, passam a fazer parte do ambiente de
aprendizagem, sdo desafiados, compartilham experiéncias, projetam solucdes,
envolvem-se com o problema e na busca pela solugéo.

3. Conclusoes

De modo geral, é possivel perceber que o uso desta metodologia aproxima a relacéo
estabelecida entre aluno e professor, rompendo barreiras que podem comprometer o
processo de construcdo do conhecimento.

Ao utilizarmos esta metodologia na qual baseia-se na robdtica educacional, a
curva de aprendizagem dos alunos melhoram ao passo que 0s alunos conseguem
aprender mais em menos tempo. Além disso, pelo fato da metodologia basear-se no
construcionismo, a tecnologia empregada para mediar esta construcdo do conhecimento
ou seja o rob6, Curumim, convida o aluno a vivenciar a Realidade Virtual com o cerca,
motivando-o o tornando-o mais participativo e ativo. Neste processo, tanto aluno quanto
professor sdo beneficiados.

Entendemos que a formacdo do professor € um processo inacabado e que, por
esta razdo, necessita de constante movimentos que proporcionem esta formacéo.
Acreditamos que, ao propor este material e concomitantemente a isso, oferecer o curso
de capacitacdo e o apoio online, o professor sente-se, assim como o aluno, motivado e
capaz de se inserir neste novo conceito de escola e educagdo que faz parte da nossa
realidade atual. Para que haja ensino de qualidade, alunos e professores devem se sentir
motivados e preparados. Diante das inUmeras tecnologias presentes no pais atualmente e
a educacdo se perdendo em meio a elas, esta proposta reafirma a necessidade de
adaptarmos materiais para o ensino.
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