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Resumo. Ao longo deste artigo apresentaremos o ambiente de telerobotica em
desenvolvimento no NIED/UNICAMP, enfocando a forma como este ambiente
tem sido utilizado em algumas instituicoes educacionais no Brasil e em um
pais da América Latina, com o objetivo de tornar possivel a implementagdo da
idéia de aprendizagem colaborativa por intermédio da rede Internet.O artigo
também descreve alguns ambientes desenvolvidos por outras institui¢oes de
pesquisa na drea de telerobotica.

Abstract. In this paper we will present some developed environments of
telerobotic and development in educational institutions and/or of research in
how much international the national scope. We will argue the environment of
telerobotic in development in the NIED/UNICAMP, having focused the form
as this environment has been used in some educational institutions in Brazil
and a country of Latin America, with the objective to become possible the
implementation of the idea of colaborative learning mediate by Internet.

1. Introducio

Existe um crescente interesse em usar o computador para aprendizagem por meio de
atividades colaborativas propiciando aos estudantes as mesmas atividades intelectuais e
culturais que sustentam a pratica de cientistas e engenheiros na constru¢ao do
conhecimento. A maior parte deste aprendizado envolve propiciar ao aprendiz
atividades que criem significados e permitam dialogar e refletir sobre as representagdes
externas que usam conceitos, simbolos, modelos e relacionamentos. Aprender envolve
dar sentido a experiéncia do pensamento ou do fendmeno no contexto. A representagao
ou compreensdo de um conceito ndo ¢ abstrata e auto-suficiente constitui-se sim em
construcdes elaboradas com base em situacdes em que esse conceito ¢ encontrado e
usado.

Do ponto de vista educacional, os aprendizes necessitam ter oportunidades de

trabalhar com modelos, conceitos e teorias que permitam a constru¢do de significados.
Em particular, os aprendizes necessitam aprender argumentar, questionar, usar recursos
e representagdes de informacao que suportem seu didlogo e colaboragdo do grupo.
A Internet tem sido utilizada primordialmente para armazenamento e distribuicdo de
informacdes, que sdo considerados os usos mais comuns da WEB. Entretanto, as
tecnologias que dao suporte a WEB permitem também desenvolver ambientes de ensino
a distancia baseados na idéia de telerobotica.
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Quando se integram ao ambiente de roboética recursos da rede Internet com o
proposito de permitir que dispositivos possam ser controlados remotamente caracteriza-
se o que tem usualmente recebido a denominagao de telerobdtica. Na utilizagao da rede
Internet com propdsito pedagdgico nds entendemos a telerobodtica como sendo um
ambiente de aprendizagem a distancia que, utilizando-se dos recursos de comunicagao
da rede Internet possibilita que uma ou mais pessoas que estejam em locais distantes
controlem dispositivos roboticos. E no processo de controle desses dispositivos
roboticos que esperamos que ocorra o aprendizado. Nesse ambiente, ao invés da troca
acontecer com colegas, numa sala de aula, como no caso presencial, ela se d4 com
pessoas do mundo inteiro que tenham acesso ao ambiente.

Projetos como o Roboteach (George & Despres,1999) e KhepheraOnWeb
(Remotebot.net,2003), por exemplo, sdo a implementacdo de ambientes com proposito
educacional onde ¢ possivel controlar e visualizar robos remotamente. O Roboteach
permite a comunicacdo entre os aprendizes e os professores, dispondo ainda de
ferramentas para a coordenagdo das atividades. Neste ambiente € possivel controlar o
movimento de um robd e acompanhar o estado de seus sensores.

A pouco menos de duas décadas havia mais interesse das criancas em construir
maquinas, nessa época se privilegiava um pouco o “Fazer” como forma de aprender e
brincava-se' muito mais de montar do que simular a maquina no computador. Espera-se
que o ambiente de telerobotica sirva como uma forma de se resgatar essa pratica que
vem se perdendo. Suscitar nas pessoas, sobretudo nos jovens, o interesse em saber como
as maquinas funcionam, como os fendmenos fisicos acontecem, como se estabelece a
comunicagao via radio ou via satélite, dentre outros, sdo contribuicdes que a telerobotica
pode ter no sentido de se tornar o conhecimento cientifico algo mais palpavel para um
numero maior de pessoas de diferentes niveis sociais apontando para uma
democratizagdo do saber tecnologico.

2. O que é Telerobaotica?

Existe no nosso contexto de pesquisa uma cultura de utilizagdo da robdtica pedagogica,
como sendo uma ambiente de ensino-aprendizagem do qual faz parte o professor, aluno
€ materiais que propiciam montagem automagdo e controle de dispositivos mecéanicos
via computador no modo presencial. Integrando a roboética pedagogica os recursos da
rede Internet de modo a permitir com que a automacdo e o controle dos dispositivos
passem a ser realizados na Internet € o que chamamos de telerobdtica. No contexto de
uso pedagédgico da rede Internet nds entendemos a telerobotica como sendo um
ambiente de aprendizagem a distancia que, utilizando-se das técnicas de teleoperagdo e
telemonitoragdo possibilita que uma ou mais pessoas que estejam em locais distantes
projetarem-se virtualmente em um espago remoto comum, com o poder de monitorar e
atuar em tal espaco controlando dispositivos tais como: brago mecanico, tartaruga de
solo, andréides, dentre outros. E no processo de controle desses dispositivos roboticos

" Por meio da brincadeira pois, segundo Geus, “o sujeito que brinca estd simplesmente fazendo
experiéncias com um objeto que de alguma forma representa a realidade. Brincar é experimentar um
brinquedo que o sujeito que brinca aceita como representativo de sua realidade. Isso torna o brinquedo
uma representacdo do mundo real com o qual o aprendiz pode fazer experiéncias sem temer as
conseqiiéncias. Sob toda aura de diversdo existe uma finalidade muito séria: brincar com a propria
realidade permite que o sujeito entenda mais o mundo em que vive. Brincar ¢ aprender”, (Geus, 1998 p.
53)
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que esperamos que o ocorra o aprendizado. No ambiente de telerobotica, ao desenvolver
uma atividade no laboratério um usudrio estara interagindo com todos os outros que
estiverem conectados naquele instante. Isso faz com que a sua idéia seja compartilhada
com os demais, permitindo que o didlogo e cooperacio sejam praticados
interdisciplinarmente de forma muito ampla (Garcia, 1995). Com isso, o nimero de
sugestdes para a resolucdo de um determinado problema também aumenta. Caso essas
sugestoes contribuam para que diferentes pontos de vista sejam apresentados na
resolugdo do problema, esse ambiente pode se transformar em um espago para
aprendizagem colaborativa com caracteristicas interdisciplinares.

3. Aplicagdes da Telerobdtica

Existem diferentes aplicagdes da telerobotica desenvolvidas para as areas de; medicina,
exploragdo espacial, fins comerciais, industriais, dentre outros. Um dos ganhos do uso
da telerobdtica no contexto educacional estd na possibilidade de se explorar/utilizar
recursos semelhantes aos utilizados nessas areas de conhecimento em uma sala de aula.
Isso permite criar um ambiente educacional com alto padrio de qualidade, a baixo
custo, com possibilidades de atender um grande niimero de alunos que podem estar
geograficamente localizados em qualquer ponto do planeta. Assim como a utilizagdo
das ferramentas de hardware e de software tém possibilitado desenvolver metodologias
de ensino-aprendizagem baseadas no uso do computador, a telerobdtica oferece novas
perspectivas para inser¢do de novas tecnologias ao processo de ensino-aprendizagem.
(D’Alessandro & Induni, 1998). Do ponto de vista pedagdgico acreditamos que todo o
aprendizado possivel de ser realizado no ambiente presencial, podera ser propiciado
também a distancia, numa abordagem em que diferentemente da sala de aula tradicional,
engloba comunicacdo e conhecimento baseado na liberdade, na pluralidade e na
cooperagdo de forma mais ampla possivel(Silva, 2000). Associa-se também a este fato,
a liberdade do aprendizado passar a acontecer em fun¢do do ritmo e disponibilidade de
tempo do aluno. Com o objetivo de se apresentar uma visao geral relacionada ao Estado
da Arte de ambientes de telerobotica, serd descrito, a seguir, algumas implementagdes,
de diferentes instituigdes, tanto para fins educacionais quanto para fins de
entretenimento.

4. Descricao de alguns Ambientes de Telerobotica

No que diz respeito ao estado da arte na implementagao/utilizacio de ambientes de
telerobdtica existem algumas experiéncias similares a que véem sendo desenvolvida no
Nucleo de Informatica Aplicada a Educacdo — NIED/UNICAMP em atividades nas
areas de ensino, pesquisa e extensdo. A seguir serd descrito, de forma sucinta alguns
desses ambientes e de forma mais detalhada o ambiente SIROS que ¢ o ambiente de
telerobotica em EaD do NIED.

4.1. RemoteBot.net?

No periodo de 1997 a 2000 pesquisadores do Swiss Federal Institute of Technology,
desenvolveram trabalhos relacionados ao controle de robds remotamente por meio da
rede Internet. Os experimentos utilizavam-se de robds moveis Khepera produzidos pela

? http://www.remotebot.net/
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empresa Suica K-team . Os recursos de software utilizados foram o Personal WEB
Server da Microsoft e aplicativos desenvolvidos em JAVA.

Estes experimentos deram origem a um pacote disponivel comercialmente
constituido de software e hardware que possibilita a montagem de um sistema completo
para controle e monitoramento de robos via WEB

4.2. Telegarden3

O projeto Telegarden foi desenvolvido pela University of Southern California e estéa
disponivel desde 1995. Este projeto de Telerobotica permite aos usudrios a visualizagdo
e interagao remota com um jardim constituido de plantas , um manipulador robdtico
industrial e cameras de video

A interface com o usuario ocorre por meio de um navegador WEB e ¢ composta
por uma janela para visualizacdo do jardim e por uma grafico que representa os
movimentos do manipulador robético .

4.3. Bigsinal 2000*

Este projeto foi baseado no experimento de telerobodtica desenvolvido pela NASA
denominado NOMAD e era constituido de um robé6 movel que se deslocava pelo
continente Antartico em busca de meteoritos. O projeto Bigsinal propiciou que alunos
de diversas escolas norte americanas acompanhassem os dados provenientes do roboé em
tempo real , de forma semelhante as obtidas pelos cientistas. Uma agenda de trabalho
incluia as atividades para:

e Obten¢do de informagdes sobre roboética, o continente Antartico, meteoritos € a
missdo NOMADOrganizagao dos grupos de trabalho e contato com o ambiente
de controle de robd na WEB.

e Interagdo com os dados provenientes do robé como video transmitido do local,
informagdes dos sensores ¢ instrumentos.
e Analise e elaboracao de relatorios com as informagdes obtidas.

Os trabalhos eram realizados a partir de um site na WEB onde os alunos podiam
comunicar-se ¢ acessar a base de dados do projeto.

5. Implementacio do Ambiente de Telerobdtica SIROS

O ambiente telerobdtica denominado Sistemas Robodticos com SuperLogo - SIROS
integra em um mesmo ambiente a constru¢do de dispositivos, programacao destes
dispositivos com o SuperLogo e controle dos mesmos via Internet. A idéia de
implementagdo do ambiente de SIROS esta centrada na disponibilizagdo de um
ambiente acessivel a todos os usuarios da rede Internet. No SIROS, comandar um
dispositivo propicia condi¢cdes para aprendizado de conceitos de programagdo e
controle, uma vez que o usudrio, ndo s6 elabora a seqiiéncia de comandos que o
dispositivo deve executar como também visualiza os movimentos do dispositivo. Isso
tudo numa "conversa" interativa mantida on-/ine com o laboratério onde o dispositivo
esta localizado.

3 http://telegarden.oec.ot/
* http://www.bigsignal.net/2000/index2.html
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Sao utilizados para a construgdo dos dispositivos Kits da LEGO Dacta que
consistem em uma série de pegas mecanicas, motores sensores ¢ lampadas que
permitem montar mecanismos que se movimentam. Além disso, sdo utilizados outros
tipos de materiais e componentes eletro/eletronicos genéricos. O SuperLogo ¢ uma
versao do Logo desenvolvido pelo NIED/UNICAMP.

Compoe ainda o ambiente de telerobotica SIROS um computador PC que atua
como servidor ¢ uma camera de video que captura os movimentos do dispositivo
robdtico que estd sendo controlado remotamente, conforme a figura 1.

Céamera de Computador PC - Servidor
Video

Dispositivos
Roboticos

Figura 1. Laboratoério de Telerobética do ambiente SIROS

5.1. Interface Grafica do SIROS

Os recursos do ambiente SIROS que possibilitam o controle de dispositivos robdticos, a
sua visualizagdo e o chat (bate-papo) dos usuarios, estdo integrados em uma interface
grafica Web e sdo acessiveis por qualquer navegador padrio no enderego
http://www.nied.unicamp.br/~siros, conforme a figura 2. A seguir estes recursos serao
descritos.
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Figura 2. Interface grafica do ambiente SIROS

e Janela de Edicdo — espago onde sdao inseridos e editados os comandos em
SuperLogo para controle dos dispositivos roboticos .

e Botao “Executar” — botdo que o usuario deve clicar, p6s a edi¢cdo dos comandos na
janela de edi¢cdo, para que o conteudo editado seja enviado para o servidor para
execucao.

e Janela de Video — espago para visualizagdo dos comandos enviados pelo usuario. A
janela de video exibe as imagens capturadas pela camera instalada no local onde se
encontram os dispositivos roboticos sob controle.

e Botdo de “Chat” — botdo que abre uma janela para comunicacdo via chat entre 0s
usudrios do ambiente.

5.2. Uso experimental do ambiente de Telerobdtica SIROS

O SIROS tem sido utilizado, ainda que de forma esporadica, com algumas instituicdes
educacionais no Brasil como forma de depura-lo. A utilizagdo mais prolongada deste
ambiente se deu junto a uma Escola Publica na Argentina. Durante algumas sessoes, sob
a orientacdao de uma professora, alunos de ensino médio participaram por duas semanas,
a partir de uma Escola Publica em Buenos Aires, de sessdes de interagdo com o
ambiente SIROS. Esses alunos puderam programar e controlar remotamente alguns
dispositivos roboticos no laboratério do NIED. Para esta professora, que ja possuia
alguns conhecimentos tedricos sobre a robdtica pedagogica, a utilizacdo do ambiente de
telerobotica com seus alunos foi uma forma de vivenciar, na pratica, algumas situagdes
concretas de controle de um dispositivo robdtico remotamente.

Para viabilizar a interacdo com esta escola foi necessario estabelecer alguns
contatos prévios (via e-mail) com a professora, que por sua vez ja conhecia o trabalho
em desenvolvimento no NIED nesta area, a fim de definirmos a forma como as
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interacoes deveriam se dar. A forma como estas interacdes ocorreram dependeu da
elaboracdo de uma proposta inicial que apds discutida com a escola se chegou a um
formato final conveniente para as partes, levando em conta por um lado os recursos
disponiveis no NIED para a realizacdo da oficina e por outro a possibilidade da escola
em receber e utiliza-los. A seguir uma breve descri¢ao deste processo.

6. Descricao da Interacao com Escola de Argentina

A elaboragdo de um WERB site por meio do qual era estabelecida a comunica¢do com a
escola e disponibilizados todas as atividades relacionadas com a oficina. A figura 3, a
seguir representa a pagina inicial deste WEB site contendo os seguintes /inks: Inicio,
Leituras, Material de Apoio, Links, Formadores e Email .

OFICINA DE TELEROBOTICA

A WEB é um dos servigos mais populares da Internet . Inicialmente concebida para
armazenamento e distribuigdo de documentos em formato hipertexto |, ela pode ser
utilizada para o desenvolvimento de laboratorios virtuais que permitem a usuarios
de diferentes locais acesso a um laboratorio de robdtica e aos dispositivos
robéticos ali existentes.

O projeto Siros utiliza-se das técnicas de teleoperagéo e telemonitoragao
propiciando recursos para uma ol mais pessoas gue estejam em locais distantes
projetarem-se virtualmente em um espago remota, com o poder de monitorar e
atuar em tal espago controlando dispositivos rabdticos

@Eorm

@ Email
Figura 3. Pagina inicial do WEB site

O item Leituras (figura 4) apresenta algumas sugestdes de material bibliografico
para consulta.

* Dinamica da Oficina

= Ambiente Colaborativo de Aprendizagem a Distancia Baseado no Controle
de dispositivas Robdéticos, publicado nos Anais do Xl Simpasio Brasileiro de
Informatica na Educacao — SBIE2001, Universidade Federal de Espirita
Santo — UFES, Vitéria — ES de 21 a 23/11/01. (FPDF)

Uma Taxonomia para Amblentes de Aprendizado Baseados no Computadaor
Capitulo 03 do livro, O Computador na Sociedade do Conhecimento,
organizado por José Armando Valente e publicado pelo Micleo de Informatica
Aplicada a Educagao NED/UMNICAMP Campinas-SP, Movembro/98. (ZIP)

®Email

¢ Desenvolvimento de Ambientes de Aprendizagem Baseados no Uso de =

Figura 4. Material de consulta
O item leitura contém também a dindmica da oficina, que basicamente consistia
no seguinte:

Um cronograma definindo o inicio e o fim da oficina, e a descri¢do das atividades
que se seriam desenvolvidas, conforme mostrado na tabela 1.
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Tabela 1. Cronograma de atividades

Atividades

| realizagdo (horas)

Atividades Individuais

Visita a sites indicados

Participacdo na lista de discussdo
Elaboracao e entrega do relatorio final
Estudo e consulta aos diversos recursos, inclusive comunicacao 14
com os formadores.
Atividades em Grupo
Interagao no Ambiente de Telerobdtica 6
Participacdo nas sessdes de bate-papo 6

N~

O item Material de Apoio (figura 5) contém links para os dispositivos roboticos
utilizados durante a oficina.

Material de Apoio |

Tartaruga Robdtica { PDF )
Descrigéo da tartaruga robdtica utilizada no Ambiente Siros, inclui relagéo dos
comandos para contrale,

Manipulador Robético ( PDF )
Descricéo da Mamipulador Robético utilizada no Ambiente Siros, inclui relagéo dos |
comandos para contrale.

SuperLogo 3.0 (PDF )
Introdug&o ao Ambiente e comandos do software SuperLogo 3.0

Figura 5. Material de apoio

O item Links (Figura 6) apresenta um lista com alguns sites que tratam de
assuntos relacionados a telerobotica.

Sites Telerobdética

SIROS
Sistemas Robdticas com Superl ogo, projeta do Nied-Unicamp de um ambiente de
rabdtico para utilizagdo presencial ou remota

Remotebot.net
Museu on-line onde & possivel contralar um robd Khepera produzido pela empresa
K-team

Telegarden
@ Email Instalacéo de Telerobética onde & possivel interagir em um jardim com plantas

Figura 6. Links na Internet

IX Workshop de Informatica na Escola - WIE - 2003 138



O item Formadores (figura 7) apresenta o perfil com fotos dos formadores e o
email pessoal dos mesmos.

-

Formadores —

@lnicio
@lLeituras

Jodo Vilhete Viegas d'Abreu

harco Tdlio Chella

@Email

Figura 7. Informagao sobre os formadores

O item FEmail inicia o programa para que envio de mensagem de correio
eletronico, para comunicagdo entre os formadores e os participantes da oficina.

Todo processo descrito para realizagdo da oficina com Escola Publica de Buenos
Aires pode ser aplicado a qualquer outra instituicao, entretanto adaptando a dindmica da
oficina as realidades de cada instituigao.

7. Uso Pedagogico de Ambiente de Telerobdtica

Alguns dos beneficios que podem ser obtidos por meio de ambientes de Robdtica
Educacionais com suporte a telerobotica sao:

e Maior utilizagdo dos recursos disponiveis nos computadores.

e O acesso de professores e aprendizes a recursos nao disponiveis em sala de aula.

e Proporcionar a um grande nimero de usudrios a realizagdo de experimentos
praticamente sem custo.

e Atividades desenvolvidas podem ser compartilhadas favorecendo a cooperagao
no desenvolvimento de projetos.

Do ponto de vista pedagogico, a principio, tudo o que ambiente de robdtica
pedagdgica no modo presencial apresenta em termos de vantagens, o ambiente de
telerobdtica apresenta também. Todavia, o SIROS acrescenta algo mais na medida em
que a interlocucdo dos usuarios aumenta de forma bastante significativa. Ao invés da
troca acontecer com colegas, numa sala de aula, como no caso presencial, ela se d4 com
pessoas do mundo inteiro que estiverem acessando a pagina. Assim, ao se desenvolver
uma atividade no laboratério um usudrio estara interagindo com todos os outros que
estardo acessando a pagina naquele instante. Isto faz com que a sua idéia seja
compartilhada com os demais, o que permite que didlogo e cooperacdo seja praticado
interdisciplinarmente de forma muito ampla (Garcia, 1995). Com isso, o numero de
sugestdes para a resolu¢do de um determinado problema também aumentam. O que, em
certa medida, pode ser muito interessante, caso as sugestdes contribuam para que
diferentes pontos de vista sejam apresentados na resolucdo do problema, o que consiste
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também em uma das caracteristicas do ambiente interdisciplinar. No caso especifico do
ambiente SIROS pode-se citar:

a) O fato de estarmos possibilitando que qualquer usuario de Internet controle a
distancia um dispositivo mecanico automatizado instalado em um espago fisico e
geograficamente determinado.

b) Ao elaborar um programa que comanda um dispositivo o usudrio estara descrevendo
para o computador qual ¢ a sua compreensdo sobre o comportamento daquele
dispositivo e da linguagem de programacdo em questdo. A depender do resultado
obtido o usudario pode aprimorar o seu conhecimento sobre o ambiente.

¢) O fato do usuario poder acompanhar os movimentos do dispositivo em tempo real
também se constitui em um ganho na medida em que ele pode com isso, conferir a
todo instante se o procedimento enviado por ele esta sendo executado corretamente
ou nao.

d) Ao desenvolver uma atividade o usudrio estard automaticamente compartilhando
suas idéias com os demais usudrios que estardo acessando a pagina naquele instante.
Isto permite didlogo e cooperagdo de forma universal. Diferentes usudrios, do
mundo inteiro, poderdo se transformar em parceiros na resolugdo de um
determinado problema.

e) O SIROS pode, ser acessado a qualquer momento, permitindo que os usudrios
tenham uma flexibilidade maior no horario para desenvolver suas atividades desde
que devidamente combinado com os responsaveis pelo laboratorio.

Finalmente, ao se estabelecer uma comparagdo do uso do ambiente de robotica
pedagdgica no modo presencial € no modo a distancia, o primeiro aspecto a ser
considerado ¢ que em qualquer um dos modos existe constru¢do do conhecimento.
Portanto, acreditamos que em ambos ocorrera uma aprendizagem significativa,
entretanto, o grau de aprofundamento que se pode realizar em cada um dos dois modos
¢ diferente. Se no modo presencial temos, por parte do usudrio, a vantagem deste
montar concretamente o dispositivo manuseando componentes LEGO, em
contrapartida, nao alcangcamos um nimero de usudrios tdo grande quanto se alcanga no
modo a distancia.

8. Consideracoes

A rede Internet tem sido mais freqiientemente usada como meio de comunicagdo e
disseminagdo de informacgdes. Nela ainda ¢ pouco explorada a possibilidade de se
participar numa mesma atividade onde pessoas podem interagir remota e
colaborativamente com dispositivos roboticos compartilhando experiéncias trocando
dados sobre um determinado projeto no qual todas elas estejam envolvidas.

As atividades praticas desenvolvidas no SIROS tem nos demonstrado que além
dos aspectos relacionados com o controle e automagdo de dispositivos robdticos ele
pode ser um meio de se estimular o desenvolvimento de outras competéncias valiosas
na sociedade da informacdo como compreensdo e negociacdo, definicdo de papéis,
cooperacdo, dentre outras.
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Em termos de contribui¢dao acredita-se que a experiéncia de uso do SIROS com
esta escola na Argentina serviu para que a professora e os alunos trabalhassem num
ambiente de telerobdtica. Ela serviu também de incentivo para os alunos que tinham
interesse em conhecer a robdtica pedagogica pudessem fazé-lo. Durante as interagdes
vislumbrou-se possibilidades de cooperacao entre os professores/alunos uma vez que
perceberam que tinham colegas com quem trocar idéias, e que tanto o trabalho do NIED
quanto o trabalho de cada um deles em suas instituicdes servia como referéncia para
todos. Isso tem apontado para a possibilidade concreta de se iniciar um processo de
aprendizagem colaborativa por intermédio do ambiente SIROS, que ¢ uma das nossas
metas.

Do ponto de vista pedagdgico consideramos este uso experimental se mostrou
relativamente pobre para se avaliar tanto a performance do ambiente quanto as situagdes
de aprendizagens que ele pode propiciar em fungao do curto espaco de tempo de uso.
Estao prevista futuras utilizacdes do ambiente por periodos de tempo mais longos a fim
de se realizar essas avaliagdes. Ainda do ponto de vista psico-pedagogico espera-se que
a utilizacdo do ambiente venha, neste contexto, permitir o desenvolvimento de projetos
colaborativos. Isso contribuira para a realizacdo de uma educacdo a distancia do tipo
construcionista ¢ ndo instrucionista, na medida em que, a rede Internet ndo estara
servindo somente para transmissao mas também para a participagao.
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