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PREFACIO

Durante as ultimas décadas, no Brasil se tem conseguido avancos
significativos em relacdo a alfabetizacdo cientifica, em especial na area do
Ensino de Fisica, nos diversos niveis de ensino, entretanto continua
pendente o desafio de melhorar a qualidade da Educacdo em Ciéncias.
Buscando superar tal desafio a Sociedade Brasileira de Fisica (SBF)
implementou o Programa Nacional de Mestrado Profissional em Ensino de
Fisica (MNPEF) que se constitui em um programa nacional de pos-
graduacdo de carater profissional, voltado a professores de ensino médio e
fundamental com énfase principal em aspectos de contetidos na Area de
Fisica, resultando em uma acdo que engloba diferentes capacidades
apresentadas por diversas Institui¢coes de Ensino Superior (IES) distribuidas
em todas as regioes do Pais.

O objetivo do MNPEF é capacitar em nivel de mestrado uma fracao muito
grande de professores da Educacao Basica quanto ao dominio de conteudos
de Fisica e de técnicas atuais de ensino para aplicacao em sala de aula como,
por exemplo, estratégias que utilizam recursos de midia eletronica,
tecnologicos e/ou computacionais para motivacdo, informacao,
experimentacao e demonstragoes de diferentes fenomenos fisicos.

A abrangéncia do MNPEF é nacional e universal, ou seja, esta presente em
todas as regioes do Pais, sejam elas localizadas em capitais ou estejam
afastadas dos grandes centros. Fica entao clara a necessidade da colaboracao
de recursos humanos com formacao adequada localizados em diferentes IES.
Para tanto, o MNPEF esta organizado em Polos Regionais, hospedados por
alguma IES, onde ocorrerem as orientacoes das dissertacoes e sao
ministradas as disciplinas do curriculo.

A Universidade Estadual de Ponta Grossa, por meio de um grupo de
professores do Departamento de Fisica, faz parte do MNPEF desde o ano de
2014 tendo nesse periodo proporcionado a oportunidade de
aperfeicoamento para quarenta e cinco professores de Fisica da Educacao
Basica, sendo que desses quinze ja concluiram o programa tornando-se
Mestres em Ensino de Fisica.

A Série Produtos Educacionais em Ensino de Fisica, que ora
apresentamos, consta de varios volumes que correspondem aos produtos



educacionais derivados dos projetos de dissertacao de mestrado defendidos.
Alguns desses volumes sao constituidos de mais de um tomo.

Com essa série o MNPEF - Polo 35 - UEPG, nao somente busca entregar
materiais instrucionais para o Ensino de Fisica para professores e
estudantes, mas também pretende disponibilizar informacao que contribua
para a identificacao de fatores associados ao Ensino de Fisica a partir da
proposicdo, execucdo, reflexdo e analise de temas e de metodologias que
possibilitem a compreensao do processo de ensino e aprendizagem, pelas
vias do ensino e da pesquisa, resultado da formacdo de docentes-
pesquisadores.

A série é resultado de atividade reflexiva, critica e inovadora aplicada
diretamente a atuacdo profissional do docente, na producio de
conhecimento diretamente associado a prospeccao de problemas e solucoes
para o ensino-aprendizagem dos conhecimentos em Fisica, apresentando
estudos e pesquisas que se propdem com suporte tebrico para que os
profissionais da educagio tenham condic¢Ges de inovar sua pratica em termos
de compreensao e aplicacao da ciéncia.

A intencdo é que a Série Produtos Educacionais em Ensino de Fisica
ofereca referéncias de propostas de Ensino de Fisica coerentes com as
estruturas de pensamento exigidas pela ciéncia e pela tecnologia, pelo
exemplo de suas insercoes na realidade educacional, ao mesmo tempo que
mostrem como se pode dar tratamento adequado a interdependéncia de
conteidos para a formacdo de visdo das interconexdes dos contetidos da
Fisica.

Prof. Dr. Jeremias Borges da Silva

Prof. Dr. André Mauricio Brinatti

Prof. Dr. André Vitor Chaves de Andrade
Prof. Dr. Silvio Luiz Rutz Da Silva

Organizadores
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Sobre o0 material

Caro professor(a)

O caderno pedagdgico, Iniciagcdo em programacdo e robdtica com aplicacdes
em Fisica, tem por objetivo mostrar aos alunos que as ciéncias podem ser
estudas juntamente. Aprender Fisica através da informética. Mostrar como
utilizar o computador para realizar calculos de Fisica utilizando linguagem de
programacgéo. Construir um robd para explorar solugcdes que os alunos
fornecem para determinada situacao. Fornecer textos de apoio e videos para
que possam fazer ligacdo dos conteludos apresentados com o seu dia a dia. As
atividades constantes no caderno pedagdgico foram elaboradas pensando em
promover sempre a interagdo entre aluno-aluno e aluno-professor. Atividades
que, deveriam ser realizadas buscando a interagcdo no modo mais amplo. Os
desafios propostos permitiram aos alunos buscar solucdo em conjunto, nao
ficando restritos aos proprios monitores de seus computadores, mas
participando expondo suas solu¢cfes na tela interativa. O caderno pedagdgico
foi elaborado como um modelo do que vocé professor(a) pode desenvolver.
Utilize suas notas de aula como referéncia na elaboracdo de conteudos
digitais. E sabido que muitas escolas tém dificuldade na quantidade e
qualidade dos computadores. Porém, existe uma grande quantidade de
programas, simulacdes e sites que permitem fazer download de recursos que
podem ser utilizados em sala, e, que podem fornecer aos nossos alunos uma
visdo mais ampla de ciéncia. Podendo fazer links com outras areas do
conhecimento. Fazer com que o ambiente de aprendizagem torna-se mais
cativante, e principalmente, significativo. Professor, utilize este caderno como
referéncia na elaboracéo, ouse, diversifique suas praticas, ndo tenha medo de
tentar.



Ensinando Fisica através da robotica e programacao

E comum nos dias atuais, que nossos alunos estejam conectados a
redes sociais, utilizando tanto computadores quanto seus celulares. O
computador, além de permitir navegar na internet, e digitar trabalhos
escolares, de maneira geral, é subutilizado.

O mesmo se aplica aos celulares. A maioria dos estudantes ndo tem
ideia da quantidade de sensores que seus celulares possuem, tais como o
acelerdbmetro, o gps, 0 sensor de temperatura, o sensor de umidade e
magnetdmetro. Carregamos um grande laboratério portatii em nossas maos.
Este caderno pedagdgico tem por objetivo, despertar os estudantes para
explorar recursos computacionais resolvendo questbes de Fisica. As
atividades que foram elaboradas, foram baseadas na teoria sociointeracionista
de Vigotsky e na aprendizagem significativa de Ausubel. Desse modo, 0s
topicos elaborados no caderno pedagdgico estdo estruturados da seguinte
maneira.

O primeiro capitulo trata de algoritimos. Foram utilizados imagens
ilustrativas que mostram o que é um algoritimo. Na Fisica, inUmeras vezes
precisamos utilizar uma sequéncia para testarmos nossas hipéteses. Também
foram utilizados atividades que precisam que os alunos aprendam a observar
problemas em mais de um angulo. E o caso da Atividade 1. Na atividade 2 e
trés, ndo ha resposta errada. Nela podeese observar como o0s alunos
constroem as etapas necessarias para resolver problemas. As atividades 3 e
4, tem por objetivo explorar a légica na resolucdo das situagdeseproblema
mostradas. Como pode observar, o primeiro capitulo foi desenvolvido para que
o aluno procure um novo ponto de vista dos problemas apresentados.

No capitulo 2, o objetivo elaborado é permitir que o aluno reconheca as
sequéncias logicas que o computador executa. E o caso da Atividade 4. Nela
vocé pode identificar se os alunos possuem alguma formacao deficiente nas
operacbes bésicas. Erros comuns que muitos alunos apresentam. Na
Atividade 5, com o auxilio do programa Basic 256, é apresentado conceito de
variaveis, como numero e texto. Durante esta aula, utilizei sistemas de
equacdo para mostrar aos alunos uma relacdo entre matematica e
programacéo. Na Atividade 7, o programa Basic 256 foi utilizado para realizar
calculo Fisico.

O Capitulo 3 foi elaborado para dar sentido ao fato que, em muitas
situacdes, precisamos realizar uma operacdo matematica que necessita ser
repetidas varias vezes. Uma situacdo que pode acontecer é termos os dados
fornecidos em uma determinada unidade, por exemplo pés. Porém, ndo é uma
unidade usual para nos. Assim, montamos um programa que automatiza estas
conversoes.



O capitulo 4, utilizara os sensores como botdo e ultrassom para abordar uma
situacdo hipotética de seguranca de um equipamento como uma prensa
hidraulica. Neste capitulo, os alunos precisaram utilizar os conceitos dos
capitulos anteriores. A Fisica explorada aqui foi o funcionamento do sensor
ultrassénico. Como ele obtém a distancia de um objeto.

O capitulo 5, foi elaborado apds uma busca na internet por montagem
de robds utilizando recursos simples. Boa parte dos conteudos, foram
elaborados utilizando a tecnologia LEGO, disponivel no colégio onde foram
testados os produtos. Pensando nisso, o capitulo 5 € uma atividade onde os
alunos sdo convidados a construir um robd, seguindo os passos do video, e 0s
componentes e materiais podem ser obtidos facilmente nas lojas de eletronica.
O robd é uma barata que “desvia de obstaculos”. Porém, conforme podera
observar, na realidade o robd n&o desvia, mas desliga um dos motores quando
uma das antenas é pressionada. A pergunta fundamental aqui, foi pedir para
os alunos explicarem o como o rob6 “escolhe” para qual lado virar. Aqui eles
colocaram a mao na massa, soldando componentes.

O caderno pedagdgico no formato .pdf foi importado no programa Open
Sankoré, e utilizado como nota de aula. Os alunos eram convidados a
responder as atividades na tela interativa, e assim, interagindo mais com a
tecnologia e com os colegas. O caderno € um modelo do que pode ser
construido.
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Figura 1: Sequéncia de caminhos que pode ser utilizada na solugédo de um determinado problema.
Retirado de
http://4.bp.blogspot.com/«tllVeaxobOw/U2wOtBTSWII/AAAAAAAAAKO/pgh31d76UQo/s1600/fluxo310.png

Por que todos deveriam aprender a programar? Vamos ver o que os principais
programadores falam sobre a importincia de a prender a programar! Assista o video
indicado abaixo, em que varios programadores comentam sobre a importincia de
aprender a programar. Nesse video, aparece algum programador da rede social que
vocé utiliza? Discuta com seus colegas as opinides dos programadores sobre a
importéancia de programar.

https://www.youtube.com/watch?v=mHW 1HsqIp6A
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Vamos analisar o esquema de problema mostrado na Figura 2.

SOLUCAO —

NAO
A COISA
DE FUNCIONA ? _l
PROBLEMAS
X - i VOCE MEXEU
NAO MEXA'! SEU IDIOTA ! i
NELA ?
l NAO
- SV ENTAO VOCE
ALGUEM
2 - VAIESTOURAR
it SauE E UM POBRE NASUAMAO?
INFELIZ...
NAO D 1 NAO
VOCE PODE
. " FIUE
ESCONDA ‘ NAOVIU
‘ SIM
ENTAO
NAO HA L
— <
> PROBLEMA

Figura 2: Algoritimo relacionado com escolhas que podem tornar uma pessoa infeliz. Retirado e adaptado

de http:/images.slideplayer.com.br/8/2452831/slides/slide_6.jpg.

A Figura 2 mostra uma situacao/problema. Encontramos na figura
exemplos de tomadas de deciséo. Verificamos que, quando vamos propor uma
solucdo para um problema, precisamos pensar em cada uma das respostas
que podem ocorrer.

Essas respostas devem ser colocadas na forma de um codigo ou
algoritimo, o qual apresenta uma sequéncia de decisdes que podem ser
tomadas para resolver o problema. No algoritimo, ha uma sequéncia de acoes,
calculos e fungbes propostos como um “codigo inteligente”. Desse modo, o
algoritimo pode ser considerado como um “cédigo inteligente”, o qual é
utilizado para estruturar um programa computacional que pretende resolver
um determinado problema.

Como esta a sua capacidade de solucéo de problemas? Quando vocé e
submetido a uma situagao*problema, como organiza a solugéo?
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Qual € o nimero da vaga ocupada?

Como obteve o resultado?

PARABENS Al PELO SEU
ANIVERSARIO... QUANTOS ANOS?

ESTRANHO... SE NAO ME
ENGANO ANO PASSADO
TAMBEM ERAM 30... PRECISA
DAR UMA REVISADA NESSE

ALGORITMO... Yer q

vantosAnos(1):
if 1 > 30

Figura 4: O algoritmo pode ser utilizado para manter suaidade inalterada, apesar da passagem do tempo. Retirado

dehttp://vidadeprogramador.com.br/wpecontent/uploads/2013/08/tirinhal054.png.


http://vidadeprogramador.com.br/wp

Para entender a importancia de bons algoritimos, vamos recorrer a
estéria do pintor que foi contratado para pintar uma faixa continua em uma
estrada. Um certo dia, o chefe do pintor o chama para conversar, € 0
guestiona: A sua produtividade estd cada vez menor! No primeiro dia, o sr
pintou 150 m, no segundo 75 m, no terceiro 40 m. O pintor respondeu: Nao
estou trabalhando menos. A lata de tinta € que est4 cada vez mais longe.

O que vocé pensa sobre a produtividade desse pintor? Um bom
algoritimo que indicasse todas as etapas necessdarias para pintar uma faixa
continua em uma estrada poderia melhorar a produtividade desse pintor?

>Ry g ’

«

Figura5: A estériado pintor de faixa continua ajuda a perceber o seguinte: ndo adianta apenas funcionar, tem que ser
eficiente. E um bom algoritimo poderiatornar o trabalho do pintor mais eficiente. Retirado e adaptado de

http://www.itajuba.mg.gov.br/pminews/upload/IMG_4660.jpg

Como estd a sua capacidade de elaborar
.algoritimos para resolver problemas bem préticos, que
°__.surgem na sua vida cotidiana? Resolva os problemas
- % abaixo através de algoritimos.
1) Vivemos numa era bastante tecnoldgica. Poucas pessoas hoje em dia nao
tém acesso ao telefone celular. Entdo, vamos pensar no seguinte, como seria
o algoritimo que indicasse as etapas para fazer uma ligagdo em um telefone
publico, usado antigamente? Escreva nas linhas abaixo os procedimentos que
considera necessarios para a ligacdo, no formato de um algoritimo. Discuta
seu algoritimo com seus colegas.
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Figura 6: Jovem fazendo ligagdo em um telefone publico, muito usado antes do celular tornarese extremamente popular.
Retirado e adaptado de http://pad2.whstatic.com/images/thumb/c/c1/Find-asPay*Phone+Step+3+Version3.jpg/670px+Find+asPay*

Phone«Step+3+Version+3.jpg.

&5 2) Como seria seu algoritimo indicando as etapas
‘a, necesséarias para usar a maquina de lavar roupa de 20
”-vs §¥ pecas de roupa, de tamanhos diversos? Discuta seu

. “algoritimo com seus colegas.

Figura7: Um homem lavando roupa em uma lavanderia. Retirado e adaptado de

http://manualdohomemmoderno.com.br/files/2014/08/como¢lavar-aseroupas.jpg
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Atividade 3

~Um fazendeiro esta levando uma raposa, um pato e um
»saco de grdos para casa. Para chegar 14, ele precisa
““travessar um rio; mas ele pode, apenas, levar um item
consigo de cada vez. Se a raposa for deixada sozinha com o pato, ela comera
0 pato. Se a galinha for deixada sozinha com os gréos, ela comera os graos.
Como o fazendeiro podera atravessar 0 rio sem que nada seja comido?

Apresente a sua solucdo para esse desafio na forma de um algoritimo e a
discuta com seus colegas.

Figura 8: Fazendeiro em duvida: como atravessar o rio sem que nada seja comido? Retirado e adaptado de

https://lcdn2.scratch.mit.edu/get_image/project/604649_144x108.png?v=1368005013.0
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Sem usar a tela interativa, resolva o desafio abaixo proposto,
relacionado com a Figura 9. As regras sao as seguintes:

- Os quadrados devem ser ligados formando pares da mesma cor;

- Alinha que une um quadrado ao seu gémeo nao pode passar por dentro de
outro quadrado;

- As linhas ndo podem se cruzar;

- SO pode ser utilizado o espaco branco dentro do retangulo preto.

Nao é pegadinha, o sistema proposto tem

Nota: r
solugao!

Figura 9: Desafio da conexdo dos pares de quadrados de mesma cor. Fonte: o autor.

De que maneira vocé mais gostou deresolver o
desafio? Sem atela interativa oucom atela
interativa? Justifique a sua resposta. Descreva quais
as habilidades que vocé teve que utilizar para
resolver odesafio, sem a telainterativa ecom atela
interativa.

17



Estrutura deprogramacao

destacado poeta britanico do inicio do século XIX. Retirado de
http://a3.files.biography.com/image/upload/c_fit,cs_srgb,dpr_1.0,h_1200,q_80,w_1200/MTE4MDAzNDEwW
ODQWOTQ2MTkw.jpg

Nao deixe de assistir o video indicado abaixo sobre O
Mundo de Beakman - Videogames - Episédio 36. Como
esse video apresenta a estrutura de programacgao?
Descreva para seus colegas a parte desse video que m
ais agradou vocé.

https://www.youtube.com/watch?v=i-kg1qCfrql

18
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2) Estrutura de programacga o

Recentemente foi retratado no cinema a histéria de Alan Turing!. Ele era
um matematico, légico e critptoanalista inglés que trabalhou decifrando o
coédigo chamado Enigma, usado pelos alemaes na Segunda Guerra Mundial.
Um outro cientista que teve contribuicdes na area de analisar mensagens na
Segunda Guerra Mundial foi o matematico norteeamericano, ganhador do
Prémio Nobel de Economia em 1994, John Forbes Nash, o qual também teve
sua vida retratada no fiime “Uma mente brilhante”, de 2001.

Como citamos a palavra enigma, explique a frase abaixo:

Existem 10 tipos de pessoas

Primeiramente, tente resolver o enigma proposto na frase acima, sem
D' ! consultas. Ap6s, discuta com seus colegas as respostas possiveis para a
'ca- frase acima. Caso nédo obtenha resultado satisfatério, consulte o endereco:
https://www.oficinadanet.com.br/post/14485-camiseta-revela-por-que-a-
microsoft-pulou-o-windows-9

Lisa, que bom due te
encontrei, preciso te

Vocé vai perceber
© gque eu sinto

K-

Leia isso!

101100001110001110001
100111101001010011000
111011100110110110111101

Nzo to entendendo

nada... O que ta
escrito aqui? BINARIOPP?

www.RoxTirinhas.com
Figura 11: Sera que é recomendavel usar o cédigo binario nas suas mensagens? Retirado de

https://Ih3.googleusercontent.com/_xWeaoipFuac/TWLOMCnISel/AAAAAAAADgk/MLOX_aQWv5A/s600/tira240.jpg
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Vocé sabia que Ada Lovelace é reconhecida
internacionalmente como a primeira
programadora da histéria? Faca uma pesquisa na
internet e descubra mais sobre a histéria d essa
notavel mulher e apresente para a turma o que
vocé descobriu

Um programa executa instrucdes pree
definidas para a execucdo de uma atividade.
Imagine a seguinte situacdo: vocé cria um site,
em que varias pessoas interagirdo com suas
postagens, compartilhardo arquivos, etc. Mas
vocé ndo quer que seu site ofereca respostas

ME DISSERAM QUE

VOCE € PROGRAMADOR,
£ VERDADE?

AHAN

(2

QUE PARTE DO

QUE BOM! PORGUE
A MINHA IMPRESSORA ESTA

padronizadas, tais como “obrigado senhor”, para||""comosems. e
todo usuario, homem, mulher, adolescente ou

ey e
crianca. Vocé também ndo quer que seu site|| [
forneca respostas robotizadas (que nao fazem ‘

distingdes, por exemplo, de género ou de
idade),

isto €, respostas iguais para um homem e uma mulher, uma crianca e um
adulto.

Vocé quer que o visitante do site esteja interagindo com o0 sistema,
e que este sistema interaja com o0 visitante de maneira amigavel e
personalizada. Por exemplo, uma simples saudacdo em seu site devera
levar em conta como o visitante gostaria de ser saudado (Bom dia Sr., Bom
dia Sra, Ola!, Como vai vocé?).

Para que um sistema funcione, cada linguagem de programacdo tem
um meétodo que deve ser seguido para a estruturacdo légica de seu
cédigo ou algoritmo. As atividades a seguir estdo relacionadas com
estruturacdo logica de operacdes. Inicialmente, vamos verificar como deve
ser estruturada a ordem das operacfes matematicas em uma conta em
gue aparecem varios tipos de operacfes matematicas.

~ Como vocé faria a conta abaixo? Assinale a
& . resposta correta e descreva como vocé a obteve.
2 Discuta com seus colegas a sua resposta.

I1+7+7+7X7-7157

(A)OO (B)08 (C)50 (D)56

20



Agora, vamos praticar a elaboracdo da estrutura logica de um programa,
utiizando o Programa Basice256. A atividade a seguir mostrard a diferenca
entre nimeros e textos na estrutura de um programa.

E Al, VAMOS
ALMOGARZ

PERAT, QUE C/7
AGORA ESTOL COM
TUPO...

/"~ HISTORTA REAL k
ENV',EAD‘A POR
FLAVIO */ 3

€RROR! x

R

VioaDeProcramavor

Abra o aplicativo Basic*256 e digite a data de seu
| »= ~-proximo aniversario, por exemplo, 22 de 02 de 2016 (veja
‘am'a Figura 3). Para fazer isso, vocé tem que usar o
“=-comando PRINT:

PRINT 22 de 02 de 1981

Em seguida, pressione o botdo Run e observe o texto de saida. O texto
de saida é:

Syntaxerroronline 1 around colum n°9.

Untitled - BASIC-256

New Open Save = Run Debug Undo Paste

[PRINT 22 de 02 de 2015 Text Output ®

Syntax error on line 1
around column 9.

Graphics Output @

Line: 1 Column: 1

Figura 13: Imagem da tela do programa Basic*256 com o comando PRINT.

O texto de saida (Text Output) mostra que houve um erro de sintaxe na
linha ao redor da coluna 9 (veja a Figura 14).
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Tue Oct 27, 00:33

Untitled - BASIC-256

File Edit View Run Help

= S 5 e
L@ @ b i « o Ol O
New Open Save Run Debug Undo Cut Copy Paste

Text Output ®

de 02 de 2D15

Graphics Output

Line: 1 Column: 10

Figura 14: Na area em azul, o programa néo identificou erro. O erro foi identificado na coluna 9, logo apds a area em azul.
Na area em azul, mostrada na Figura 14, o programa nao identificou
erro. O erro foi identificado na coluna logo apds a area em azul. Como na area
em azul ha 9 caracteres, podesse concluir que o erro foi identificado na coluna
9. Se digitarmos apenas PRINT 22 e apertarmos o botdo Run, obtemos um
texto de saida 22, como indicado na Figura 15.

Tue Oct 27, 00:35

Untitled - BASIC-256

File Edit View Run Help

@ & | 13 = &« > a
New Open Save Run Debug Undo Paste
Text Output a8
PRINT 22
22
L
Graphics Output @
Ready.

Figura 15: Resultado obtido ao executar o comando PRINT 22.
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Pela Figura 15, pode-se concluir que numeros séo exibidos naturalmente
depois do comando PRINT. Entdo, para que possamos exibir adequadamente
nossa data de aniversario, devemos inserir mais algum comando para que
tenhamos a data de nosso aniversario exibida de maneira correta no texto de
saida. Quando queremos exibir um texto, precisamos indicar através do
comando “ texto ”. Desse modo, devemos digitar PRINT “22 de 02 de 20157,
como indicado na Figura 16.

Tue Oct 27, 00:46

Untitled - BASIC-256

4 1
New Open Save Run Debug Undo Paste

PRINT "22 de 02 de 2015" Text Output ®
22 de 02 de 2015

Graphics Output @

Figura 16: Resultado obtido através do comando PRINT "texto".

Vamos praticar. Encontre os erros nos comandos a seguir!

4 % Tente executar os comandos abaixo. Expligue aos seus
|- ~colegas as correcGes necessarias para que cada

®a % e L&-comando funcione de maneira correta.
PRINT "ai caramba!
PRINT 1,2
PRINT1;2
PRINT "1 2"

PRINT " *";
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iA distancia da Terra até o Sol é de aproximadamente 150
g _'&-milh(")es de quildmetros. A luz se propaga em uma
“velocidade aproximada de 300 mil km/s. Escreva em
BASIC uma expressdo que imprima na tela quanto tempo demora para a luz
do Sol chegar até a superficie da Terra. Discuta com seus colegas como vocé
fez esse calculo e o colocou na linguagem BASIC+256 .O resultado deve

aparecer na tela em minutos, como mostrado na Figura 17.
[ e
It Lomm e Docus A

‘s H . Mo R - o ’ o i

et A iy Dnte Depowr (BT TIPS TS L~

8.33333333333

T N E T ST F R S T

Figura 17: Tempo (em minutos) gasto pelaluz do Sol para se deslocar do Sol até a Terra.
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Retirado de http://www.treinomestre.com.br/wpecontent/uploads/2012/07/arnold+
schwarzeneggerecurlsstreinosbicepsl.jpg

Se, quando vocé leu estruturas de repetigdo, a
primeira imagem que lhe veio foi a do fisiculturista
acima ... Hum, vocé nao esta totalmente errado!
Descreva para seu s colegas a parte desse video
indicado abaixo que mais agradou vocé.

https://www.youtube.com/watch?v=6BLB0fBqzig
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3 ) Estruturas derepetido

Estruturas de repeticAo em programacdo Sao muito importantes.
Basicamente, temos uma estrutura que realiza um teste
l6gico e, enquanto a resposta para este teste for verdadeira, o ‘Z
programa executa o “loop” (laco) indicado no Desenho 1.
Quando o resultado for falso, o programa sai da estrutura de
repeticao, isto €, do “loop”.

Loop
Falzm

L
Desenho 1: Estrutura de repeticao, isto €, “loop” ou lago. Enquanto a reposta para a condigao for
verdadeira, executasse o “loop”.

Para se entender como funciona uma estrutura de repeticdo, vamos

realizar o procedimento descrito a seguir.
Com o auxilio do Kit da LEGO MINDSTORMSN Educations NXT, indicado na
Figura 18, vamos programar uma rotina de acionamento de um motor. Para se
realizar essa atividade, serdo necessarios um motor, fios para conexdo, um
NXT e um botédo de toque (todos esses objetos fazem parte do Kit ja citado e
estdo destacados na Figura 19).

Abra o programa NXT 2.0 Programming. Salve o projeto com o nhome
motores. A pagina inicial do projeto motores esta mostrada na Figura 20. Para
iniciar esse projeto, conecte o motor da Figura 19, com um fio de conexao
preto, na porta A do NXT.

Figura 18: Kit completo do Lego Mindstorms NXT.
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Figura 20: Projeto motores.

A seguir, passe 0 mouse no circulo verde na coluna do lado esquerdo
da Figura 21. Aparecera uma aba com varios blocos. Clique e segure o botao
esquerdo do mouse pressionado em cima do bloco mover (primeiro bloco na
aba, indicado por duas engrenagens). A seguir arraste o mouse e desloque o
bloco mover até a caixa onde esta escrito Iniciar. Apds o bloco mover ter sido
inserido na caixa Iniciar, sera obtida a tela indicada na Figura 22.

aleix

[ Prear s o de LEGO MEOSI0RMS Eiication N

) twsie| [ 5] Progromosdo do £6...

Figura 21: Tela com aba e a caixa Iniciar.
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) EEEER R DR E T e —] | ©

@/ tniciar| [ (5] Programacao do LEG... 1 magem - Paint S|« B oo
Figura 22: Tela com o bloco mover ja colocado no lugar da caixa Iniciar. Na parte de baixo da tela,

estéo indicados as propriedades que seréo ajustadas para que o bloco mover funcione.

Na parte de baixo da Figura 22, onde esta escrito porta (com as opcoes
A,B e C), deverse clicar na opcdo A e desmarcar as opcdes B e C. Onde
estiver escrito duracéo, escreva 10 no lugar de 1. A seguir aperte na seta que
aparece dentro de um quadrado, no lado direito da tela, para executar o
programa motores. O que o ocorrerd com o motor do Kit Lego? Discuta com
seus colegas o porqué daquilo que tiver ocorrido com o motor, e descreva as
suas conclusdes abaixo.

Vocé deve ter percebido que ao acionar o botdo executar, 0 motor girou
apenas 10 vezes e parou, e o programa foi finalizado. O que devemos fazer
para que o motor gire ilimitadamente? Discuta com seus colegas qual o
procedimento que deve ser realizado para que o motor gire ilimitadamente.
Descreva o procedimento correto abaixo.

Vocé deve ter percebido que, para que o motor gire ilimitadamente, basta
clicar na seta da caixa de selecédo onde esta escrito Rotacdes (a qual faz parte
da propriedade duracéo), na Figura 22, e selecionar a opc¢ao ilimitado, como
mostrado na Figura 23. Apés ter feito essa opgdo, execute novamente o
programa e descreva abaixo 0 que ocorre.
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m
v
0
-
®

e Duracio! 3600
s
Graus
i - b Rotagtes
:’Zr pl":‘:’:h—l‘l a acao! |ravar g
Segundos

Figura 23: Escolha da op¢éo llimitado, na caixa Rotacdes, que faz parte da propriedade Duracao.

Como vocé deve ter notado, com a opcdo de duracdo “ilimitado”, o
motor do Kit Lego ficara rodando por um tempo indefinido. No entanto,
gueremos ter controle sobre o tempo durante o qual o motor ficara rodando.
Para que isso seja possivel, vamos fazer uso de mais dois blocos: um bloco
para o “loop” (isto €, a estrutura de repeticdo) e um bloco para o botdo de
toque. O primeiro bloco que sera inserido € o do “loop”, conforme mostrado na
Figura 24.

Figura 24: Simbolo do bloco de Loop.

Para inserir esse bloco, passe o mouse no quarto icone (de cima para baixo),
gue aparece na coluna esquerda da tela indicada na Figura 25. Em seguida,
cligue com o botdo esquerdo do mouse em cima do simbolo para “loop”, na
aba que se abriu. O simbolo do loop deve ser arrastado até a posicédo onde se
encontra o simbolo de motor e, em seguida, o simbolo de motor deve ser
colocado dentro do simbolo de loop. ApGs essa operacao ter sido feita,
obteremos a tela indicada na Figura 26.

Figura 25: Tela com a aba onde esta o simbolo do “loop”.
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@ toicer| [ Progromago do1£G... &« 9B mis.
Figura 26: Detalhe dos blocos loop e mover.

Antes de acionar a tecla executar que aparece do lado direito da tela da
Figura 26, discuta com seus colegas o comportamento que vOocé espera que 0
motor do Kit da Lego passe a ter, apOs a tecla executar ter sido acionada.

Descreva abaixo o comportamento esperado para o motor.

; 2 _"_Discuta com seus colegas qual a sequéncia de
“~ comandos que devem ser programados para acionar o
e : a*motor gquando o botdo de toque for pressionado.
Descreva a sequenma dos comandos necessarios para executar essa tarefa.

30



9 Sem usar a tela interativa, mostre no quadro as
/8¢ " &  etapas necessarias para que o motor do Kit Lego seja
L4\ § acionado através do botdo de toque a ser pressionado.
;':"'Usando a tela interativa, apresente novamente essas

§ & etapas.

De que maneira vocé mais gostou de resolver o desafio? Sem
a tela interativa ou com a tela interativa? Justifique a sua
resposta. Descreva quais as habilidades que vocé teve que
utilizar para resolver o desafio, sem a tela interativa ou com
a tela interativa.
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SENSOR DE MOVIMIENTO EN EL BANO

TRAD. RISASINMAS.COM

Figura 27: Como fazer um sensor de luz funcionar quando vocé esta em apuros.
Retirado de

http://www.risasinmas.com/wpecontent/uploads/2013/11/sensorsdesmovimiento.jpg

Quem ja passou por uma situ agao como mostrada na
Figura 277? Esta certo, caso tenha identifica do uma
situagao parecida, nao precisa responder. Assista o
video indicado abaixo, o qual m ostra com o funciona
um sistema de pobre para estacionamento. Discuta com
seus colegas uma alternativa para ajudar o motorista a
estacionar sem usar o sistema m ostra do no video, mas
utilizando u m sensor. Discuta com seu s colegas o que
vocé entende com o sendo um sensor.

https://www.youtube.com /watch?v=w 05-P86du LM
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Imagine que vocé é um engenheiro e atua em uma metallrgica. Vocé quer
utilizar algum tipo de prensa hidraulica, na qual um operador deve inserir uma
folha de aluminio retangular e comprida. Como vocé sabe que ha uma grande
possibilidade do operador esquecer a sua mao embaixo da prensa, correndo o
risco de sofrer um grave acidente, vocé resolve propor um sistema de protecao
para o operador da prensa hidraulica. Para mostrar como vocé construiu esse
sistema de protecdo, podeese utilizar o kit da LEGO MINDSTORMSN
Educations NXT, j& mostrado na Figura 18.

¥e ‘\& Inicialmente, imagine o seguinte problema: vocé trabalha
~-como programador em uma empresa onde um dos
i '&eqmpamentos principais € uma prensa hidraulica. O
““dor desse equipamento necessita colocar chapas
metallcas para que sejam prensadas. H& um risco claro de o operador sofrer
acidente de trabalho, caso a prensa hidraulica desca enquanto a méao do
operador ainda encontrasse na area de risco, como mostrado na Figura 28.

XXX Figura 28: Operador colocando a m&o embaixo de uma prensa hidraulica.Retirado e adaptado de
http://www.rossimaquinas.com/site/images/stories/virtuemart/product/1420.jpg
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Vocé, como programador, deseja que todos os operadores das prensas
possam executar seu trabalho de maneira segura e, por isto, propde o uso de
sensores para 0 equipamento. Primeiramente, vocé propde que, para 0
acionamento da prensa, o operador devera apertar um botdo com sua mao
direita. Para realizar essa atividade, bastante repetitiva e que coloca a vida do
operador em risco, programe um robé NXT da maneira descrita a seguir. Para
realizar a sequéncia de operagbes dessa programacado, vocé utilizar4d um NXT,
fios para conexdo, um motor, dois sensores de toque e um sensor ultrasénico.
Esse material estd mostrado na Figura 29 abaixo.

i
Figura 29: Da esquerda para a direita, temos um NXT, fios para conexdo, um motor, dois sensores de
toque e um sensor ultrasénico

Seqenciad aprgyran a&aoq e sm uaofunciman enobdeun a
prensahd rAdc aOb serv &gda Paasim ua ofunciman eniobd e un a

prensahd raic gseraprogran aloum m doxrd oKiLegopaag e ek
funcmequamdoun bdiodom esm oKifapressimal o

Primeiropasso

Primeiramente, conecte ao NXT um fio de conexdo na porta 1, e a outra
extremidade do mesmo fio deve ser conectada ao sensor de toque. Na porta A
do NXT, conecte, através de um outro fio de conexdo, o motor.

Atencao: o motor s6 pode ser acionado se for pressionado o botio de
toque, como ja foi proposto na Atividade 9.

Segundo passo
Abra o Software de Programacdo LEGO MINDSTORMS Edu NXT.

alxl

O
©
i
B
&
=
= e o

2| [ ) P ot a=@un

Figura 30: Tela inicial do LEGO MINDSTORMS Edu NXT, indicando o nome do projeto sensores.
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Como ja vimos na atividade 9, todo programa que € executado repetidas vezes
deve estar contido em um “loop”. Desse modo, o primeiro bloco que
precisamos inserir € o do "loop”, como mostrado na Figura 31 abaixo.

= '
gec =
Botnci] ¥ [ rosromaci dtic. : : &«E8 v

Figura 31: Terceiro passo da programacao: inserir o bloco “loop”.

Figura 32: Imagem do Bloco condigo.

Quarto passo

Como ja verificamos na Atividade 9, para que o motor girasse apenas a partir
de um toque no botdo, teve que ser utilizado uma condicdo. De maneira
analoga, para que a prensa hidraulica suba e desca apenas a partir de um
toque no botéo, terd que ser utilizada uma condicdo. Essa condi¢cdo deve estar
dentro do “loop” ja inserido no programa. Na Figura 32 esta indicado o bloco
condicdo. Quando deslocarmos com o mouse o0 bloco condigéo para dentro do
bloco do “loop”, aparecera automaticamente o botdo toque, como indicado na
Figura 33. Ao clicar com o botdo esquerdo do mouse sobre a imagem do botéo
de toque, aparecerdo varias propriedades (controle, sensor e porta) na parte

guC| -
u-w-r ) Comrier S BT p 0f O3 Os ] 7)
Bitnidoe] 3 oot e s | Y s 1 - bt [ &|[«B8 s

Figura 33: Ap6s o bloco condigao ter sido deslocado para dentro do bloco “loop”, aparecera

automaticamente o botéo de toque, destacado acima por uma barra de cor amarela.
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@ Controle: Sensor z -J.‘ Porta: @1 02 03 4
S‘LE_J Sensor: —~ J ﬂ_] Acdat 0] :-p-‘] Pressionar

I ) 44l] Soltar
U IMonitor: () =48 Vista plana %2 Pulsar

Figura 34: As propriedades do bloco de condicao.

As propriedades do bloco condigdo deveram estar setadas como
mostradas acima:
Controle — Sensor;
Sensor — Toque;
Porta — 1;
Acdo — Pressionar.

Quinto passo

Em um bloco de condicdo, vamos preparar acbes que devem ser
executadas quando o teste légico for verdadeiro, e qual acdo devera ser
executada quando for falso. Na Figura 35, observamos que, quando o teste
l6gico for verdadeiro, serdo executados o0s comandos que estiverem no
guadrado indicado pela cor vermelha. Consequentemente, se o resultado do
teste légico for falso, serdo executados 0s comandos que estiverem no

guadrado indicado pela cor azul.

sy

Figura 35: Detalhe do bloco condi¢do. O quadrado vermelho indica os comandos que serdo executados,
se o resultado do teste logico for verdadeiro, e o quadrado azul indica os comandos que serdo
executados quando o teste légico for falso.

Agora, vamos entender como acontece a tomada de decisdo. Em
primeiro lugar, devemos colocar dois blocos do tipo mover, um no quadrado
indicado pela cor vermelha e o outro no quadrado indicado pela cor azul, como
indicado na Figura 36.
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Figura 36: Blocos mover inseridos dentro do bloco condicéo.

O bloco mover da condicdo verdadeira deve ter as propriedades
indicadas na Figura 37 abaixo.

{? Porta: A Oe @i &) Forga: g—o— _Q’;
} ~:/ Diregdo: Of O0f OQ 4 Duragio: 360 | | Tlimitado &3]
@ Pilotagem: A } ﬁ;' Proxima ag3o; Travar » Uiberar
& ¥

Figura 37: Propriedades que devem ser configuradas no bloco mover quando o resultado do teste l6gico
for verdadeiro.
O bloco mover da condicdo falsa deve conter as propriedades
mostradas na Figura 38.

Moverf 4 E Porta; A Oe Oc ) Forga: B *| s
L
< ~pf Direg3o: O ‘Ir O ‘} O] ?) :_l"‘_/, Duracdo: 1 | |Rotacdes
L 0] @ Pilotagem: £ - ﬁ“( Préxima agdo: (o) yu Travar O }'/ Liberar
I
I 273 £

Figura 38: Propriedades que devem ser configuradas no bloco mover quando o resultado do teste I6gico
for falso.

Observacao

Apos vocé terminar todas as etapas da Atividade 10, se vocé apertar o
botdo de toque ja instalado e programado, o motor tem que girar; se vocé
desapertar o botédo de toque, o motor tem que parar de girar imediatamente.
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A2 No inicio desse item, 4) Cdédigos para programar

robds e funcionamento de sensores, foi proposto criar um
'\ g Pprograma que utiliza dados de sensores para proteger
*.“uma pessoa que estivesse usando uma prensa
&hldraullca Realizamos uma programagdo que permite o

amonamento do motor através do uso de um boto de toque.

£

Como devemos escrever a programacdo de maneira que 0 motor
apenas gire quando dois botdbes de toque forem pressionados,
simultaneamente?

Sem usar a tela interativa, mostre no quadro as etapas necessarias para que o
motor do Kit Lego seja acionado através de dois botbes de toque.

Usando a tela interativa, apresente novamente essas etapas.

De que maneira vocé mais gostou de resolver o desafio? Sem a tela interativa
ou com a tela interativa? Justifigue a sua resposta. Descreva quais as
habilidades que vocé teve que utilizar para resolver o desafio, sem a tela
interativa e com a tela interativa.
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Atividades com robo que se
desvia de obstaculos

M "“ L _
A\

.
Y

Figura 39: Etapa regional da OBR (Olimpiada Brasileira de Robdtica), realizada em Curitiba no dia
25/07/2015. http://www.gazetadopovo.com.br/vidasescidadania/duelos+entresrobosesacontecemeno+1ssalao®
desroboticasnestessabado+25+301b8ey0I2r9ttazgfix6blub

Ja pensou em criar seu proprio robo?
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Imagine que vocé é um engenheiro e atua em uma metallrgica. Vocé quer
utilizar algum tipo de prensa hidraulica, na qual um operador deve inserir uma
folna de aluminio retangular e comprida. Como vocé sabe que ha uma
grande possibilidade do operador esquecer a sua médo embaixo da prensa,
correndo o risco de sofrer um grave acidente, vocé resolve propor um sistema
de protecdo para o operador da prensa hidraulica. Para mostrar como vocé
construiu esse sistema de protecdo, pode-se utilizar o kit da LEGO
MINDSTORMSN Educations NXT, ja mostrado na Figura 18.

7 ®Ja pensou em criar seu proprio rob6? Assista ao video
- abaixo com o titulo “Como fazer seu primeiro robd”:

na YRGS
https://www  .youtube.com/watch?v=GUVGve4_7Ss

Apos ter assistido ao video, sem usar a tela interativa, explique como o robé
“escolhe” para qual lado virara.

Usando a tela interativa, expligue novamente como o rob6 escolhe para qual
lado virara.

De que maneira vocé mais gostou de resolver o desafio? Sem a tela interativa
ou com a tela interativa? Justifigue a sua resposta. Descreva quais as
habilidades que vocé teve que utilizar para resolver o desafio, sem a tela
interativa e com a tela interativa.

Apoés ter concluido a atividade 12, vocé aprendera a seguir como
programar um robd que se desvia de obstaculos. Inicialmente, abra um novo
arquivo em Menu Arquivo — Novo, e salve o projeto com o nome obstaculos.
Insira 0s blocos no seu projeto obstaculos, como esta indicado na Figura 39, e
ajuste as propriedades que achar mais adequadas para cada um dos blocos
apresentados.
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Figura 40: Cédigo para robd desviar de obstaculos, com os blocos ja corretamente inseridos no projeto

&

obstaculos.

Acesse o link  htlpolwwwbraslescola com/informaticaf obos.him, e
apresenie 205 seus colegas e discuts com eles o5 conteddos principais
apresentedos nesse video .

Atividade 13° robd programado de acordo com a Figura 40, percebe
um obstaculo de maneira instantanea? Explique e discuta
com seus colegas o que vocé tiver percebido.
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No inicio deste item 5) Atividades com robd que se
desvia de obstaculos, assistimos a um video que mostra
0 processo para criar um robd autbnomo. Com a ajuda
de seus colegas, siga 0s passos mostrados no video e
construam o robd que desvia de obstaculos.
Estaatividade 14 deve ser feita em equipe e o0s
membros da equipe devem “negociar” entre si a melhor
maneira de fazer cada etapa.

Sem usar a tela interativa, mostre como o robd “escolhe” o lado para o qual
virara.

Usando a tela interativa, apresente novamente essas etapas.

De que maneira vocé mais gostou de resolver o desafio? Sem a tela interativa
ou com a tela interativa? Justifique a sua resposta. Descreva quais as
habilidades que vocé teve que utilizar para resolver o desafio, sem a tela
interativa e com a tela interativa.
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