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! Plano de Aula — Knockdown de Barril

@ Tema:

Visdo computacional, controle de precisao e forca para derrubar estruturas com chute
robdtico

@ Duracio da Aula:

1 aula de 50 minutos

% Componentes Curriculares Envolvidos:
o Fisica (for¢a e colisdao)
e Robotica Educacional

e Computagdo
e Matematica (trajetoria e distancia)

£8 Turmas Indicadas:

Ensino Fundamental (9° ano) e Ensino Médio

@ Objetivos da Aula:
Utilizar o sensor Al Vision para alinhar o robd a um objeto (bola).
Programar o rob6 VEX AIM para chutar uma bola com precisao.

Derrubar uma estrutura de barris com o impacto da bola.
Trabalhar com controle de posi¢ado, forca e planejamento de chute.

;' Competéncias e Habilidades da BNCC:
Ensino Fundamental (EF09CI05, EF09MA06):

e Analisar efeitos da forga sobre objetos.
o Planejar e executar acdes de deslocamento para atingir alvos com precisao.

Ensino Médio (EM13CNT104, EM13COMP301):

o Explorar sensores e atuadores em sistemas autdonomos.




e Desenvolver estratégias para manipular objetos a distancia com logica
programada.

e Materiais Necessarios:

Robd VEX AIM com sensor Al Vision e Kicker
Bola esportiva
6 barris

Campo com linha de chute
VEXcode AIM instalado

R Etapas e Desenvolvimento da Aula:

1. Introducao (5 minutos)

e Apresente o desafio: controlar o robd para pegar a bola e chutar com forga
suficiente para derrubar uma piramide de barris.
e Explique a mecanica de chute e uso da Al Vision.

2. Montagem do Campo (5 minutos)

Desenhar a linha de chute no centro do campo.
Montar a piramide com 6 barris:
o Base com 3, meio com 2 e topo com 1.
Posicionar a bola perto da linha de chute.
Colocar o robd alinhado com a bola, voltado para a pirdmide.

3. Deteccao e Alinhamento (10 minutos)

o Utilizar o sensor Al Vision para localizar e se aproximar da bola.
e Testar o posicionamento do robo atrds da bola, dentro da linha de chute.

4. Programacio do Chute (15 minutos)

e Programar os botdes:
o Cima: mover até a bola (usando Al Vision).
o Baixo: ativar o Kicker para chutar.
o Ajustar o angulo e distancia de chute para maximizar a eficiéncia do impacto.

5. Subindo de Nivel — Knock from a Distance (10 minutos)
e Aumentar gradualmente a distancia entre a linha de chute e a piramide.

e Realizar trés tentativas e observar como o alcance e o controle afetam o
sucesso.




6. Encerramento e Discussiao (5 minutos)

o Refletir sobre forca, distancia e precisao.
o Comparar os resultados entre os grupos com diferentes estratégias de chute.

£7 Subindo de Nivel:

e Khnock from a Distance: Aumente a distdncia entre o rob0 e a piramide.
Mantenha a mesma logica de chute. Avalie a forga necessaria e a estabilidade do
robd.

& Contetidos Trabalhados:

Forga de impacto e colisao

Alinhamento e trajetdria

Programacdo com sensores (Al Vision)
Entrada por botdes e atuacao com Kicker

() Dicas para o Professor:

e Oriente a calibragem do sensor de visdo para melhor reconhecimento da bola.
o Estimule o teste com diferentes distancias de chute.
e Incentive a andlise de como o posicionamento influencia o resultado final.

& Discussdes e Conclusdes:

e Qual a melhor posi¢do para o chute ter mais impacto?
e Como a distancia afeta a forca do chute?
e O que poderia ser feito para derrubar todos os barris com um tnico chute?

Interdisciplinaridade:

o Fisica: For¢a, movimento, energia cinética.
e Tecnologia: Sensores e atuadores em robos.
o Matematica: Planejamento de trajetoria, angulo e distancia.




ﬁ Avalia¢ao Formativa:

Capacidade de alinhar corretamente o robo a bola.
Eficiéncia do chute (quantos barris derrubados).

Uso do sensor Al Vision para controle preciso.
Criatividade e 16gica na programacao dos comandos.

Dicas Pedagdgicas:

e Promova uma “competi¢cao amistosa” com pontuacdo por barril derrubado.
e Use variagdes com obstaculos para aumentar a complexidade.
e Amplie a atividade futuramente com alvos moéveis.

Resultados Esperados:

o Uso eficiente de sensores e atuadores roboticos.
o Compreensdo da relagdo entre forga, distancia e precisdo.
o Habilidade de programar interagdes fisicas com objetivos definidos.




