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! Plano de Aula — Desafio de Caminho
Unico
@ Tema:

Codificagao de trajetos inicos em caminhos interligados com retorno a origem

@ Duracio da Aula:

1 aula de 50 minutos

g Componentes Curriculares Envolvidos:

Matematica

Robética Educacional
Raciocinio Légico
Computacao

£8 Turmas Indicadas:

Ensino Fundamental (8° ¢ 9° ano) e Ensino Médio

@ Objetivos da Aula:

Programar o rob6 VEX AIM para percorrer um caminho interligado sem repetir
linhas.

Planejar um trajeto que cubra todas as conexdes apenas uma vez e retorne ao
ponto de origem.

Trabalhar com estratégias para minimizar o nimero de comandos
(comportamentos).

Utilizar logica espacial e sequencial para resolver desafios de roteamento.

’ Competéncias e Habilidades da BNCC:
Ensino Fundamental (EF09MA06, EF08CI04):

o Planejar sequéncias de agdes com base em trajetos definidos.
o Utilizar representacdes espaciais para resolver problemas de deslocamento.




Ensino Médio (EM13MAT301, EM13COMP302):

e Resolver desafios com multiplos caminhos possiveis usando algoritmos
sequenciais.
e Otimizar rotas baseando-se em regras e economia de passos.

e Materiais Necessarios:

Robo VEX AIM

Campo com caminhos conectados (em formato de figura 8 ou variagdes)
VEXcode AIM instalado

Papel quadriculado ou esbogo do trajeto

Cronometro (opcional)

R Etapas e Desenvolvimento da Aula:

1. Introducao (5 minutos)

o Apresente o desafio: o robo deve percorrer cada linha de um caminho conectado
uma unica vez, retornando ao ponto de partida.

o Destacar: pode passar pelo mesmo canto mais de uma vez, mas nao pelas
mesmas linhas.

2. Montagem do Campo (5 minutos)
e Criar um caminho com varias linhas conectadas (por exemplo, formato de “8”).
o Posicionar o robd em qualquer ponto de intersec¢ao, voltado para qualquer
direcao.
3. Planejamento do Caminho (10 minutos)
e Os alunos desenham o caminho e escolhem uma rota que cubra todas as linhas
exatamente uma vez.
e Anotam a sequéncia de movimentos necessarios para retornar a origem.
4. Programacio com Botoes (20 minutos)
Codificar cada movimento usando a codificacdo de botdes no VEXcode AIM.
Usar o contador de comportamentos da interface para acompanhar quantas
acoes estao sendo executadas.
Testar e ajustar o codigo até que o robd percorra todo o caminho corretamente.

5. Subindo de Nivel (5 minutos)

e Desafiar os alunos a reduzir o nimero de comandos necessarios.




o Testar diferentes posicoes iniciais para ver como isso afeta o trajeto.
6. Encerramento e Discussiao (5 minutos)

e Compartilhar diferentes solugdes entre os grupos.
o Refletir sobre as estratégias de otimizacao utilizadas.

ﬁ Subindo de Nivel:

e Desafio de Menos Movimentos: Itere seu projeto para usar 0 menor nimero
possivel de comandos. Avalie como a posicao inicial pode influenciar esse
total.

& Contetidos Trabalhados:

Légica de percursos

Planejamento de rotas

Algoritmos simples

Contagem e otimizacdo de comandos

() Dicas para o Professor:

Estimule os alunos a utilizarem esbogos antes de programar.

Mostre exemplos de caminhos que retornam ao ponto de origem.
Oriente o uso do contador de comportamentos para reduzir comandos
redundantes.

£ Discussoes e Conclusdes:

e Qual foi o maior desafio ao planejar o caminho?
o Como sua posi¢ao inicial influenciou a eficiéncia da solucao?
e O que voce faria diferente para usar menos movimentos?

Interdisciplinaridade:

e Matematica: Planejamento de trajetos, otimizagao, contagem.
o Tecnologia: Programacao de sequéncias e controle de fluxo.
e Geometria: Figuras planas e intersecoes.




ﬁ Avaliacdo Formativa:

Correcao da logica do trajeto (todas as linhas percorridas apenas uma vez).
Retorno correto ao ponto de partida.

Uso consciente dos comandos e redugao de comportamentos desnecessarios.
Participacdo no planejamento e execugao.

Dicas Pedagdgicas:

o Use trajetos diferentes entre os grupos para comparagdes.
e Amplie o desafio criando trilhas com ramificagdes multiplas.
o Recompense a melhor solugdo em termos de nimero minimo de comandos.

Resultados Esperados:

e Capacidade de estruturar algoritmos baseados em regras fixas.
o Planejamento de rotas otimizadas com retorno ao ponto inicial.
e Desenvolvimento de raciocinio logico, espacial e sequencial.




