vEx ams

! Plano de Aula — Match & Despacho

@ Tema:

Correspondéncia l6gica e movimentacao com precisao usando codificagao por botdes

@ Duracio da Aula:

1 aula de 50 minutos

g Componentes Curriculares Envolvidos:

Robotica Educacional

Matematica (logica, correspondéncia e sequéncia)
Computacao

Organizacao espacial

£8 Turmas Indicadas:

Ensino Fundamental (9° ano) e Ensino Médio

@ Objetivos da Aula:

Programar o robd VEX AIM para transportar barris numerados até seus
AprilTags correspondentes.

Trabalhar com logica de correspondéncia (nimero do barril = nimero do
AprilTag).

Planejar rotas otimizadas e executar entregas com precisao.

Reduzir o nimero de comportamentos usados (eficiéncia algoritmica).

#® Competéncias e Habilidades da BNCC:
Ensino Fundamental (EF09MA06, EF09CI01):
e Aplicar estratégias para organizar e mover objetos com base em critérios
estabelecidos.

e Resolver problemas com deslocamentos e correspondéncia logica.

Ensino Médio (EM13COMP301, EM13MAT301):




Desenvolver solu¢cdes computacionais para ordenar, classificar e agrupar
elementos.

Avaliar a eficiéncia de algoritmos com base em niimero de passos e clareza
logica.

e Materiais Necessarios:

Robd VEX AIM com Kicker

5 barris numerados de 0 a 4

5 AprilTags (IDs de 0 a 4)
Campo com marcagdes simples
VEXcode AIM instalado

R Etapas e Desenvolvimento da Aula:

1. Introducao (5 minutos)

e Apresente o desafio: entregar cada barril ao AprilTag de mesmo niimero.
o Explique que o objetivo ¢ usar o0 menor nimero possivel de comportamentos
para vencer.

2. Configuracio do Campo (5 minutos)

Posicionar os barris numerados (0 a 4) no campo, com no maximo 2 por
fileira.

Colocar os AprilTags em locais separados, no maximo 2 por lado do campo.
Posicionar o robd no lado esquerdo do campo, de frente para um barril.

3. Planejamento de Entregas (10 minutos)

e Alunos analisam a disposi¢ao dos objetos.

e Planejam um caminho para cada barril, buscando:
o Menor nimero de curvas.
o Menor distancia.
o Menos comandos repetidos.

4. Programacio com Botoes (20 minutos)

Codificam os movimentos com base nos caminhos planejados.

Usam o botdo para pegar o barril e Kicker para solta-lo na frente do AprilTag
correspondente.

Testam e iteram até finalizar todas as entregas com precisao.

Marcam o nimero de comportamentos usados.

5. Subindo de Nivel — Entrega em Ordem (5 minutos)




e Repetem o desafio com a ordem obrigatéria: 0 -1 -2 — 3 — 4,
o Cronometram o tempo de entrega e avaliam se a ordem afeta a eficiéncia.

6. Encerramento e Discussao (5 minutos)

e Compartilham estratégias adotadas.
o Refletem sobre o que influenciou o nimero de comportamentos utilizados.

£7 Subindo de Nivel:

e Desafio do Pedido de Entrega: Entregar os barris na ordem exata 0, 1, 2, 3, 4.
Quem fizer no menor tempo, vence.

& Contetidos Trabalhados:

Loégica de correspondéncia (nimero — destino)
Otimizacdo de comandos

Programacgdo com botdes e a¢des sequenciais
Coordenagao motora digital e espacial

() Dicas para o Professor:

o Estimule os alunos a desenharem o plano no papel antes de programar.
e Oriente para que evitem desperdicio de movimentos, mesmo nos testes.
e Reforce o conceito de “comportamento” como um bloco de acao.

& Discussdes e Conclusdes:

e Qual barril foi o mais dificil de entregar? Por qué?
e Como o posicionamento influenciou seu caminho?
e Quantos comportamentos vocé economizou apos revisar o c6digo?

Interdisciplinaridade:

e Matematica: Classificacdo, sequéncia ldgica, contagem de agoes.
e Computagao: Algoritmos simples com entrada por botoes.
o Tecnologia: Logica de movimentacdo robotica.




ﬁ Avaliacdo Formativa:

Clareza no planejamento e execug¢ao dos movimentos.
Uso eficiente do numero de comportamentos.

Correcao nas correspondéncias entre barris ¢ AprilTags.
Participacao na otimizagao da solugdo.

Dicas Pedagdgicas:

Faga um quadro com o ranking de eficiéncia (nimero de comportamentos
usados).

Ofereca desafios adicionais com diferentes arranjos de barris e tags.
Proponha uma entrega com “ordem aleatéria sorteada” em tempo real.

Resultados Esperados:

e Aplicacdo de logica de associacdo e coordenagdo de movimentos.
e Eficiéncia no uso de comandos para controle robotico.
e Desenvolvimento de habilidades de planejamento estratégico e raciocinio logico.




