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7] Plano de Aula — Robd Aspirador

@ Tema:

Programacao sequencial para cobertura de area com obstaculos

@ Duracio da Aula:

1 aula de 50 minutos

g Componentes Curriculares Envolvidos:
Robotica Educacional
Computacao

Matematica (trajetos e area)
Fisica (movimento e dire¢ao)

£8 Turmas Indicadas:

Ensino Fundamental (9° ano) e Ensino Médio

@ Objetivos da Aula:

Programar o rob6 VEX AIM para simular um aspirador que percorre e limpa o
campo.
Planejar um caminho que passe por todos os quadrados sem colidir com

obstaculos.
Trabalhar com l6gica de trajeto, uso de coordenadas e controle de movimentos.
Utilizar personalizagdo visual (LEDs, emojis) para representar agdes do robd.

’ Competéncias e Habilidades da BNCC:
Ensino Fundamental (EF09MA06, EF09CI01):

e Representar deslocamentos em grades ou malhas quadriculadas.
o Aplicar sequéncias ldgicas para cobrir areas com eficiéncia.

Ensino Médio (EM13MAT301, EM13COMP302):

e Desenvolver algoritmos que otimizam rotas.




e Codificar movimentos em resposta a obstaculos fixos no espaco.

e Materiais Necessarios:

Robd VEX AIM

Campo quadriculado

6 barris (obstaculos)

1 AprilTag ID 1 (posicao final)
VEXcode AIM instalado

Papel para planejamento de rota

R Etapas e Desenvolvimento da Aula:

1. Introducao (5 minutos)

e Apresente o robé como um “aspirador autbnomo”.
e Explique que o objetivo é cobrir toda a area do campo, exceto os quadrados
onde estdo os obstaculos.

2. Preparacio do Campo (5 minutos)

e Posicionar os barris da seguinte forma:
o 1 no centro superior
o 1 no centro inferior
o 2 ao longo da parede superior esquerda (vertical)
o 2 ao longo da parede direita (horizontal)
e Colocar o AprilTag ID 1 no canto inferior direito (destino final).
e Posicionar o rob6 no canto superior esquerdo, voltado para a parede direita.

3. Planejamento da Rota (10 minutos)

e Alunos tragam um caminho que:
o Passe por todos os quadrados livres.
o Evite os barris.
o Finalize no AprilTag ID 1.
e Usar papel quadriculado para mapear o campo e marcar a trajetoria.

4. Programacio com VEXcode AIM (20 minutos)

o Caodificar o robd para:
o Seguir o trajeto planejado com movimentos simples.
o Usar blocos de movimentacio direta (frente, direita, esquerda, etc.).
o Exibir LEDs ou emojis enquanto limpa.
o Exibir um emoji de conclusdo ao chegar ao destino.




5. Subindo de Nivel — Personalizacao (5 minutos)

e Personalizar:
o LEDs com cores diferentes para indicar direcio.
o Emojis para inicio, durante e fim do processo.
o Som para indicar tarefa concluida.

6. Encerramento e Discussao (5 minutos)

e Comparar os caminhos escolhidos pelos grupos.
o Refletir sobre eficiéncia, tempo e numero de blocos usados.

&7 Subindo de Nivel:

e Personalize seu Aspirador: Adicione LEDs e emojis que mudam com cada
direcdo (frente, direita, esquerda). Ao finalizar a limpeza, exiba um som ou
emoji especial.

{3 Contetdos Trabalhados:

Loégica sequencial e controle de rotas

Evitacao de obstaculos

Coordenagdo entre planejamento grafico e execucao programada
Uso de variaveis visuais (LEDs, emojis) para indicar estados

() Dicas para o Professor:

e Incentive o planejamento antes da codificagdo para evitar erros.
» Oriente testes em pequenas partes (etapas) para facilitar corregdes.
o Estimule o uso de loops ou padrdes repetitivos, se possivel, em aulas futuras.

£ Discussoes e Conclusdes:

e Como voceé decidiu a direcao a seguir em cada parte?
e Qual foi o maior desafio: evitar os obstaculos ou cobrir todo o campo?
e O que faria diferente para tornar o robo mais “inteligente”?

Interdisciplinaridade:




e Tecnologia: Programacao sequencial, controle de agoes.
e Matematica: Planejamento em malha quadriculada, trajetos, area.
o Fisica: Nocao de espago, movimento retilineo e curva.

ﬁ Avaliacdo Formativa:

Cobertura completa dos quadrados livres.

Nao colidir com barris (respeito aos obstaculos).
Clareza no codigo e uso de personalizagdes.
Participacdo ativa no planejamento e execugao.

Dicas Pedagdgicas:

Crie desafios com formas diferentes de obstaculos (letras, nimeros, etc.).
Use uma grade maior em atividades futuras para aumentar a complexidade.
Faga uma competi¢ao: qual grupo “limpa” o campo com o menor numero de
blocos?

Resultados Esperados:

e Compreensdo da importancia do planejamento espacial na programagao.
o Capacidade de controlar trajetorias com precisao.
e Aplicacdo criativa de LEDs, emojis € som como feedback robotico.




