&7 Plano de Aula — Mapeador de Planetas
Alienigenas

’ Tema:

Automagado e coleta de dados com sensores para mapeamento de ambiente

@ Duracio da aula:

1 aula de 50 minutos

& Componentes curriculares envolvidos:

Ciéncias
Tecnologia
Matematica
Geografia
Educacao Digital

£ Turmas indicadas:

4° e 5° ano do Ensino Fundamental

@ Objetivos da aula:

Simular a coleta de dados de um robd explorador em um “planeta alienigena” usando o Eye
Sensor.

Usar a cor como sinal de presenca ou auséncia de uma caracteristica do terreno.

Criar uma grade de exploragdo onde o robd executa agdes ao detectar estimulos.
Desenvolver pensamento computacional, observagao e registro sistematico de dados.

@ Competéncias da BNCC:

e Competéncia Geral 1: Conhecimento




Competéncia Geral 4: Comunicacao
Competéncia Geral 5: Cultura digital
Competéncia Geral 6: Trabalho e projeto de vida
Competéncia Geral 7: Argumentacao

¥ Habilidades da BNCC:

o (EF05CI03) Utilizar sensores para investigacdo de ambientes e coleta de dados.

o (EFO4EMO04) Programar sistemas com base em logica de entrada e resposta.

o (EF05MA19) Representar dados em tabelas ou registros de campo.

o (EF04GEO01) Observar e representar ambientes com base em localizagdo e caracteristicas.

@ Materiais necessarios:

Kit VEX GO com Base de Cddigo e Eye Sensor

Computador ou tablet com VEXcode GO

Tapete quadriculado (ou folha com matriz 3x3 ou 4x4)

Discos coloridos ou quadrados de papel (vermelho e azul, por exemplo)
Papel para anotagdes (registro de dados de cada célula)

% Etapas e Desenvolvimento da Aula (Passo a Passo):

1. Introducao narrativa (5 min)

e Envolva os alunos com a historia:
o “Orobd explorador chegou a um planeta desconhecido! Ele precisa investigar o solo e
mapear areas perigosas (vermelhas) e seguras (azuis).”
o Explique que a IA do rob6 tomara decisdes com base no que o sensor ocular detectar.

2. Preparaciao do ambiente (5 min)

e Monte uma grade no chdo (3x3 ou 4x4) com fita ou folha impressa.
e Coloque aleatoriamente discos de duas cores (vermelho e azul) nas células.
e (Cada cor representa uma caracteristica do solo:

o Vermelho = area instavel

o Azul = area segura

3. Programacéo do robo (10 min)

e Alunos programam o rob6 para:
o Ir até cada célula da grade
o Parar, ler a cor com o Eye Sensor
o Executar uma acao baseada na cor:




=  Vermelho = acender luz vermelha
=  Azul = acender luz verde
o Registrar os dados no papel ou planilha

4. Execucio do mapeamento (15 min)

e Posicionar o rob6 no canto superior esquerdo da grade.
e O robo percorre célula por célula (linha por linha), detectando e reagindo.
e Alunos registram os dados em uma tabela com coordenadas:

o Ex: Al =vermelho, A2 = azul...

5. Analise e interpretacio (10 min)

e Apds o mapeamento completo, os grupos discutem:
o Onde estdo as areas seguras ¢ instaveis?
o O rob6 cometeu algum erro de leitura? Por qué?
e Apresentam seus mapas para a turma e comparam estratégias.

6. Encerramento e conexao com o mundo real (5 min)

e Explique como robds reais fazem isso em locais como Marte, fundo do oceano ou florestas.
o Destaque que a IA permite que o robd reconhega e reaja aos ambientes sem intervengao
humana direta.

ﬂ Subindo de Nivel:

Crie o seu planeta! — Os alunos montam sua propria grade com regras de cor diferentes.
Explore o inesperado! — Adicione uma terceira cor que o robd ainda ndo conhece e veja
como ele reage.

Melhore o mapeamento! — Programe o robd para dizer em voz (ou LED) o que detectou.

“3 Conteudos trabalhados:

Coleta e registro de dados por sensores

Loégica condicional com cores

Representagdo em grade (matriz)

Tomada de decisdo automatizada

Pensamento computacional e registro cientifico

Q Dicas para o professor:

e Marque as coordenadas no chio ou papel com letras e nimeros (A1, B2 etc.) para facilitar o
registro.




Mostre como a IA age com base em entrada (input) e resposta (output).
e Valorize a precisao do movimento do robo na grade: isso influencia na leitura correta.

& Discussoes e conclusoes:

Como o rob6 decide o que fazer ao detectar cada cor?

O que acontece se ele detectar uma cor desconhecida?

Por que sensores precisam ser calibrados corretamente?

Como essa atividade se relaciona com exploragdo espacial e ambiental?

Interdisciplinaridade:

Tecnologia: Uso de sensores, programacgao e IA.

Geografia: Mapeamento, interpretacdo de terreno e coordenadas.
Ciéncias: Coleta de dados e observagao ambiental.

Matematica: Organizagdo em grade, sequéncia e logica.

[l Avaliacio formativa:

Participacdo na montagem, programacao e testes.

Precis@o na execuc¢ao do mapeamento e registro dos dados.

Clareza na leitura do sensor e correspondéncia com agoes.
Compreensao das implicacdes reais do uso de IA para coleta de dados.

® & Dicas pedagégicas:

Amplie a proposta para uma aula de investigacao cientifica: “O que acontece se trocarmos a
luz do ambiente?”

Integre com mapas reais e convide os alunos a pensar: “Como usariamos esse robd para
estudar o nosso bairro?”

Trabalhe a ideia de IA como ferramenta de apoio ao ser humano em ambientes extremos.

@ Resultados esperados:

Capacidade de mapear ambientes com base em leitura de dados sensoriais.
Aplicagao pratica de logica condicional e movimento em grade.
Desenvolvimento da autonomia e analise de dados.

Entendimento do uso da IA em contextos reais de exploracao e pesquisa.




