vEx ams

[F] Plano de Aula — Carro de Corrida
Personalizado

@ Tema:

Programagdo de movimentacao com joystick para controle direcional e de velocidade

@ Duracio da Aula:

1 aula de 50 minutos

% Componentes Curriculares Envolvidos:
Fisica
Matematica
Robdtica Educacional
Computacao

£8 Turmas Indicadas:

Ensino Fundamental (9° ano) e Ensino Médio

@ Objetivos da Aula:
Programar o robo VEX AIM para responder aos eixos do joystick.
Compreender como a posi¢ao do joystick determina dire¢do e velocidade.

Simular uma corrida controlada por um tnico stick.
Desenvolver habilidades de controle fino e raciocinio logico.

’ Competéncias e Habilidades da BNCC:
Ensino Fundamental (EF09CI05, EF09MA06):
e Compreender como o controle de varidveis influencia o movimento de um
objeto.
o Resolver problemas com representacao de trajetorias € movimentacao.

Ensino Médio (EM13MAT305, EM13COMP302):

o Relacionar os conceitos de dire¢ao e intensidade vetorial ao movimento.




e Criar algoritmos para controlar comportamentos robodticos com base em entradas
analdgicas.

e Materiais Necessarios:

Robd VEX AIM com One Stick Controller

Campo delimitado com pista de corrida (com curvas e retas)
VEXcode AIM instalado

Marcadores para desenhar a pista

Crondmetro

R Etapas e Desenvolvimento da Aula:

1. Introducao (5 minutos)

e Apresente a proposta: transformar o robé em um “carro de corrida”.
e Mostre como o joystick pode controlar direcao e velocidade simultaneamente.

2. Preparaciao do Campo (5 minutos)

e Desenhe a pista de corrida no campo com retas e curvas de 90 graus.
e Posicione o robo no canto inferior esquerdo, voltado para cima.

3. Programacio do Controle (15 minutos)

e Oriente os alunos a:
o Usar a posicao dos eixos do joystick para movimentagdo em 0°, 90°,
180° e 270°.
Codificar respostas do robo baseadas na posi¢ao do eixo 1 (horizontal) e
eixo 2 (vertical).
Simular curvas conforme a combinacao de eixos.

4. Testes e Ajustes (10 minutos)

e Os alunos testam seus codigos pilotando ao redor da pista.
e Ajustam os parametros de velocidade e precisdo de resposta.

. Subindo de Nivel — Controle de Velocidade (10 minutos)
Adicionar logica para que a intensidade da inclinacio do joystick defina a
velocidade.
Exemplo: leve inclinagdo = velocidade baixa, inclinagdo total = velocidade

maxima.

6. Encerramento e Discussao (5 minutos)




e Compartilhar experiéncias: o que foi mais dificil, o que funcionou melhor.
o Comparar os tempos de percurso dos grupos.

£7 Subindo de Nivel:

Controle de Velocidade: Relacione a distancia do centro do joystick com a
velocidade de conducao.

Desafio de Precisdo: Adicione obstaculos que exigem varia¢ao cuidadosa da
velocidade.

& Contetidos Trabalhados:

Vetores de movimento (dire¢do e intensidade)

Entrada analdgica com joystick

Estrutura condicional baseada em valores continuos

Loégica de mapeamento de varidveis (posicdo — velocidade/dire¢o)

Q Dicas para o Professor:

Utilize simulagdes ou videos para ilustrar a rela¢do entre eixo do joystick e
direcdo do movimento.

Reforce que a precisdo depende da sensibilidade do toque no controle.
Estimule os alunos a desenharem mapas das dire¢des antes de programar.

£ Discussoes e Conclusdes:

e O que tornou o percurso mais rapido ou mais estavel?
e Como pequenas mudangas no joystick impactam o movimento do robd?
e Qual a importancia de calibrar a resposta do controle?

Interdisciplinaridade:

o Fisica: Movimento retilineo, velocidade, vetores.
e Matematica: Plano cartesiano, intensidade de variaveis.
o Tecnologia: Sistemas de entrada/saida, controle analdgico.




ﬁ Avalia¢ao Formativa:

Avaliacdo da funcionalidade e responsividade do controle.
Uso correto de 16gica condicional e leitura de eixos.
Participacdo nos testes e analise critica dos resultados.
Clareza na justificativa do codigo e decisdes tomadas.

Dicas Pedagdgicas:

Use fita adesiva colorida para diferenciar curvas e retas.

Permita que os alunos cronometrem suas voltas para promover um “ranking
saudavel”.

Amplie o desafio com percursos cronometrados com obstaculos.

Resultados Esperados:

o Capacidade de associar o comportamento fisico do joystick ao codigo.
e Controle preciso da movimentagao do rob6 em diferentes trajetorias.
e Raciocinio aplicado em logica de entrada continua e resposta proporcional.




