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Desenvolvido no ambito da dissertacao intitulada: Robética Educacional
Como Apoio a Aprendizagem de Matematica Basica no Ensino Médio
Integrado da Educacao Profissional e Tecnolégica, do Programa de
Pés-Graduacao em Educacao Profissional e Tecnoldgica do Instituto Federal
de Educacao, Ciéncia e Tecnologia de Roraima (ProfEPT/IFRR).

Praticas Educativas em Educacgdo Profissional e Tecnoldgica (EPT).

Propostas metodoldgicas e recursos didaticos em espacgos formais e ndo
formais de ensino na EPT.

Ensino.

Emilio Caetano.

O personagem foi criado especificamente para este E-book. A imagem
utilizada como cenario nos desafios foi gerada com auxilio de Inteligéncia
Artificial (Gemini). As capturas de tela foram produzidas pelo autor.

Irrestrita, respeitando-se a autoria do produto. E vedado o uso comercial
por terceiros.

Digital, Portal Educapes e repositorio institucional do ProfEPT.

Estudantes e professores da Educacdo Profissional e Tecnoldgica (EPT).

Promover a aprendizagem de conceitos da Matematica Basica com o uso
da Robdtica Educacional, de forma articulada aos conhecimentos da area
profissional, contribuindo para o ensino integrado e para o desenvolvimento
da autonomia, da criatividade, do raciocinio légico e matematico e da
capacidade de resolugao de problemas dos estudantes, favorecendo, assim,
uma formacao integral e politécnica.

A estrutura deste E-book é composta por uma secao de apresentagao, seguida
de quatro capitulos. No Capitulo 1, aborda-se, de forma resumida, a robdtica,
sua aplicacao na sociedade e a Robdtica Educacional. O Capitulo 2 apresenta o
Open Roberta Lab, bem como formas de acesso e orientagdes para programarum
rob6 no simulador EV3. No Capitulo 3, sdo introduzidos conceitos matematicos
por meio da resolucao guiada de cinco problemas, apresentados em desafios.
O Capitulo 4 apresenta trés desafios mais complexos, nos quais o estudante
deve desenvolver solugdes de forma autbnoma, com base nos conhecimentos
adquiridos nos capitulos anteriores.

2026.



Este e-book tem como objetivo apresentar a vocé
uma forma interessante e divertida de compreender
alguns conceitos da Matematica. Para isso, este material
ira orienta-lo sobre como utilizar a plataforma de Robdtica
Educacional Open Roberta Lab para aplicar conceitos
matematicos na programacao de um robo virtual, de
maneira dinamica e interativa.

Além disso, ele o desafiara a resolver problemas
que envolvem programacao, Matematica, Robodtica e
conhecimentos técnicos dos cursos de Agropecuaria e
Aquicultura, promovendo, assim, de forma contextualizada
e aplicada, a compreensao da importancia do conhecimento
matematico parasuaformacaoefuturaatuacao profissional.

Espero que este material possa contribuir para
despertar o seu interesse e a sua motivacao pelos estudos
da Matematica e, assim, facilitar a sua aprendizagem.
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CAPITULC

CONHECENDO A
ROBOTICA
EDUCACIONAL

Neste capitulo, vocé tem como objetivos de aprendizagem:

e Compreender o conceito de Robdtica e de Robdtica Educacional;

e Identificar as aplicacoes da robodtica e reconhecer sua
importancia nos contextos profissional e educacional.




O que é a Roboética?

A Robdtica € uma ciéncia que envolve varias areas do
conhecimento, como mecanica, eletrénica e computacdo. Ela se
baseia na ideia de construir e programar maquinas (robds) para
realizar tarefas (Ramos; Moraes, 2021).

O que € um robo?

Um rob6 € uma maquina programavel, semelhante a um
computador, capaz de realizar tarefas de forma automatica ou
semiautomatica. Para realizar essas tarefas, o robo é controlado
por comandos descritos em um programa.

Dessa forma, assim como um computador, um robd possui
uma parte fisica, formada por um conjunto de pecas chamado
hardware, e uma parte virtual, denominada software. O software
também é chamado de programa e corresponde a um conjunto
de instrucdoes que controlam o hardware do rob6 para executar
essas tarefas.

Para que utilizamos a roboética?

A robodtica pode ser utilizada para realizar diversas tarefas
em varias areas da sociedade. Na industria, por exemplo, ela
€ usada na automacao de linhas de montagem de carros e
eletrodomeésticos.

No e-commerce, robdos ajudam na logistica e no
armazenamento, organizando produtos em grandes galpoes,
como os centros de distribuicao de lojas virtuais. Eles podem
separar produtos, transportar caixas de um setor para outro e
organizar mercadorias nas prateleiras, tornando todo o processo
mais eficiente.



Na agropecuaria, a robdtica pode auxiliar no plantio e na
colheita, na analise do solo em tempo real e no combate a pragas,
por meio de rob6s e drones utilizados para a pulverizacao de
defensivos.

Além disso, a robdtica também é utilizada no monitoramento
de rebanhos, na ordenha automatizada e na criacao de organismos
aquaticos. Nesse Uultimo caso, sao utilizados sensores que
monitoram a qualidade da agua (oxigénio e temperatura) e robos
que distribuem racao de forma automatica e precisa.

Como vocé pode perceber, a robdtica é uma area fundamental
para o desenvolvimento de uma sociedade moderna, pois contribui,
entre outras coisas, para aumentar a produtividade e reduzir o
trabalho humano repetitivo, o desperdicio e os riscos a saude em
tarefas perigosas, como a aplicacao de defensivos agricolas.

Robotica Educacional: conceitos basicos

A Robédtica Educacional refere-se ao uso da robodtica no
contexto educacional, com o objetivo de promover um ambiente
de ensino dinamico e interativo em diversas disciplinas, por meio
da programacao de robds fisicos ou virtuais.

Atualmente, existe uma grande variedade de tecnologias
voltadas para a Robodtica Educacional, abrangendo desde
plataformas gratuitas e online até equipamentos mais sofisticados
e pagos.

Entre essas tecnologias, temos a plataforma online e
gratuita de programacao e robdtica Open Roberta Lab, que vocé
ird aprender a utilizar neste material.



Agora que vocé ja conhece um pouco sobre a Roboética
Educacional, que tal colocar a mao na massa? Vamos
programar seu primeiro robo no Open Roberta Lab!




CAPITULC

Neste capitulo, vocé tem como objetivos de aprendizagem:

e Conhecer a plataforma Open Roberta Lab e aprender a

programar seu primeiro robo.




O Open Roberta Lab é uma plataforma de programacao
de robbs e placas eletronicas que funciona na web. Ela foi
desenvolvida na Alemanha com o objetivo de promover o ensino
e a aprendizagem de areas como Ciéncia, Tecnologia, Engenharia
e Matematica, conhecidas pela sigla STEM.

A plataforma foi criada dentro de um projeto que busca
trabalhar essas areas de forma integrada e, assim, incentivar
meninos e meninas a se interessarem por profissdes técnicas

relacionadas a esses campos do conhecimento.

Neste momento, vocé ja sabe o
que é o Open Roberta Lab e qual
é o seu objetivo. Chegou a hora
de praticar! Para isso, vamos
acessar a plataforma e conhecer
suas funcionalidades.

Como ja mencionado, o Open Roberta Lab € uma plataforma
online. Dessa forma, para acessa-la, é necessario utilizar um
navegador web.

Entdo, abra um navegador web de sua preferéncia e pesquise
por “"Open Roberta Lab” ou clique no seguinte link: https://lab.
open-roberta.org/.

Apos clicar no link indicado, vocé tera acesso a pagina inicial
apresentada na Figura 1.



https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/

Figura 1 - Pagina Inicial do Open Roberta Lab.
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No Open Roberta Lab, vocé tem acesso a um ambiente de
programacdo voltado a diversos sistemas de robdtica e placas
eletronicas disponiveis atualmente.

Neste guia, iremos utilizar o simulador EV3, por meio do qual
o Open Roberta Lab oferece suporte a programacao de robds do
sistema de robdtica da LEGO conhecido como EV3, um dos mais
populares sistemas de robdtica.



O simulador EV3 conta com diversos recursos, entre os quais
se destacam um robd virtual, a possibilidade de alterar o cenario de
programacao, adicionar obstaculos e habilitar o desenho de rastro.

Na proxima secao vocé aprendera como acessar esses recursos.

Acessando o simulador EV3

Para acessar o simulador EV3, role até o final da pagina e
clique na opgao “Open Roberta Sim EV3”, conforme indicado na

Figura 3.

Figura 3 - Selecionando o Simulador EV3
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ApOs clicar na opgao indicada, vocé tera acesso ao ambiente
de programacao do simulador EV3, conforme apresentado na
Figura 4.

A programacao do rob6 no simulador EV3 é realizada por
meio de uma linguagem de programacao visual baseada em
blocos. Esses blocos sao organizados em conjuntos de acordo
com as fungdes que desempenham na programacao do robod.
Assim, existem os conjuntos Acdo, Sensores, Controle, Ldgica,
Matematica, Texto, Cores e Variaveis.



Observe que, como indicado na area 1 da Figura 4, cada
um desses conjuntos possui uma cor especifica. Além disso, a
area 2 da Figura 4 indica o espaco onde esses blocos devem
ser encaixados e combinados para realizar a programacao do
robo.

Figura 4 - Ambiente de Programacao do Simulador EV3
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Clique na aba “SIM” para abrir a visualizacao do simulador do
robd EV3. ApoOs clicar, vocé tera acesso ao painel de visualizagao
do simulador, conforme apresentado na Figura 5.

Figura 5 - Visualizacao do Simulador de Robo
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OambientedosimuladorEV3 possuidiversasfuncionalidades,
como alteracao de cenario, habilitacdo do desenho de rastro
do rob6, upload de cendrio e adicdo de obstaculos. O Quadro
1 apresenta a descricao das funcdoes de alguns botdes que
utilizaremos neste guia.

Quadro 1 - Botoes do Simulador EV3

Como ja mencionado, para programar o robd, vocé deve
utilizar os blocos da linguagem de programacao visual, que estao
organizados em conjuntos no lado esquerdo do ambiente. Clique
sobre um conjunto de blocos para ter acesso a todos os blocos
disponiveis nesse conjunto, conforme indicado na Figura 6, que
exibe os blocos presentes no conjunto “Acao”. Como o nome do
conjunto sugere, esses blocos sao utilizados para fazer com que
o rob0 realize agbes no ambiente. Entre eles, temos blocos para
fazer o robo se mover, virar, falar, fazer curvas, parar, entre outros.



Figura 6 - Conjunto de Blocos Acao
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Com relacao aos conjuntos de blocos, no Quadro 2, sao
descritas, de forma resumida, as principais fungdes presentes em
cada um deles. Além do conjunto “Acao” ja apresentado, temos
também os conjuntos “Légica” e “Matematica”, os quais serao
utilizados com frequéncia neste guia.
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Quadro 2 - Fungodes Presentes em Cada Conjunto de Blocos.

Conforme apresentado no Quadro 2, o conjunto “Matematica”
contempla operagoes elementares como adig¢ao, subtracao, divisao
e multiplicacdo, enquanto o conjunto “Logica” relne operadores
de comparacao, como igualdade, verdadeiro, falso, maior e menor.
A combinacao de blocos desses dois conjuntos possibilita resolver
problemas matematicos ao programar o robo.

Muito bem! Apdés explorar os conjuntos de blocos, vamos
aprender a programar o robo?



A programacao do rob6 por meio da linguagem de programacgao
visual é baseada na técnica de “arrastar e soltar”. Para iniciar a
programacao, basta clicar sobre o bloco que deseja utilizar, arrasta-
lo para a area de programacao e solta-lo, encaixando-o logo abaixo
do bloco “Iniciar”, conforme indicado na Figura 7.

Figura 7 - Programando o Robé.
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A Figura 7 apresenta um programa simples que faz com
que o rob6 se mova para frente com velocidade de 30 e percorra
uma distancia de 50 centimetros. Para criar esse programa, o
bloco “Mover”, do conjunto “Acao”, foi arrastado para a area de
programacao e encaixado logo abaixo do bloco “Iniciar”.

A execucao da programacao segue uma sequéncia logica
que comecga pelo bloco “Iniciar”. Assim, o programa é executado
de cima para baixo, com os blocos sendo executados um apds o
outro. Ao construir o programa, os blocos devem, portanto, ser
encaixados em sequéncia, um abaixo do outro.

Para iniciar a execucao do programa no simulador, basta
clicar no botao “Iniciar”, indicado na Figura 8.



Figura 8 - Executando o Programa
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Agora é a sua vez! Aplique os conhecimentos adquiridos e
resolva o seguinte desafio: programe o robo para mover-se
100 centimetros para frente, virar 90° a direita e, em seguida,
avancar mais 50 centimetros.



Neste capitulo, vocé tem como
objetivos de aprendizagem:

Aprender conhecimentos matematicos
aplicados a Aquicultura e a Agropecuaria,
por meio da resolucao de problemas
com o0 uso do Open Roberta Lab;

Elaborar expressdes matematicas por
meio da linguagem de programacao em
blocos;

Compreender os conceitos de fracao,
razao e proporcao;

Aplicar a Regra de Trés na resolucao de
problemas;

Compreender conceitos geométricos,
como regides planas, poligonos e
perimetro, e aplica-los na resolucao de
problemas.




Orientacoes iniciais

Neste capitulo, vocé vai aprender conceitos matematicos
por meio da resolucao de problemas, apresentados na forma de
desafios. Para resolvé-los, vocé ird, na pratica e em um contexto
motivador, programar o robd aplicando conhecimentos de
Matematica e da area técnico-profissional.

Assim, as solucoes dos problemas deverao ser descritas por
vocé por meio da linguagem de programacao em blocos do Open
Roberta Lab.

Nos desafios propostos neste capitulo, utilizaremos o cenario
apresentado na Figura 9.

Faca o download do cenario por meio do seguinte link:
https://drive.google.com/file/d/1DUoc40CdgUowEegGQS5tNrQwK
PEDzD9mh/view?usp=sharing.

Em seguida, envie o arquivo para a plataforma Open Roberta
Lab, utilizando o botao “Upload”.

Figura 9 - Cenario para os desafios



https://drive.google.com/file/d/1DUoc4oCdgUowEeqGQ5tNrQwKPEDzD9mh/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1DUoc4oCdgUowEeqGQ5tNrQwKPEDzD9mh/view?usp=sharing

Apos realizar o upload do cenario, posicione o rob6 do
simulador na posicao de saida, conforme indicado na Figura 10.

Figura 10 - Posicao inicial do robo
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Antes de comecarmos com os desafios, leia as informacoes
a seguir sobre o peixe tambaqui e sua alimentacao.

Texto 1

Vocé sabia que o tambaqui é a principal espécie nativa de peixe
produzida no Brasil? Por ser um peixe onivoro, ele consome alimentos
tanto de origem animal quanto vegetal. Entretanto, na criacao de
tambagquis, o ideal é fornecer racgao.

Além disso, nas fases iniciais, quando o tambaqui ainda é pequeno,
recomenda-se fornecer altas taxas de alimentacdo, pois esta em
fase de crescimento.

Conforme o tambaqui cresce, a taxa de alimentacao diminui, pois
passa a necessitar apenas manter o peso.

Nesse contexto, para alimentar diariamente 100 tambaquis com
peso médio de 5 g, sdo necessarios 50 g de racdo. Ja para alimentar
100 tambaquis com peso médios de 50 g, sao necessarios 300 g de
racao.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Andrade e Brandao (2017).



Desafio 1: Calculando a Racao Diaria dos
Tambaquis

MISSAO: CALCULANDO A RACAO DIARIA DOS TAMBAQUIS

Considere a seguinte situacdo-problema: vocé foi contratado(a) para
realizar o manejo alimentar do tambaqui. Para isso, seguindo as
recomendacoes descritas no texto anterior, vocé precisa programar
um robo para efetuar a compra de racdo para dois tanques de peixes,
com base nas seguintes informacoes:

No tanque 1, ha 100 tambaquis que pesam, em média, 5 g.
No tanque 2, ha 100 tambaquis que pesam, em média, 50 g.

Programe o robd para se locomover até a loja de racao
(indicada no cenario pela marca vermelha) e realizar a
compra da quantidade diaria total de racdao (Qt) necessaria
para alimentar os peixes dos dois tanques.

O robo deve estacionar na marca indicada pela cor vermelha,
efetuar o calculo da quantidade de racao e dizer: “0OIl3a, quero
Qt gramas de racao!”

Antes de continuar a leitura deste material, € importante que
vocé tente compreender e solucionar o problema apresentado no
desafio por conta prépria.

Para isso, explore os blocos de programacao e seus efeitos
no comportamento do rob6. Também procure identificar os
conhecimentos matematicos envolvidos no desafio e utilize os
conhecimentos que vocé ja possui para chegar ao resultado.

Caso seja necessario, vocé pode inicialmente realizar os



calculos em seu caderno e, em seguida, programar o robd para
executa-los.

As etapas e orientacoes a seguir foram descritas de forma
detalhada. Procure compreendé-las e utilizad-las como referéncia
para a resolugcao dos préximos desafios.

Inicio da resolucao: compreensao do problema
e descricao da solucao

Como ja mencionado, parasolucionaroproblemaapresentado
no desafio, vocé deve descrever a solucao utilizando a linguagem
de programacao do Open Roberta Lab para programar o robo.

Para isso, € necessario, primeiramente, compreender bem
o problema, identificando o que deve ser feito ou qual resultado
precisa ser encontrado.

Além disso, vocé deve identificar os dados e as informacoes
envolvidas, bem como os possiveis métodos de resolucao do
problema, para entao elaborar um plano a ser descrito por meio
da linguagem de programacao.

Em termos gerais, o desafio pede que vocé programe o robo
para se locomover até a loja de ragcao e simular a compra da
quantidade adequada de racao para alimentar os peixes dos dois
tanques.

Dessa forma, podemos dividir o desafio em trés partes, nas



quais vocé devera programar o robd para:
1.locomover-se até o local indicado;
2.calcular a quantidade adequada de racao;
3.simular a compra, informando a quantidade calculada.

Com isso definido, vocé devera identificar os dados e as
informacodes, descritos no desafio, necessarios para resolver cada
uma dessas partes.

Resolucao da primeira parte do desafio

Com relacdao a primeira parte, vocé deve inicialmente
identificar a seguinte informacao: “Qual é o local indicado para
comprar a ragao?”

Conforme a descricao do desafio, a ragao deve ser comprada
na loja de racdo, indicada no cenario pela marca vermelha.

Assim, vocé deve programar o robd para se locomover pela
rua até chegar a marca vermelha em frente a loja de racao.

Lembre-se de que, no capitulo anterior, vocé aprendeu a fazer
o rob6 se mover utilizando os blocos do conjunto “Acao”. Neste
desafio, vocé também deve utilizar os blocos desse conjunto.

Vocé pode identificar os blocos necessarios e a sequéncia
adequada por meio da tentativa e erro, até chegar ao resultado
desejado. Nao tenha receio de errar! Na programacao, aprende-
se muito com os erros.

Nesse sentido, programe o rob6 para se dirigir até a loja de
racao por meio de tentativas sucessivas, até alcancar o resultado
desejado.

A Figura 11 apresenta uma possivel solucao para essa parte
do desafio.



Figura 11 - Solucao Possivel da Primeira Parte do Desafio 1
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Resolucao da segunda parte do desafio

Com relacao a segunda parte do desafio, observe que ela
envolve um problema matematico. Nesse sentido, vocé deve
encontrarum valor a ser calculado, ou seja, a incognita do problema.

Na segunda parte do desafio, vocé devera encontrar a
gquantidade diaria de racao para alimentar os peixes dos dois
tanques. Dessa forma, a incognita do problema, ou seja, o valor a
ser encontrado, é a quantidade diaria total de racao.

A quantidade de racdao adequada é definida pela condicao
expressa ha recomendacao de alimentacao para o tambaqui.

Para alimentar diariamente 100 tambaquis que pesam, em
média, 5 g, sao necessarios 50 g de racao. Ja para alimentar 100
tambaquis que pesam, em média, 50 g, sao necessarios 300 g de
racao.



Nesse contexto, a recomendacao de manejo alimentar para o
tambaqui determina a quantidade de racdo adequada, ou seja, é a
condicao que deve ser seguida na resolucao do problema.

Com base nessa condicao, vocé devera determinar a incognita
do problema, que consiste na quantidade de racao necessaria para
alimentar os peixes dos dois tanques.

Para isso, € necessario identificar alguns dados envolvidos no
problema, como a quantidade de peixes em cada tanque e seus
respectivos pesos médios.

Assim, além de identificar a condicdao, vocé deve identificar
os dados e as informacgoes envolvidos no problema.

Como descrito no desafio, o tanque 1 possui 100 peixes
que pesam, em média, 5 g. Ja o tanque 2 possui 100 peixes que
pesam, em média, 50 g.

Apos identificar aincdgnita, a condicao e os dados envolvidos,
vocé pode elaborar um plano para resolver o problema.

Elaboracao de um plano

Observe que precisamos calcular a quantidade total de
racao para alimentar os peixes dos dois tanques, considerando a
quantidade e o peso médio dos peixes de cada tanque.

Perceba que a quantidade e o peso médio dos peixes em
cada tanque correspondem aos mesmos valores apresentados na
recomendacao. Sendo assim, para efetuar o calculo da quantidade
total de racao, basta considerar a quantidade de racao necessaria
para cada tanque.

Ou seja, como o tanque 1 possui 100 peixes que pesam, em
média, 5 g, de acordo com a condicao do desafio, € necessario



fornecer 50 g de racdo diariamente. J& no tanque 2, que possui
100 peixes que pesam, em média, 50 g, é necessario fornecer
300 g de racao diariamente.

Perceba que esse problema envolve a operagcao de adigao.
Sendo assim, para resolvé-lo, vocé devera somar as quantidades
de racao necessarias para cada tanque, obtendo, assim, a
quantidade total de racao necessaria para os dois tanques.

Podemos organizar esse calculo conforme a seguinte
equacao:

0t = Q1 + Q2

Nessa equacdo, a variavel Qt representa a quantidade total
de racao, sendo, portanto, a incégnita do nosso problema. J]a
Q1 representa a quantidade de racao para o tanque 1, e Q2, a
quantidade de racao para o tanque 2.

Agora, vamos substituir as variaveis pelos valores
correspondentes, conforme a condicao da recomendacao.

De acordo com a condicao, para alimentar os peixes do
tanque 1 sdo necessarios 50 g de racao. Ja para alimentar os
peixes do tanque 2 sdo necessarios 300 g de racdo. Dessa forma,
substituindo as variaveis pelos valores, temos:

Qt=50g +300g

Para encontrar o valor da incégnita Qt, vocé pode efetuar
a operacao de adicao no caderno, seguindo o método usual da
adicao.



Descricao da solucao

A operacao de adicao para calcular a quantidade total de racao
diaria para alimentar os peixes dos dois tanques deve ser incorporada
ao programa elaborado na resolucao da primeira parte do desafio.

Para isso, vocé deve utilizar os blocos do conjunto “"Matematica”,
conforme indicado na Figura 12.

Figura 12 - Blocos do Conjunto Matematica
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A Figura 12 exibe os dois blocos presentes no conjunto
“Matematica”. O primeiro bloco possibilita inserir um valor
numeérico. O segundo permite realizar operacdoes aritmeéticas
elementares, como adicao, subtracao, multiplicacao e divisao.

Arraste o bloco de operacdao para a area de programacao e
selecione a operacao de adicao.

Posteriormente, arraste dois blocos numéricos e encaixe
0s no bloco de operacao. Em seguida, insira os valores a serem
operados: 50 (quantidade de racao do tanque 1) e 300 (quantidade
de racao do tanque 2), conforme indicado na Figura 13.



Figura 13 - Calculando a Quantidade Total de Ragao
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Perceba que nao é possivel encaixar o bloco de operacgao
diretamente na sequéncia de blocos do programa. Para utiliza-
lo, € necessario combina-lo previamente com outro bloco,
como veremos na proxima parte do desafio.

Resolucao da terceira parte do desafio

Na terceira e ultima parte do desafio, vocé deve fazer
o robd simular a compra da quantidade de racao calculada,
informando esse valor.

Para programar o robo para falar, vocé devera utilizar o
bloco “Say”, presente no conjunto “Acao”.

Dessa forma, utilize o bloco “"Say” em conjunto com o
bloco de operacao para que o rob6 diga o resultado, conforme
indicado na Figura 14.
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Figura 14 - Solucao Possivel para o Primeiro Desafio
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Com isso, finalizamos a descricao da solugao do nosso desafio
na forma de um programa. Chegou a hora de executa-lo.

Execucao da solucao

Antes da execucao, € recomendavel que vocé revise o programa,
analisando a sequéncia dos blocos e a funcao de cada um na resolucao
do problema. Nesse sentido, reflita sobre as seguintes questoes:

E possivel verificar claramente se cada passo esta correto?
Cada bloco foi utilizado de forma adequada?
A sequéncia em que os blocos foram encaixados esta correta?

Os valores numeéricos e textuais inseridos em cada bloco estao
corretos?



A operacao matematica utilizada e a descricao do calculo
estao corretos?

ApOs revisar o programa e verificar se cada passo esta correto,
execute-o por meio do botao “Iniciar execugao”, conforme indicado
na Figura 15.

Figura 15 - Executando a Solucao do Primeiro Desafio
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Retrospecto da resolucao

Apds a execugao do programa, inicia-se uma etapa muito
importante do processo de resolucao do desafio.

Agora, é necessario que vocé analise o resultado final e
reflita sobre todo o processo de resolugao.

O resultado esta correto?
O raciocinio aplicado no programa esta adequado?

E possivel verificar se o calculo utilizado no programa
conduz ao resultado esperado? Para isso, realize o calculo
no caderno!

Caso vocé identifique que o resultado nao esta correto, sera
necessario realizar a depuracao do programa. Na programacao, a
depuracao consiste na busca e correcao de erros em um programa.
Nesse caso, analise o programa e verifique possiveis erros no



raciocinio aplicado ou no uso dos blocos de programacao, para
que possa corrigi-los e chegar ao resultado esperado.

Depois de obter o resultado correto, salve o seu programa.
Para isso, crie e acesse sua conta na plataforma, por meio do
menu “Entrar”, conforme indicado na Figura 16.

Figura 16 - Acessando a Conta no Open Roberta Lab
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Em seguida, no menu “Editar”, selecione a opcao “Guardar
como” para salvar o seu programa, conforme indicado na Figura
17.

Figura 17 - Guardando o Programa
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Com o programa salvo, é importante refletir sobre a solugao
desenvolvida. Mesmo que vocé tenha chegado ao resultado
correto, saiba que sempre é possivel melhorar a resolugcao de um
problema.

Nesse sentido, a forma como o programa foi elaborado
também pode ser aprimorada. Na programacao, o aprimoramento
da estrutura do programa € chamado de refatoracao. Entao,
analise o programa e reflita:

Caso vocé identifigue essas possibilidades, realize a
refatoracao, reformulando o seu programa para melhorar a
resolucao do desafio.

Além da possibilidade de sempre melhorar a resolugao
do problema, € importante compreender que a solugao de um
problema ou mesmo o0 seu resultado podem ser utilizados na
resolucao de outro problema similar.

Dessa forma, o método utilizado na elaboracdo do programa
para solucionar este desafio pode ser utilizado para solucionar
outros desafios.



Desafio 2: Determinando a Racao para 10 Dias

MISSAO: DETERMINANDO A RACAO PARA 10 DIAS

Considere a seguinte situacao-problema: seguindo as recomendacoes
descritas no Texto 1, vocé agora precisa programar o robd para
realizar a compra da quantidade de racao necessaria para alimentar
0s peixes dos dois tanques durante 10 dias.

Lembre-se de que:

No tanque 1, ha 100 tambaquis que pesam, em média, 5 g.
No tanque 2, ha 100 tambaquis que pesam, em média, 50 g.
Considere também que:

Para alimentar diariamente 100 tambaquis que pesam, em média, 5
g, sao necessarios 50 g de racao. Ja para alimentar 100 tambaquis
que pesam, em média, 50 g, sdao necessarios 300 g de racao.

Programe, entao, o robo para locomover-se até aloja de racao
e realizar a compra da quantidade de racao necessaria para
alimentar os peixes dos dois tanques nesse periodo.

Observe que o segundo desafio é similar ao primeiro.
Nesse sentido, reflita:

Perceba que, assim como no primeiro desafio, neste
também é necessario programar o robd para:

1.locomover-se até o local indicado;

2.calcular a quantidade adequada de racao;



3.simular a compra, informando a quantidade calculada.

Dessa forma, podemos aproveitar o programa (solugao)
desenvolvido no primeiro desafio.

No entanto, desta vez, iremos aprimorar nosso programa
e utilizar o sensor de cor para fazer com que o robd identifique
a cor vermelha e pare em frente a loja de ragao. Para isso,

utilize o bloco “espera até” do conjunto de blocos “Controle”,
indicado na Figura 18.

Figura 18 - Bloco de Controle “Espera Até"”
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Conforme apresentado na Figura 18, o bloco “espera até”
vem pré-configurado com um bloco de sensor (cor verde) e
um bloco l6gico de comparagao (cor azul claro).

No bloco de comparacao, vocé deve combinar o sensor
com a cor vermelha, correspondente a marca de parada da
loja de racao. Para isso, selecione o sensor de cor e defina a

cor vermelha apds o sinal de igualdade, conforme apresentado
na Figura 19.



Figura 19 - Bloco “Espera Até” Combinado com o Sensor de Cor
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Para que o efeito do bloco “espera até” funcione
adequadamente no programa, utilize, antes dele, o bloco “mover
para frente” que ndo possui o campo para definir a distancia. A
combinacao desses blocos, conforme indicado na Figura 19, faz
com que o robd se mova para frente, a uma velocidade de 100,
até encontrar a cor vermelha. Apenas depois de encontra-la é
que a execucao do programa continua.

Na primeira parte do desafio, vocé deve fazer o robo parar
sobre a marca vermelha em frente a loja de ragdao. Dessa forma,
apos o robd detectar a cor vermelha, vocé deve fazer com
que ele pare, utilizando o bloco “parar” do conjunto de blocos
“Acao”.

No entanto, para que o rob6 pare no centro da marca
vermelha, utilize o bloco “espera ms”, para que o robd aguarde
alguns milissegundos antes de parar.

A Figura 20 apresenta uma solugao possivel para a primeira
parte do segundo desafio.



Figura 20 - Solucao Possivel da Primeira Parte do Desafio 2
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Concluida a programacao do deslocamento do rob6 até a
loja de racao, passamos a segunda parte do desafio, que envolve
calculos matematicos.

Asegunda partedodesafioenvolve um problemamatematico
similar ao resolvido na segunda parte do primeiro desafio. Logo,
neste segundo desafio, vocé também deve encontrar uma
incdgnita por meio de calculos.

Na segunda parte do desafio, vocé deve encontrar a
quantidade adequada de racao para alimentar os peixes
dos dois tanques por um periodo de 10 dias.

Para encontrar esse valor, considere a condicao descrita
na recomendacao de alimentacao do tambaqui, utilizada
no primeiro desafio, que é a seguinte:

Para alimentar diariamente 100 tambaquis que pesam,
em meédia, 5 g, sao necessarios 50 g de racdo. Ja para
alimentar 100 tambaquis que pesam, em média, 50 g, sao
necessarios 300 g de ragao.

Além disso, como os tanques sao 0os mesmos do



primeiro desafio, os dados a serem considerados no calculo
também sdo os mesmos, com a diferenca de que agora
precisamos considerar o periodo de 10 dias.

Perceba que, para encontrar a quantidade de racao
para 10 dias, primeiramente vocé precisa identificar a
quantidade de racao diaria, ou seja, a racao necessaria
para apenas 1 dia.

Lembre-se de que, no primeiro desafio, vocé calculou
essa quantidade utilizando a operacao de adigcao, somando
as quantidades necessarias para cada um dos tanques.

Nesse sentido, para resolver este problema, vocé
pode considerar o calculo (método) realizado na resolugao
do primeiro desafio. Assim, primeiramente, vocé deve
calcular a quantidade didria de racao e, depois, calcular a
quantidade necessaria de racao para 10 dias.

Para descobrir a quantidade de racao para 10 dias,
perceba que basta multiplicar a quantidade de racao diaria
por 10 (quantidade de dias). Assim, podemos organizar
esse calculo conforme a seguinte equacao:

0t = (Q1 + 02) x 10

Considerando que, para alimentar o tanque de peixes
1, segundo as recomendacdes, sao necessarias 50 g de
racao e, para alimentar o tanque 2, sao necessarias 300 g,
substituindo as variaveis pelos valores correspondentes,
temos:

Qt = (50 g + 300 g) x 10

Para encontrar o valor da incégnita Qt, efetue o



calculo no caderno, seguindo o método de resolucao
usual da adicao e da multiplicacao. Lembre-se de que, na
Matematica, primeiramente deve ser resolvida a operacgao
que esta entre parénteses, ou seja, a adicao. Em seguida,
o resultado deve ser multiplicado por 10.

Apds efetuar a operacao de multiplicagao, ou seja,
multiplicar a quantidade deracao diaria por 10 (quantidade
de dias), vocé vera que a quantidade total de racao
para alimentar os peixes dos dois tanques por 10 dias
corresponde a 3 500 g.

Chegamos, entao, a uma solucao para o problema. No
entanto, embora o método utilizado seja eficaz, podemos
utilizar uma forma mais direta de realizar o calculo,
aproveitando o resultado obtido no primeiro desafio.

Assim, podemos considerar diretamente o resultado
encontrado no primeiro desafio, eliminando a necessidade
de efetuar o calculo da quantidade diaria novamente.
Desse modo, o calculo pode ser organizado considerando
apenas a operacao de multiplicagao, conforme a seguinte
equacao:

Qt = Qd x 10

Nessa equacdo, Qd é a quantidade diaria encontrada
na solugdao do primeiro desafio. Substituindo a variavel
pelo valor correspondente, temos:

Qt = 350 g x 10

Portanto, temos pelo menos dois métodos para
solucionar o problema. Agora, vamos descrever a solugao
por meio da linguagem de programacgao, programando o
rob6 para efetuar o calculo.
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Novamente, vocé deve incorporar o calculo da
quantidade total de racao ao programa elaborado na
resolucao da primeira parte do desafio, utilizando os
blocos do conjunto “"Matematica”.

Entretanto, lembre-se de que os blocos de Matematica
devem ser utilizados em combinagao com o bloco “Say”,
do conjunto “Acao”, contemplando assim a terceira parte
do desafio.

As Figuras 21 e 22 apresentam, respectivamente, as
duas solugdes possiveis para o segundo desafio.

Figura 21 - Primeira Solucao Possivel para o Desafio 2
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Figura 22 - Segunda Solucao Possivel para o Desafio 2
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Concluida a descricao da solucao, revise o programa antes
de executa-lo, verificando se cada passo esta correto.

Além disso, apds a execucao, reflita sobre o resultado obtido.
Lembre-se de que, caso o resultado nao esteja correto, sera
necessario realizar a depuracao do programa, ou seja, identificar
e corrigir erros para alcancar o resultado esperado.

Por fim, mesmo que o resultado esteja correto, sempre é
possivel aprimorar o programa. Dessa forma, salve o programa e
depois procure outras formas de chegar ao resultado, utilizando
menos blocos ou técnicas mais sofisticadas.

Finalizado o segundo desafio, podemos agora passar
a resolucao do terceiro desafio!
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Desafio 3: Calculando a Racao para um Novo
Tanque

MISSAO: CALCULANDO A RAGAO PARA UM NOVO TANQUE

Considere a seguinte situacao-problema: seguindo as recomendacoes
descritas no Texto 1, vocé agora precisa programar o robd para
realizar a compra da quantidade diaria de racdo necessaria para
alimentar os peixes do tanque 3, que conta com 450 tambaquis que
pesam, em média, 5 g.

Programe o robo para dirigir-se até a loja de racao e realizar
a compra da quantidade de racao necessaria

Neste desafio, vocé deve programar o robd para realizar a
compra de racao para o tanque 3, que conta com uma quantidade
diferente de peixes.

Observe que parte deste desafio € similar aos desafios
anteriores. Da mesma forma, devemos programar o robd para
dirigir-se até a loja de racao e realizar a compra da quantidade
de ragcao necessaria.

Assim, podemos novamente aproveitar o trecho do programa
do desafio anterior, que faz com que o robd se mova até a loja
de racdao, bem como o trecho que faz com que o rob0 realize a
compra.

Entretanto, perceba que a quantidade de peixes presente no
tanque 3 (450) é diferente da quantidade utilizada como parametro
na recomendacao de alimentacao do tambaqui (100), eliminando
a correspondéncia direta observada nos desafios anteriores.

Isso torna necessario adotar um novo meétodo para calcular
a quantidade de racao para esse tanque, mantendo a proporcao
entre a quantidade de racao e a quantidade de peixes.



Na resolucao deste desafio, iremos utilizar o conceito de
proporcao. Porém, antes de entender do que se trata a proporgao,
€ necessario conhecer o conceito de razao.

Xey
y#0 X y
X pory

Dessa forma, uma razao nada mais é do que o resultado de
uma divisao, sendo comumente representada por meio de uma
fracao.

O conceito de fragdo também esta relacionado ao conceito
de divisdo. A fracdo € uma forma de representar partes de um
todo que foi dividido, sendo escrita da seguinte forma:

Em uma fracdo, a € o numerador, que indica quantas partes do
todo estdo sendo consideradas, e b é o denominador (com b#0),
que indica em quantas partes o todo foi dividido. Assim, a razao
entre X e y pode ser representada na forma da seguinte fragao:

ou por qualquer outra forma equivalente.

O conceitoderazao éfrequentemente utilizadonacomparacao
de grandezas matematicas. Chama-se de grandeza tudo aquilo que
pode ser medido ou contado, como, por exemplo, comprimento,
largura, velocidade, volume, massa e quantidade. Além disso,
as grandezas possuem unidades de medida especificas, como
grama, metro, litro, segundo e metros por segundo.



A razao entre duas grandezas, dadas em uma determinada
ordem, é a divisdao entre a medida da primeira grandeza e a
medida da segunda.

Note que a quantidade de racao presente na recomendacao
de alimentacao do tambaqui do Texto 1 € uma grandeza medida
em gramas, assim como a quantidade de peixes também é uma
grandeza.

Segundo a recomendacao, para alimentar diariamente 100
tambaquis que pesam, em média, 5 g, sao necessarios 50 g de
racao. Ja para alimentar 100 tambaquis que pesam, em média,
50 g, sao necessarios 300 g de racao.

Sabemos que o tanque 3 possui peixes que pesam, em
média, 5 g. Assim, a recomendacdo que se aplica nesse caso € a
de 50 g de racao a cada 100 tambaquis.

Temos, entao, duas grandezas relacionadas: 50 gramas de
racao e 100 peixes. Podemos compara-las, representando essa
relacao por meio de uma razao, expressa pela seguinte fracao:

Essa razao pode ser lida como “50 gramas de racao para
100 peixes”. Ao realizar a divisao da quantidade de racao pelo
numero de peixes, podemos representar essa razao considerando
a juncao das duas unidades de medida, da seguinte forma:

0,5 g/peixe

ou seja, 0,5 gramas de ragao por peixe.

Agora, vamos compreender o conceito de proporcao e a sua
relacao com a resolucao deste problema.

Perceba que, se a quantidade de peixes aumenta, a



quantidade diaria de racao também aumenta. Se a quantidade de
peixes diminui, a quantidade de ragao diaria também diminui. Isso
significa que essas duas grandezas sao diretamente proporcionais.

Duas grandezas sao consideradas diretamente proporcionais
quando, ao aumentar ou diminuir uma delas, a outra varia na mesma
proporcao. Isso significa que, se uma grandeza dobra, triplica ou é
reduzida pela metade, a outra também dobra, triplica ou é reduzida
pela metade. Nesse caso, a razao, ou seja, o valor da divisao entre
os valores das grandezas, permanece constante.

Por outro lado, duas grandezas sao consideradas inversamente
proporcionais quando, ao se aumentar uma delas, a outra sofre um
efeito inverso, diminuindo na mesma proporgao, e vice-versa. Ou seja,
se uma grandeza dobra, a outra € reduzida pela metade; se uma é
reduzida pela metade, a outra dobra. Nessa situacao, o produto, ou
seja, o resultado da multiplicacao entre os valores das duas grandezas,
permanece sempre 0 mesmo.

Conforme ja identificamos, na recomendacao de alimentacao
do tambaqui, a quantidade de peixes é diretamente proporcional a
quantidade de racao. Nesse caso, se aumentarmos a quantidade de
peixes, necessariamente devemos aumentar a quantidade de ragao.

Além disso, voltando a resolucao do problema do terceiro desafio,
perceba que o tanque 3 possui 450 peixes, quantidade maior do que a
considerada na recomendacao (100 peixes). Ou seja, a quantidade de
peixes aumentou; sendo assim, a quantidade de racdo também deve
aumentar, porém, proporcionalmente a recomendacao de alimentacao.

Como os peixes do tanque 3 possuem, em média, 5 g, ja
identificamos que a recomendacao que se aplica € a de 50 gramas
de racdo a cada 100 peixes, ou seja, a razao da recomendacao é:

Lembre-se de que, em grandezas diretamente proporcionais,



a razao, ou seja, o resultado da divisao entre os seus valores,
permanece o0 mesmo. Sendo assim, precisamos, entao, descobrir
a quantidade diaria de racao para alimentar 450 peixes que pesam,
em média, 5 g, que mantenha a proporgdo de ou de 0,5
g/peixe.

Em outras palavras, precisamos descobrir a quantidade diaria
de racao que, ao ser dividida por 450 peixes, resulte no mesmo valor

da divisao de , ou seja, 0,5 g/peixe.

Assim, buscamos uma quantidade Q tal que:

Assim, se duas razoes sao iguais, elas formam o que
chamamos de proporcao. Nesse sentido, se a razao entre os
ndmeros @ e b é igual a razdo entre os numero C e d, dizemos
que € uma proporgao.

Essa proporcao é lida da seguinte forma: “a esta para
b assim como c estd para d”. Os numeros a, b, ¢, e d sdo
chamados de termos da proporcao. O primeiro e o ultimo
nimero sdao denominados extremos (a e d), enquanto os
outros dois termos sdo denominados meios (b e ¢).

Além disso, é importante que vocé compreenda que toda
proporcao possui uma caracteristica chamada de propriedade
fundamental. Em uma proporgao, o produto dos extremos é
igual ao produto dos meios. Isso significa que o resultado da
multiplicacao dos extremos € igual ao resultado da multiplicagao
dos meios. Nesse sentido, se €& uma proporcao, entao:



axd=bxc

Dessa propriedade decorre uma técnica denominada Regra
de Trés, utilizada para resolver problemas que envolvem a
comparacao de duas ou mais grandezas proporcionais. A Regra
de Trés permite calcular o quarto valor desconhecido de uma
proporcao a partir de trés valores conhecidos.

Conformejaidentificamos, precisamosdescobriraquantidade
didria de racao Q que mantenha a seguinte proporcao:

Isso significa que devemos encontrar um valor para Q tal
que a razao, ou seja, o resultado da divisao entre os valores das
grandezas seja 0 mesmo.

Observe que conhecemos trés valores dessa proporcao. Para
encontrar o quarto valor Q, basta usar a Regra de Trés, por meio
da aplicacao da propriedade fundamental das proporcoes. Dessa
forma, basta multiplicar os extremos e igualar a multiplicagcao dos
meios. Isso corresponde a multiplicacdo cruzada entre os termos
da proporcao. Assim, temos:

= QX 100 = 450 X 50

Em seguida, a incognita deve ser isolada para obter uma
expressao matematica que permita calcular o seu valor. Lembre-se de
que, se o numero 100 esta multiplicando, ao passar para o outro lado
da igualdade, passa a estar dividindo.



A Regra de Trés &, entao, o método que utilizaremos no
programa para calcular a quantidade diaria de racao para o
tanque de peixes 3, mantendo a proporcao da recomendacao
de alimentacao para o tambaqui. Calcule, no caderno, essa
quantidade!

Identificado o método para resolver o problema matematico
do terceiro desafio, vamos agora descrever a solugao por meio da
linguagem de programacao do Open Roberta Lab, programando o rob6
para efetuar esse calculo. Lembre-se de que vocé deve aproveitar
o programa desenvolvido no segundo desafio, realizando apenas as
alteracOes necessarias para adequa-lo a resolucao deste terceiro
desafio.

Assim, vocé deve incorporar ao programa o calculo da quantidade
total de racao para o tanque 3, utilizando os blocos do conjunto
“Matematica”, conforme a Figura 23, que apresenta a solugao para o
terceiro desafio.

Figura 23 - Solucao Possivel para o Desafio 3
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Agora que vocé descreveu a solucdo na forma de um programa,
antes de executa-lo, revise-o, verificando se cada passo esta correto,
principalmente o calculo.

Em seguida, apds a execucdo, reflita se o resultado obtido
esta correto. Caso ndo esteja, sera necessario realizar a depuracao,
identificando e corrigindo erros para alcancar o resultado esperado.

Por fim, reflita sobre a aplicacdo da Regra de Trés na resolugao
deste desafio. Observe que a quantidade de racao é diretamente
proporcional a quantidade de peixes, mantendo constante a razao de
gramas por peixe. Considere alterar o programa para resolver um
problema similar, envolvendo outros dados, como quantidade de peixes
e peso médio diferentes. Analise como a variacao na quantidade de
peixes impacta proporcionalmente a quantidade de ragao necessaria e
verifique se a razao entre as grandezas permanece constante.

Apos finalizar o terceiro desafio,
vamos agoraresolver o quarto desafio!



Desafio 4: Biometria de Peixes - Calculando
Peso Médio e Biomassa

Para resolver o Desafio 4, considere as informacgoes presentes
no seguinte texto.

Texto 2

Todo o processo de cultivo de peixes exige o acompanhamento do
crescimento e da salde dos animais. Uma técnica geralmente aplicada
para realizar esse acompanhamento é a biometria.

A biometria consiste em uma técnica na qual uma amostra dos peixes
do viveiro é coletada para a aferigao de informagdes importantes, como
0 peso dos animais. Essas informagdes permitem ajustes no manejo
alimentar, com o objetivo de garantir a adequacao da quantidade de
alimento as necessidades de crescimento dos peixes.

A quantidade de peixes a ser coletada na biometria varia de acordo com
o numero de animais do viveiro. Geralmente, coletam-se 30 peixes ou
3% do total de peixes, no caso de quantidades elevadas.

Uma informagdao muito importante identificada na biometria é o peso
meédio dos peixes (PM). Essa informacgao é calculada pela seguinte
féormula:

PM=PA = QA

Onde PM é o peso médio dos peixes, PA representa o peso total dos
peixes da amostra e QA representa a quantidade de peixes da amostra.

Ou seja, o peso médio é obtido dividindo o peso total dos peixes da
amostra pela quantidade de peixes da amostra.

Por meio do PM, é possivel calcular a biomassa, também chamada
de peso vivo total dos peixes. A biomassa é utilizada para prever a
quantidadediariadealimento, evitando desperdicios ou subalimentacao,
e € calculada por meio da seguinte formula:

Biomassa = PM X QV
Onde QV representa a quantidade total de peixes no viveiro.

Ou seja, a biomassa € obtida multiplicando o peso médio dos peixes
pela quantidade total de peixes no viveiro.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Lima et al. (2013) e Bulman (2020).



MISSAO: CALCULANDO PESO MEDIO E BIOMASSA

Considere a seguinte situacao-problema: vocé foi contratado(a)
para programar o rob6 para realizar a biometria do tanque de
peixes 3, com base nas informacdes do Texto 2.

Nesse contexto, considere os seguintes dados:

e No tanque 3, ha 1200 peixes.

e Considere que o robd ird coletar 36 peixes como amostra para
realizar a biometria.

e Considere que, ao pesar todos os 36 peixes, o robd obteve 1 800
g de peso total.

Com base nesses dados, vocé deve programar o robo para se
locomover até o tanque de peixes 3, estacionar sobre a marca
verde e efetuar os calculos necessarios para determinar os
seguintes valores:

e 0 peso médio dos peixes;

e a biomassa.

Os resultados devem ser exibidos na tela do bloco EV3 virtual.

Neste desafio, vocé deve programar o robo para realizar a biometria
do tanque 3, calculando o peso médio e a biomassa dos peixes.

Para isso, inicialmente, vocé deve fazé-lo se mover até o tanque 3,
indicado no cenario pela marca verde. Em seguida, o rob6 deve calcular
0 peso médio e a biomassa com base nas informacoes do Texto 2 e nos
dados apresentados no desafio. Por fim, os valores devem ser exibidos
na tela virtual do robo.

Novamente, podemos dividir este desafio em trés partes. Na
primeira parte, vocé deve fazer o robo se mover até o local determinado,



conforme a resolucao dos desafios anteriores.

Lembre-se de que, por meio de tentativa e erro, € possivel
identificar os blocos necessarios e a sequéncia adequada para fazer o
robd chegar ao ponto indicado.

Assim, vocé pode programar o robd para se dirigir até o tanque 3
por meio de tentativas sucessivas, até alcancar o resultado desejado.

Além disso, utilize o sensor de cor, como no desafio 2 e 3, para
fazer o robd estacionar sobre a marca indicada. Entretanto, lembre-se
de que, neste desafio, o robo deve detectar a cor verde para estacionar.

Com base no exposto, a Figura 24 apresenta uma solucdo possivel
para a primeira parte do desafio.

Figura 24 - Solucao Possivel para a Primeira Parte do Desafio 4
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Com relacao a segunda parte do desafio, temos dois problemas
matematicos relacionados, de modo que a resolucao de um depende
do valor da incognita do outro, ou seja, do seu resultado.

Dessa forma, precisamos encontrar o valor do peso médio e,
em seguida, da biomassa dos peixes, sendo essas as duas incognitas.

Perceba que, diferentemente dos problemas presentes nos
primeiros desafios, nos quais foi necessario encontrar um método para
realizar os calculos, neste desafio, o proprio texto sobre biometria de



peixes — um conhecimento técnico-profissional da piscicultura — ja
fornece as formulas necessarias para encontrar os os resultados.

Assim, basta substituir os dados apresentados no desafio
nas formulas e realizar as operagcoes para obter o peso médio e a
biomassa, comecando pelo peso médio.

que: Segundo o Texto 2, para calcular o peso médio (PM) temos

PM=PA = QA

Onde PA representa o peso total dos peixes da amostra e QA
representa a quantidade de peixes da amostra.

Segundo os dados do desafio, o robd coletou 36 peixes (QA),
com peso total de 1 800 g (PA). Assim, temos:

PM=1800g + 36

Apos encontrarovalordo peso médio, vamos calcularabiomassa.
Segundo o Texto 2, a biomassa € dada pela seguinte féormula:

Biomassa = PM x QV

Onde PM representa o peso médio dos peixes e QV representa
a quantidade total de peixes no viveiro.

Conforme o desafio, o tanque de peixes 3 possui 1200 peixes.
Assim, temos:

Biomassa = PM x 1200
(PM)



ApOs identificar um plano para determinar o peso médio e a
biomassa do tanque 3, vamos descrevé-lo por meio da linguagem de
programacao e programar o robd para realizar esses calculos.

Como vocé ja sabe, para incorporar esses calculos ao programa
desenvolvido na resolugcao da primeira parte do desafio, devemos
utilizar os blocos do conjunto “Matematica”.

Neste desafio, utilizaremos um novo recurso que permitird
incorporar ao programa os calculos elaborados por meio desses
blocos: as variaveis.

Na programacado, variaveis sdao como caixinhas com nomes
especificos que utilizamos para guardar dados e informacoes. Elas
serao utilizadas para guardar os valores do peso médio e da biomassa,
tornando o nosso programa mais organizado.

Para criaras duas variaveis, clique no sinal de adicao (+) presente
no bloco “Iniciar”, conforme indicado na Figura 25. Observe que as
variaveis sao criadas com o nome “item”, sendo possivel alterar seus

nomes.
Figura 25 - Criando Variaveis
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Clique sobre o nome de uma variavel para renomea-la. Altere
0s homes para "PM” e “"Biomassa”, conforme apresentado na Figura

26.

Figura 26 - Alterando o Nome das Variaveis
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ApOs serem criadas, as variaveis passam a estar disponiveis no
conjunto “Variaveis”, juntamente com o bloco “definir”, utilizado para
alterar os seus valores, conforme indicado na Figura 27.

Figura 27 - Utilizando Variaveis no Programa
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08

E por meio do bloco “definir” que as expressdes elaboradas com os
blocos do conjunto “"Matematica” devem ser incorporadas ao programa.

Conforme apresentado na Figura 27, inicialmente, o valor da variavel
“PM” ¢é definido como o resultado da expressao matematica utilizada para
calcular o peso médio dos peixes.

Em seguida, a variavel "PM” é utilizada na expressao que define o valor
da variavel "Biomassa”, conforme a expressao definida na etapa anterior
para o calculo da biomassa. Apds encaixar as expressoes matematicas nos
blocos “definir”, posicione esses blocos ao final do programa, conforme
indicado na Figura 28.

Figura 28 - Calculo Incorporado ao Final do Programa
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Agora, podemos passar a resolucdo da ultima parte do desafio, que
consiste em exibir, na tela virtual do robd, os valores do peso médio e da
biomassa.

O simulador EV3 do Open Roberta Lab reproduz virtualmente o
funcionamento do bloco programavel EV3, que estd presente nos robds
fisicos do conjunto LEGO Mindstorms EV3.



O bloco EV3 funciona como se fosse o “cérebro” do robd. E nele que o
programa € armazenado e executado, permitindo que o robd realize acoes.

Além disso, o bloco EV3 possui uma tela que permite exibirinformacoes,
como textos e resultados de calculos, possibilitando a interagdo com o
usuario.

No simulador do Open Roberta Lab, essa tela também esta disponivel,
0 que permite visualizar, em tempo real, os resultados da execucao do
programa. Para abrir a visualizacao da tela, clique no botao EV3, indicado
na Figura 29.

Figura 29 - Habilitando a Visualizacao da Tela do Robo
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Conforme apresentado na Figura 30, utilize o bloco “mostrar
texto” do conjunto “Acao” para exibir os valores do peso médio e da
biomassa na tela. Para isso, encaixe cada uma das varidveis em um
bloco “mostrar texto”.

Em seqguida, defina a posicao em que os valores serao exibidos,
preenchendo os campos “coluna” e “linha”,

Para que o conteudo seja exibido por mais tempo, utilize o bloco
“espera ms” do conjunto “Controle”, definindo, em milissegundos, o
tempo em que o conteldo permanecera na tela.

Observe, na Figura 30, como deve ficar o programa e a exibicao
do resultado.



Figura 30 - Exibindo os Valores na Tela do Robo
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Vocé também pode combinar blocos “mostrar texto” para
formular uma frase como resposta ao problema, conforme a Figura
31, que apresenta uma solugao possivel para o quarto desafio.

Figura 31 - Solucao Possivel para o Desafio 4 Parte 1
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Figura 32 - Solucdo Possivel para o Desafio 4 Parte 2
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Apds concluir a descricao da solucao para o Desafio 4, revise
0 programa antes de executa-lo. Verifique se cada bloco foi utilizado
da forma correta e se os calculos foram elaborados e descritos
adequadamente.

Apds executar o programa, reflita sobre o resultado obtido.
Verifique se o rob6 parou no local correto e se o resultado exibido na
tela foi 0 mesmo que vocé encontrou ao resolver os calculos no caderno.

Caso identifique inconsisténcias, realize a depuragao do programa,
identificando e corrigindo possiveis erros.

Além disso, mesmo apos chegar ao resultado correto, busque
formas de aprimorar o seu programa.

Dica: observe que a biomassa esta sendo exibida em gramas.
Como se trata de um nimero elevado, ela pode ser convertida
para quilogramas. Que tal adaptar o programa para exibir a
biomassa em quilogramas?
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Desafio 5: Medindo o Perimetro do Pasto
Antes de resolver o Desafio 5, leia o texto abaixo.
Texto 3

As construcoes rurais constituem uma parte da Engenharia Rural
que exerce um papel fundamental nas atividades agropecuarias.
Elas tém como objetivo o aumento da produtividade por meio da
aplicacdao de técnicas de otimizacao da producdo, permitindo, por
exemplo, realizar o planejamento e o dimensionamento adequado
de projetos de construcao de viveiros, de silos para producao de
forragem e de instalagbes para animais em geral.

Para isso, € fundamental o dominio de conceitos da geometria, como
regidoes planas, contornos, poligonos e perimetros, para aplica-los
na elaboracao e na execucao de projetos agricolas mais eficientes.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Magela (2018).

MISSAO: MEDINDO O PERIMETRO DO PASTO

Considere a seguinte situacao-problema: a professora da area de
Agronomia do IFRR Campus Amajari, Maria de Fatima, pretende,
juntamente com os estudantes, instalar uma cerca do tipo alambrado
no pasto do setor de caprinos e ovinos.

Com o objetivo de evitar esforco humano, a professora pediu que
vocé programe o robd para percorrer o contorno do pasto e calcular
quantos metros de cerca serdao necessarios.

Considere que, ao percorrer e medir o pasto, o robo identificou que
ele possui formato retangular, com as seguintes dimensoes:

Comprimento: 140 m

Largura: 100 m



Agora, programe o robo para simular o percurso do contorno
do pasto, desenhando suas dimensodoes por meio do rastro
deixado no simulador.

Para desenhar as dimensdes do pasto no simulador, considere a
escala 1:100. Ou seja, 1 cm no simulador representa 100 cm na
realidade (equivalente a 1 m).

Ao final, o robo deve calcular a quantidade de metros de cerca
necessarios para cercar o pasto e exibir o resultado na tela
do bloco EV3 virtual.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Magela (2018).

No quinto desafio, vocé deve programar o rob6 para calcular
quantos metros de cerca serao necessarios para cercar um pasto. Para
isso, inicialmente, vocé deve fazé-lo simular o percurso do contorno do
pasto, desenhando suas dimensodes por meio do recurso de rastro. Depois,
o rob6 deve calcular a quantidade de metros de cerca necessarios para
cercar o pasto com base nas dimensodes fornecidas e exibir o resultado
na tela do bloco EV3 virtual.

Observe que podemos dividir a resolucdao deste desafio em trés
partes. Primeiramente, vocé deve fazer o robd simular o percurso
do contorno do pasto e desenhar suas dimensoes. Posteriormente, o
robo deve calcular a quantidade de cerca necessaria, com base nessas
dimensoes. Por fim, o resultado deve ser exibido na tela virtual do robo.

Compreendido o que deve ser feito, vamos agora identificar os
dados e as informagdes presentes no desafio que utilizaremos para
resolver cada uma dessas partes.

Para resolvermos a primeira parte, inicialmente, é necessario
compreender os conceitos de regides planas e contornos.

As figuras planas, também denominadas regides planas, sao
figuras geométricas que possuem apenas duas dimensoes (comprimento
e largura).
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Ja o contorno da regidao plana é formado por linhas fechadas
que nao apresentam cruzamento, possuindo apenas uma dimensao: o
comprimento.

Veja abaixo algumas das principais regides planas e seus contornos.

-

Regiao plana retangular Contorno: retangulo

..

Circulo ou regidao Contorno: circunferéncia
plana circular

..

Regiao plana quadrada Contorno: quadrado
Regiao plana triangular Contorno: tridngulo



O contorno de algumas regides planas recebe um nome
especifico. O contorno da regidao plana retangular é chamado de
retangulo; o daregiao plana quadrada, de quadrado; e o da triangular,

chamados de poligonos.

de triangulo. Esses contornos formam o que, na geometria, sao

Os poligonos possuem alguns elementos importantes. Observe
o poligono apresentado na Figura 33.

Figura 33 - Elementos de um Poligono

vertice

lado

angulo
interno C

Fonte: Dante (2015).

seguintes elementos:

Esse poligono € indicado por ABCD. Observe que ele possui os

e Quatro vértices: os pontos A, B, C e D.

e Quatro lados: os segmentos de reta AB, BC, CD e DA.

e Quatro angulos internos, que sao representados assim: A,
B, CeD.



Os poligonos recebem nomes especificos dependendo do
numero de lados e, consequentemente, de angulos e vértices,
como o0s apresentados abaixo.

Figura 34 - Tipos de Poligonos

Triangulo

3lados Pentagono
3 vértices 5lados
3 angulos
7 lados: Heptagono
8 lados: Octogono
9 lados: Eneagono
10 lados: Decagono
20 lados: Icosagono
Quadrilatero Hexagono
4 lados 6 lados

Fonte: Dante (2015).

Os quadrilateros, por exemplo, sao poligonos de quatro
lados e, devido a isso, possuem quatro vértices e quatro angulos
internos. A Figura 35 apresenta alguns exemplos de quadrilateros.

Figura 35 - Exemplos de Quadrilateros

Fonte: Dante (2015).

Os quadriladteros que possuem apenas um par de lados
paralelos sdo chamados de trapézios. Ja aqueles que possuem 0s
dois pares de lados paralelos sao chamados de paralelogramas.
As figuras 36 e 37 apresentam, respectivamente, exemplos dos
dois tipos.



Figura 36 - Exemplos de Quadrilateros Trapézios

RN

Fonte: Dante (2015).

Figura 37 - Exemplos de Quadrilateros Paralelogramas

e

b

e

Fonte: Dante (2015).

Dentre os quadrilateros que sao paralelogramas, alguns recebem
nomes especiais com base em alguma de suas caracteristicas. A Figura
38 apresenta exemplos de losangos, paralelogramas que possuem
como caracteristica os quatro lados com medidas iguais.

Figura 38 - Exemplos de Paralelogramas Losangos

Fonte: Dante (2015).



JaaFigura 39 apresenta exemplos de retangulos, paralelogramas
que possuem os quatro angulos internos retos.

Figura 39 - Exemplos de Paralelogramas Retangulos

E3l ]

] [

Fonte: Dante (2015).

Por fim, a Figura 40, apresenta exemplos de quadrados,
paralelogramas que além de possuirem os quatro lados com medidas
iguais, também possuem os quatro angulos internos retos.

Figura 40 - Exemplos de Paralelogramas Quadrados

Fonte: Dante (2015).

Voltando a resolucao da primeira parte do desafio, perceba que,
para fazer o rob6 simular o percurso do contorno do pasto e desenhar
suas dimensdes, uma informacao fundamental € a forma do pasto.
Segundo o desafio, o pasto possui formato retangular.

Nesse sentido, o pasto é uma regidao plana retangular e seu
contorno € um retangulo.



Sendo o contorno do pasto um retangulo, podemos concluir
que ele possui quatro angulos internos retos (90°), formados pelo
encontro de quatro lados (quadrilatero), sendo os lados opostos
paralelos (paralelograma).

Assim, sabemos a quantidade de lados que devem ser
desenhados pelo rob6 e que os lados opostos devem ser paralelos.
Além disso, os angulos internos formados pelo encontro desses
lados devem medir 900°.

Outro dado importante para resolver a primeira parte do
desafio refere-se as dimensdes do pasto. Sendo uma regido plana,
0 pasto possui duas dimensodes: comprimento e largura. Segundo o
desafio, essas dimensodes sao de 140 metros de comprimento e 100
metros de largura.

Assim, seu contorno é um retangulo com essas medidas.
Podemos, entao, representar o pasto e seu contorno conforme a
figura abaixo.

140 m

100 m 100 m

140 m

Antes de programar o robd para desenhar as dimensdes
do pasto, é necessadrio que vocé compreenda outro conceito
matematico importante, bastante utilizado em desenhos de
projetos de construgdes rurais: o conceito de escala.

Observe que as dimensdes do pasto sao dadas em
metros, enquanto o robd do simulador do Open Roberta



Lab se move considerando distancias em centimetros. Além
disso, é inviavel fazer o robo desenhar as dimensodes do pasto
considerando as medidas reais, pois elas sao muito grandes
para o ambiente do simulador.

4

E nesse contexto que utilizamos o conceito de escala.

Esse conceito ¢ amplamente utilizado para representar
graficamente, de forma reduzida ou ampliada, dimensodes reais
em desenhos. Ele é aplicado, por exemplo, na topografia, na
cartografia (mapas) e na elaboracao de desenhos técnicos em
projetos de arquitetura, engenharia civil e construgdes rurais,
especialmente no planejamento de instalagdes agropecuarias.

A escala pode ser representada das seguintes formas:
ou F=d:D

Onde E ¢é a escala, d representa a distancia no desenho (ou
no papel) e D representa a distancia real.

Além disso, as escalas podem ser de reducao (1:n), de
ampliacao (n:1) ou naturais (1:1). Na topografia e no desenho
técnico de construgdes rurais, utiliza-se a escala de reducao.

Como exemplo de escala de reducao, temos a utilizada no
quinto desafio, segundo o qual, para desenhar as dimensdes do
pasto no simulador, vocé deve considerar a escala 1:100. Ou
seja, 1 cm no simulador representa 100 cm na realidade.

Lembre-se de que 100 centimetros equivalem a 1 metro.
Dessa forma, podemos considerar que, segundo a escala adotada,
1 centimetro no simulador equivale a 1 metro na realidade.



Portanto, considerando que o pasto possui comprimento de
140 metros e largura de 100 metros, essas dimensdes devem ser
representadas no desenho, respectivamente, por 140 centimetros
e 100 centimetros.

Nesse sentido, devemos programar o rob6 para desenhar
um retangulo, ou seja, uma figura geométrica de quatro lados,
sendo os lados opostos paralelos entre si, com quatro angulos
internos retos (90°) e com dimensoes de 140 cm de comprimento
e 100 cm de largura.

Compreendido o que precisa ser feito e identificados os
dados necessarios para resolver a primeira parte do desafio,
vamos agora descrever a solucao por meio da linguagem de
programacao do Open Roberta Lab e programar o rob0 para
desenhar as dimensdes do pasto, considerando as condicoes
estabelecidas.

Primeiramente, altere o cenario para o apresentado na Figura
41, clicando no botao indicado. E nele que iremos programar o
robd para desenhar o retangulo.

Figura 41 - Cenario Desafio 5
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Para fazer o rob6 desenhar seu rastro, vocé precisa habilitar o
recurso de desenho de rastro, clicando no botao indicado na Figura 42.



Figura 42 - Habilitando o desenho de rastro
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Agora, utilizando o bloco "mover para frente”, programe o
robd para percorrer e desenhar o primeiro lado que representa o
comprimento do pasto, conforme indicado na Figura 43.

Figura 43 - Desenhando o primeiro lado do pasto
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Observe na Figura 43 que, no bloco “mover para frente”, foi
estabelecida a distancia de 140 cm, conforme definida pela escala do
desafio. Tracado o primeiro lado do retangulo, devemos agora fazer o
robl girar para desenhar o proximo lado, que representa a largura do
retangulo.

Entretanto, lembre-se de que o encontro entre esses lados



deve formar um angulo de 909, caracteristica do retdngulo. Para isso,
devemos utilizar o bloco “virar a direita”, estabelecendo o angulo de 90°
e, logo em seguida, fazer o rob0 percorrer a distancia correspondente
a largura do retangulo, ou seja, 100 cm, conforme indicado na Figura
44,

Figura 44 - Desenhando o segundo lado do pasto
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Esse processo deve se repetir até que todos os lados estejam
desenhados, conforme as dimensdes do pasto estabelecidas no
desafio. A Figura 45 apresenta uma solugao possivel para a primeira
parte do desafio.

Figura 45 - Solucao Possivel para a Primeira Parte do Desafio 5
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8 virar a [elidiz® @ velocidade
a0

angulo
g mover para velocidade
distancia em cm
g virara velocidade
angulo
g mover para velocidade

distdncia em cm

13



Com relagao a segunda parte do desafio, vocé deve programar
0 rob0 para calcular a quantidade de metros de cerca necessarios
para cercar o pasto, considerando as dimensdes apresentadas.

Temos, entdo, um problema matematico envolvendo calculos.
Assim, vocé deve encontrar o valor de uma incognita. Qual é essa
incognita?

A incognita é a quantidade de metros de cerca necessarios para
cercar o pasto.

Cercar um pasto significa instalar cerca em todo o seu contorno.
Como ja vimos, o pasto possui a forma de uma regiao plana retangular,
sendo o seu contorno um retangulo.

Além disso, como ja mencionado, o contorno de uma figura
geométrica plana possui apenas uma dimensao: o comprimento. Para
identificar a quantidade de metros de cerca necessarios para cercar o
pasto, € preciso, entdo, determinar a medida do comprimento do seu
contorno. Para isso, é necessario que vocé compreenda o conceito de
perimetro.

Quando o contorno € um poligono, o perimetro corresponde a
soma dos comprimentos de seus lados.

Como ja identificado, o contorno do pasto forma um retangulo.
Isso significa que ele é um poligono quadrilatero (possui quatro lados),
um paralelograma (os lados opostos sao paralelos) e possui quatro
angulos internos de 90° (por isso recebe o nome de retangulo).

Além disso, conforme apresentado no desafio, o pasto possui
140 metros de comprimento e 100 metros de largura. Isso significa
que os dois lados que representam seu comprimento medem 140
metros, enquanto os outros dois lados, que representam sua largura,
medem 100 metros, conforme representado abaixo.



140 m

100 m 100 m

140 m

Como o perimetro de um poligono corresponde a soma das
medidas dos seus lados, para identificar a medida do contorno do
pasto e, consequentemente, descobrir a quantidade de metros de
cerca necessarios para cerca-lo, basta realizar a soma das medidas
de cada um dos seus lados.

Assim, podemos organizar o calculo da seguinte forma:
P=c+c+1+]

Onde P é o perimetro, ¢ representa a medida do comprimento
e | representa a medida da largura.

Essa expressao pode ser simplificada para

P=2xc+2xl
ou, ainda:
P=2x(c+])

Temos, entdo, diferentes formas de encontrar a incognita do
problema. Considerando que a Ultima forma é mais simples e direta
de descrever no programa, iremos adota-la. Substituindo as variaveis
pelos respectivos valores, temos:

P=2x(140+100)

7



Efetue o calculo em seu caderno e descubra o perimetro

do pasto! O resultado corresponde a quantidade de metros de
cerca necessarios para cerca-lo.

Apos identificar um método para encontrar o valor da
incognita do problema, vamos descrevé-lo utilizando os blocos
do conjunto “Matematica” da linguagem de programacao do

Open Roberta Lab, de modo a programar o robd para efetuar
esse calculo.

Para isso, inicialmente, combine os blocos conforme
apresentado na Figura 46.

Figura 46 - Descrevendo o Calculo do Perimetro do Pasto
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Para incorporar o calculo ao programa elaborado
na resolugcao da primeira parte do desafio, € necessario,
inicialmente, combinar os blocos do conjunto “Matematica”
com outros blocos da linguagem. Vamos, entao, aproveitar
para resolver a terceira parte do desafio.

Na terceira parte do desafio, vocé deve programar o
robo para exibir o resultado do calculo na tela. Para isso,
primeiramente, habilite a visualizacao da tela do bloco EV3
virtual, clicando no botao EV3 indicado na Figura 47.



Figura 47 - Habilitando a Visualizacao da Tela do Robo
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Para fazer o rob0 exibir conteldo na tela, utilize o bloco “*mostrar
texto” do conjunto “Acao”. Assim, encaixe a expressao do calculo ao
bloco “mostrar texto”. Em seguida, defina a posicao em que o resultado
sera exibido, inserindo os valores nos campos “coluna” e “linha”.

Além disso, para que o resultado seja exibido na tela por mais
tempo, utilize o bloco “espera ms” do conjunto “Controle” e defina o
tempo desejado em milissegundos, conforme apresentado na Figura
48.

Figura 48 - Exibindo Contelido na Tela do Robo
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Vocé também pode exibir um resultado mais elaborado, ao combinar
blocos “mostrar texto” para formular uma frase como resposta ao
problema, conforme apresentado na Figura 49, a qual exibe uma solugao
possivel para o quinto desafio.

Figura 49 - Solucao Possivel para o Desafio 5 Parte 1
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Figura 50 - Solucao Possivel para o Desafio 5 Parte 2
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Apos concluir a descricao da sua solucdo, revise o programa
antes de executa-lo, verificando se cada passo esta correto.

Apos a execucao, reflita sobre o resultado obtido. Caso o
resultado nao esteja correto, sera necessario realizar a depuracao do
programa, identificando e corrigindo erros para alcancar o resultado
esperado.

Por fim, mesmo que o resultado esteja correto, lembre-se de que
sempre é possivel aprimorar o programa, por meio da refatoracao.
Dessa forma, salve o programa e, em seguida, procure outras formas
de chegar ao resultado, preferencialmente utilizando menos blocos.

Uma dica: observe que o programa ficou extenso e alguns
blocos se repetem exatamente com a mesma configuracao.
Sendo assim, tente utilizar o bloco “repetir n vezes” do
conjunto “Controle” para evitar a repeticao desses blocos.



CAPITULC

RESOLVENDO
PROBLEMAS
COM ROBOS

Neste capitulo, vocé tem como objetivos de aprendizagem:

e Desenvolver solucdoes para problemas com autonomia,
aplicando conhecimentos de robodtica, programacao,
matematica e da area técnico-profissional adquiridos nos

capitulos anteriores.




Orientacoes iniciais

Neste capitulo, vocé devera desenvolver solugdes para
problemas mais complexos, apresentados em trés desafios.
Para resolvé-los, aplique os conhecimentos adquiridos nos
capitulos anteriores.

Nos dois primeiros desafios, sera utilizado o mesmo cenario
do Capitulo 3, apresentado na Figura 51.

Faca o download do cenario por meio do seguinte link:
http://drive.google.com/file/d/1DUoc40CdgUowEegGQ5tNrQWKPEDzD9
mh/view

Em seguida, envie o arquivo para a plataforma Open
Roberta Lab utilizando o botao “Upload”.

Figura 51 - Cenario para os desafios

Apés realizar o upload do cenario, posicione o robd do
simulador na posicao inicial, conforme indicado na Figura 52.


http://drive.google.com/file/d/1DUoc4oCdgUowEeqGQ5tNrQwKPEDzD9mh/view
http://drive.google.com/file/d/1DUoc4oCdgUowEeqGQ5tNrQwKPEDzD9mh/view

Figura 52 - Posicao inicial do robo
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Desafio 1: Servicos de Manejo Robotron -
Entrega de Racao

MISSAO: SERVICOS DE MANEJO ROBOTRON - CALCULANDO
E ENTREGANDO RACAO

Considere a seguinte situacdo-problema: vocé foi contratado(a)
pela empresa Robotron, que presta servico de manejo alimentar
de peixes em sua regiao por meio de rob6s. A empresa recebeu,
de produtores de tambaquis, solicitacdoes para realizar o
manejo em dois tanques de peixes, e vocé ficou responsavel
por programar um robd para realizar a compra e a entrega
dessa racao.

Segundo as solicitacoes dos produtores:

No tanque 1, ha 200 tambaquis que pesam, em média, 5 g.

No tanque 2, ha 550 tambaquis que pesam, em média, 20 g.




Considere que:

Para alimentar diariamente 100 tambaquis que pesam, em
meédia, 5 g, sao necessarios 50 g de racao.

Ja para alimentar 100 tambaquis que pesam, em média, 20 g,
sdo necessarios 160 g de racao.

Com base nessas informacoes, programe o robo para
se locomover até a loja de racao (indicada no cenario
pela marca vermelha) e realizar a compra da quantidade
diaria total de racao necessaria para alimentar os peixes
dos dois tanques.

Para efetuar a compra, o robo deve estacionar sobre a
marca de cor vermelha, efetuar o calculo da quantidade
total de racao (Qt) e dizer: “0Ola! Quero (Jt gramas de
racao!”

Depois disso, orobo devedirigir-seacadaumdos tanques
e realizar a entrega da quantidade de racao adequada a
cada um ((Qn).

Na entrega, o robo deve estacionar sobre a marca
correspondente a cada um dos tanques: Tanque 1 (cor
amarela) e Tanque 2 (cor azul). Em seguida, deve dizer:
“0la! Chegou a entrega de ()n gramas de racao!”

Na programacao do robo, vocé deve utilizar o sensor de
cor e variaveis para deixar o programa mais organizado.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Andrade e Brandao (2017).



Desafio 2: Servicos de Manejo Robotron -
Biometria de Peixes

MISSAO: SERVICOS DE MANEJO ROBOTRON - BIOMETRIA DE
PEIXES

Considere a seguinte situacao-problema: vocé foi contratado(a)
pela empresa Robotron para programar um rob0 para realizar a
biometria do tanque de peixes 3.

e Nesse contexto, considere os seguintes dados:
e No tanque 3, ha 2500 peixes.

e Considere que o rob0 ird coletar 75 peixes como amostra para
realizar a biometria.

Considere que, ao pesar todos os 75 peixes, o rob6 obteve 3 000
g de peso total.

Com base nesses dados, vocé deve programar o rob0o para se
locomover até o tanque de peixes 3, estacionar sobre a marca
verde e efetuar os calculos necessarios para determinar os
seguintes valores:

e 0 peso médio dos peixes;
e a biomassa.

Os resultados devem ser exibidos na tela do bloco EV3
virtual, sendo que a biomassa deve ser exibida em
quilogramas (kg).



Desafio 3: Medindo o Perimetro e Cercando o
Pasto

MISSAO: MEDINDO O PERIMETRO E CERCANDO O PASTO

Considere a seguinte situacao-problema: o professor da area de
Zootecnia do IFRR Campus Amajari, Glauber Djalma, pretende,
juntamente com os estudantes, instalar uma cerca do tipo
alambrado no pasto do setor de bovinocultura.

Com o objetivo de evitar esforco humano, o professor pediu
gue vocé programe um robd para percorrer o contorno do pasto
e calcular quantos metros de cerca e quantos mourdoes serao
necessarios, sendo que o professor pretende instalar um mourao
a cada 30 metros.

Considere que, ao percorrer e medir o pasto, o rob6 identificou
que ele possui formato retangular, com as seguintes dimensoes:

Comprimento: 340 m
Largura: 200 m

Agora, programe o robo para simular o percurso do contorno do
pasto, desenhando suas dimensdes por meio do rastro deixado
no simulador.

Para desenhar as dimensdes do pasto no simulador, considere a
escala 1:100. Ou seja, 1 cm no simulador representa 100 cm na
realidade (equivalente a 1 m).

Ao final, o rob6 deve calcular a quantidade de metros de cerca e
de mourdes necessarios para cercar o pasto e exibir o resultado
na tela do bloco EV3 virtual.

Fonte: Elaborado pelo autor com base em Magela (2018).



Solucoes possiveis para os desafios

Desafio 1: Servicos de Manejo Robotron — Entrega de Racao

Figura 53 - Solucao Possivel para o Desafio 1 - Parte 1
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Figura 54 - Solucao Possivel para o Desafio 1 - Parte 2
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Desafio 2: Servicos de Manejo Robotron - Biometria de Peixes

Figura 55 - Solucao Possivel para o Desafio 2 - Parte 1
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Figura 56 - Solucao Possivel para o Desafio 2 - Parte 2
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Desafio 3: Medindo o Perimetro e Cercando o Pasto

Figura 57 - Solucao Possivel para o Desafio 3 - Parte 1
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Vocé concluiu com éxito o estudo deste material.
Espero que a Robodtica Educacional tenha revelado a vocé
que é possivel aprender Matematica de uma forma divertida
e interessante, por meio de contextos que demonstram a
aplicacao pratica dos conhecimentos matematicos e, asim,
evidenciam sua importancia para a formacgao profissional.

Porém, a aprendizagem nao para por aqui! Sempre é
possivel aprender mais!

Continue explorando a matematica por meio da
programacao em robodtica! Desafie-se e descubra todo o
seu potencial!
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