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“Ensinar ndo é construir Conhecimento,
mas criar as possibilidades para a sua

propria producdo ou sua construcdo. “

(Freire, 2003, p.47)
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Resumo

O presente relatorio descreve a experiéncia da pratica de ensino
supervisionada, no ambito do Estagio Profissional do Mestrado em Ensino de
Informatica, do Instituto da Educacdo da Universidade de Lisboa.

A intervencdo decorreu no Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide,

mais propriamente na Escola Secundaria da Portela (Arco-iris), do Concelho de
Loures, numa turma de oitavo ano de escolaridade, na disciplina de “Introdugdo a
Robotica” onde foi lecionada a unidade tematica “Introducdo a Programacgao”.
Ao ficar estabelecidas a disciplina e a unidade tematica a lecionar, teve-se em conta
trés aspetos: os problemas associados a aprendizagem inicial de programacao; as
dificuldades dos alunos na resolucdo de problemas; e a robética enquanto estratégia
de ensino. Apds a andlise da literatura disponivel optou-se por utilizar a metodologia
de Aprendizagem Baseada na Resolucédo de Problemas (ABRP) e recorrer a robotica
associada a aprendizagem inicial de programacao no ensino basico, como estratégia
para promover o desenvolvimento de competéncias cognitivas e sociais, bem como
estruturar os conhecimentos dos alunos relativos a disciplina.

Neste sentido, escolheu-se o Robot mBot da Makeblock, e decidiu-se
programar usando o software mBlock 3.0. No decorrer da atividade letiva
privilegiou-se o trabalho em equipa, a colaboracédo interdisciplinar para resolucao de
problemas, adotando predominantemente, um ensino pratico e experimental.

Os principais objetivos estabelecidos a implementar com o projeto foram:
promover a aprendizagem de Programacdo; desenvolver competéncias para a
resolucéo de problemas; desenvolver o pensamento l6gico, espirito reflexivo e critico
dos alunos; e por fim promover o trabalho em equipa.

Na dimensédo de investigacdo utilizaram-se maltiplos métodos que ao longo
do tempo foram acumulando evidéncias, e que permitiram acompanhar e refletir
sobre compreensdo dos conhecimentos iniciais de programagéo por parte dos alunos
ao realizarem sequencialmente e com sucesso os diversos desafios propostos. De
uma forma geral, os alunos progrediram em termos de pensamento computacional, o
que melhorou a sua capacidade de resolucdo de problemas, em particular realga-se a
forte motivacdo por parte dos alunos, na testagem e a depuracao, que 0s conduziu a

solugdes muito interessantes. A aplicacdo desta estratégia permitiu aos alunos a



compreensdo dos conceitos base de programacdo ultrapassando assim as suas
dificuldades.

Palavras-Chave: Ambientes de Programacéo por Blocos, Pensamento Computacional,
Programacéo, Resolucao de Problemas, Robdtica Educativa.



Abstract

This essay reflects the work done at the preparation of supervised teaching
practice, during professional trainee of the Master Degree in IT teaching at Institute
of Education from University of Lisbon.

The intervention happened at Agrupamento de Escolas of Portela and
Moscavide, exactly at Portela Highschool (Arco-Iris), in Loures in an 8th grade class,
about the subject “Introduction to Robotics” where the unit “Introduction to
Programming” will be taught.

Established the subject and the unit to work, it had been in mind three main
aspects, initial programming learning related problems; students’ problem resolution
difficulties; and robotics as a teaching strategy. After reading a great amount of
literature it was decided to use problem solving base methodology (ABRP) and to
appeal to robotics connected to initial learning of programming in the basic teaching,
as a strategy to promote the development of cognitive and social skills, as well as
structure Students knowledge related to this subject.

So, it was chosen robot mBot from Makeblock, and programming using
software mBlock 3.0. During classes, team work and cooperation to problem solving
will be valued (interdisciplinarity), being mainly a practical and experimental
teaching.

The main objectives established to implement with the project were: promote
programming learning, develop problem resolution skills, develop students logical
thinking and critical spirit, and also promote collaborative team work.

Concerning investigation, several methods were used which, as time went by,
added evidences, allowing a reflection about the understanding of initial
programming knowledge by the students as they were successfully performing the
given challenges. Concerning computational thinking, students improved their skills
which made them better at problem solving and in robotics appliance, particularly, in
testing and debugging. This way there was more motivation getting interesting
solutions. The application of this strategy allowed the students to understand the base

concepts of programming overcoming, this way, their difficulties.

Keywords: Block Programming Environments, Computational Thinking,

Programming, Problem resolutions, Educational Robotics
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Capitulo 1. Introducéo

A realizagdo deste relatorio enquadra-se no dmbito da unidade curricular
Iniciacdo a Pratica Profissional 1V, inserida no Mestrado em Ensino de Informatica.
Neste relatorio descreve-se a experiéncia da Pratica de Ensino Supervisionada (PES),
que tinha os seguintes objetivos (Anexo AF): aprender através da observacdo de
aulas (préaticas de ensino dum colega mais experiente); conhecer o contexto escolar
dos alunos; fazer o enquadramento curricular e didatico da disciplina e da unidade
curricular a lecionar; elaborar a planificacdo de estratégias e instrumentos a
implementar no projeto educativo; efetuar a intervengdo supervisionada; e analisar a
dimensdo de investigacdo e seus respetivos resultados. A intervengdo decorreu na
Escola Secundéria da Portela, em Lisboa, a qual pertence ao Agrupamento de
Escolas Portela e Moscavide, na turma B do oitavo ano, do Ensino Basico.

Apesar da frequéncia da PES, ndo ter sido o primeiro contato da signataria
com a profissdo docente, que leciona com habilitagdo propria, desde 2007, no agora,
Agrupamento de Escolas José Belchior Viegas, esta intervencdo permitiu reforcar a
idealizacdo de que o professor deve estar ciente que se encontra em aprendizagem
permanente, e que a reflexdo sobre a sua pratica deve ser diaria, permitindo assim o
seu desenvolvimento profissional.

Na escolha da escola e da disciplina teve-se em consideragéo, o interesse pela
robotica educativa e pela programacdo (que sdo temas empolgantes e contagiantes,
onde se usa 0 pensamento computacional, a colaboracdo, a interdisciplinaridade no
seu ensino) e pelo fato de o Professor Cooperante, ser o Professor Paulo Torcato (que
possui um curriculo fascinante, sempre disposto a aprender e a ensinar; reconhecido
pelo seu profissionalismo e dedicacdo demonstrados no desempenho da sua profissdo
e pelo contributo para o sucesso escolar dos seus alunos). Nesta escolha, também se
teve em conta que as disciplinas onde sdo ensinados conceitos bésicos de
programacédo (Anexo J) tém elevadas taxas de insucesso escolar (Gomes & Mendes,
2007), e que para o professor o ato de ensinar programacdo ndo é facil, devido as
complexidades individuais de cada aluno, que revelam diferentes dificuldades a nivel
da programacao (Lahtinen et al., 2006).

Para a elaboracéo deste projeto de intervencdo (Anexos A, C, AF), consultou-

se diversa literatura sobre os seguintes temas: grelhas de observacgéo; observacao de



aulas; algoritmia, programacdo e problemas inerentes ao Seu ensino; pensamento
computacional, robdtica educativa; robot mBot e respetivo software mBlock;
avaliacdo (diagndstica, formativa e sumativa); Taxonomia de Bloom; e investigacéo
educativa.

Relativamente ao contexto escolar estudou-se o contetdo dos sites da Uniéo
de freguesias de Moscavide e Portela e do Agrupamento, com particular interesse,
nos documentos Projeto Educativo e Regulamento Interno do mesmo, também se
estudou a planificacdo da disciplina, conteidos objetivos e critérios de avaliacao.

Nesta intervencdo teve-se em consideracdo o documento sobre o perfil dos
alunos a saida da escolaridade obrigatdria, em particular, um conjunto de acGes
relacionadas com a préatica docente, que indicam que os professores tém que fazer
algumas alteracBes de praticas pedagogicas e didaticas de forma a adequar a
globalidade da acdo educativa as finalidades do perfil de competéncias dos alunos
(PA, 2017, p. 31). Ao refletir-se sobre este conjunto de acles, sobre as aprendizagens
essenciais (AE, 2017), sobre os contetdos de cada area de saber, sobre a literatura
referente a esses conteldos a lecionar teve-se a consciéncia do problema que se
quereria investigar, das metodologias a implementar, como se iria organizar o ensino,
que atividades associadas ao seu quotidiano, que avaliagcdo a implementar e assim
estruturou-se um cenario de aprendizagem.

Se no geral, esta comprovado pelos estudos realizados, os alunos nas
disciplinas de iniciacdo a programacao tém muitas dificuldades de compreensdo e de
aprendizagem, em particular, os alunos do oitavo ano também as sentem, e além
disso, sentem dificuldades nas resolucdes de problemas, mesmo que sejam aplicados
a vida real, pois € dificil para os alunos, o reconhecimento dos procedimentos
necessarios para se chegar a solucéo de um problema.

E sempre interessante e importante, obter-se informacéo sobre as dificuldades
de ensino inerentes a estes dois temas e as possiveis ferramentas e estratégias de
ensino mais adequadas para colmaté-las. E fundamental no ensino da programac&o, o
professor ser detentor de conhecimentos cientificos de programacgdo e encontrar a
utilidade pratica neles.

Depois da analise da literatura disponivel, optou-se por utilizar a metodologia
de aprendizagem baseada em resolucdo de problemas (ABRP), é inovadora em
contraste com a dita metodologia tradicional, é centrada no aluno, o conhecimento

pode ser conseguido de forma individual, ou em grupo, de forma cooperativa, €



motivante, parte da resolucdo de problemas para a aquisicdo de novos
conhecimentos, desenvolvendo habilidades, competéncias e atitudes em todo o
processo de aprendizagem e o professor € o facilitador do processo, estimula,
acompanha, e observa o trabalho de investigacdo do aluno, para chegar a solucéo dos
problemas.

A ABRP “apresenta-se como um modelo didatico que promove uma
aprendizagem integrada e contextualizada” (Souza & Dourado, 2015, p. 185). Ao
aplicar-se a metodologia ABRP, também se aplica o PC e ainda se recorre a robética
associada a aprendizagem inicial de programacao no ensino basico, como estratégia
para promover o desenvolvimento de competéncias cognitivas e sociais e estruturar
os conhecimentos dos alunos relativos a disciplina, o robot escolhido foi 0 mBot e o
software de programacdo o mBlock 3.0.

A robdtica tem vindo a afirmar-se nos Gltimos anos como uma ferramenta
pedag6gica muito 0til, pois d& oportunidade aos alunos de desenvolverem
habilidades motoras, mentais, sociais, interpessoais e considera-se facilitadora da
aprendizagem interdisciplinar.

Considerando-se que, segundo Gomes e Mendes (2008), os alunos preferem
ter aulas de maior componente pratica, em detrimento de uma exposicdo de
conteddos excessiva. Desenvolveram-se interaces pedagdgicas que se basearam na
partilha sistematica, a fim de construir praticas inovadoras, adequadas as
caracteristicas de cada aluno, colmatando as dificuldades inerentes ao ensino de
programacéo.

Na planificacdo da dimensdo de investigacdo, estabeleceu-se que se vai
aplicar a robdtica na aprendizagem inicial de programacdo no ensino basico, e
através desta estratégia, perceber se os alunos conseguem ultrapassar as dificuldades
e aprender os conceitos base de programacgdo. A planificacdo deste projeto de
intervencdo (Anexo D) implicou a construgdo de varios instrumentos, tanto para a
futura intervencdo como para a investigacao, referenciados neste relatério.

Devido a pandemia provocada pela COVID-19 e as medidas excecionais
impostas em Portugal, apos ter sido decretado o estado de emergéncia, ndo se aplicou
0 Ultimo problema, as planificacdes e alguns instrumentos da intervengdo foram
modificados, ensinou-se mais o0 conteido programatico “as funcgdes”, houve
necessidade de aprender novas ferramentas para a lecionacdo de aulas on-line, de

frequentar véarias formaces, que tambem estdo referenciadas neste relatorio.



1.1. Contextualizacdo Legal e Institucional da PES

O modelo organizacional da formacdo inicial de professores de informatica,
para 0 3.° ciclo de ensino béasico e ensino secundario € relativamente recente. O
Decreto Lei n.° 43/ 2007 “aprova o regime juridico da habilitacéo profissional para a
docéncia na educagdo pré-escolar e nos ensinos basico e secundario”. Com este
decreto ficou definido quais “as condi¢Ges necessarias para a obtencdo de habilitacdo
profissional para a docéncia num determinado dominio” e assume a adaptacdo da
formacéo inicial de professores ao processo de Bolonha, definido pelo Decreto Lei
n.% 74/ 2006, colocando a formacéo inicial de professores no 2.° ciclo de Bolonha. As
componentes de formacéo do ciclo de estudo do mestrado em ensino de informatica
foram definidas pelo Decreto Lei n.° 43/2007, e foram posteriormente alteradas pelo
Decreto Lei n.° 79/ 2014, e corrigido pela Declaragdo de Retificagdo n.° 32/ 2014
(Pedro, Piedade & Matos, 2018).

Em sintese, e atendendo ao Despacho n.° 7094/2015 e ao Regulamento n.°
553/2017, o futuro professor de informatica tera de frequentar o 1.° ciclo onde obtém
a licenciatura. Para se candidatar ao 2.° ciclo, tera que ter frequentado 120 ECTS na
area de informatica (ou minimo de 90 ETCS e terd de complementar o nimero de
ECTS em falta durante o ciclo de estudos), e tera de obter aprovacdo numa prova
escrita de Lingua Portuguesa realizada na Universidade de Lisboa.

Na Universidade de Lisboa, a formacdo inicial de professores de Informatica
é da responsabilidade de duas das suas instituicdes escolares, o Instituto de Educacéo
(componentes de formacdo educacional — as didaticas especificas e a Iniciacdo a
Préatica Profissional) e a Faculdade de Ciéncias (componentes de formacao na area de
informatica).

Na componente de formacdo de Iniciacdo a Préatica Profissional (IPP) os
futuros professores sdo envolvidos em atividades de inducdo a pratica docente em
contexto real, mas € no segundo ano, que desenvolvem os seus projetos de PES. No
2.° ano, no ambito desta pratica, os futuros professores sdo supervisionados por dois
professores orientadores, um na area da educacdo (Instituto da Educacéo) e outro na
area de Informatica (Faculdade de Ciéncias) e pelo professor cooperante da escola
onde decorre a intervencdo. Esta equipa de trabalho de natureza multidisciplinar

trabalha com o futuro professor durante a PES, ajudam no estabelecimento das



disciplinas e das tematicas a desenvolver, e definem o inicio das suas atividades na
escola, cuja duracdo sera de aproximadamente oito horas semanais.

Na PES sdo estabelecidas as seguintes fases: analise do contexto curricular e
didatico da disciplina, revendo aquilo que a literatura indica nesse campo e com base
nas observacgdes das aulas do professor cooperante e no conhecimento dos alunos;
desenvolvimento do seu plano pedagdgico, operacionalizado através do desenho de
um Cenério de Aprendizagem (CA) (Anexo A), desenvolvimento dos instrumentos
de avaliacdo, identificacdo e construcdo dos recursos didaticos a utilizar;
implementacdo da PES onde o futuro professor assume a lecionagdo em conjunto de
aulas (minimo total de 480 minutos); apds término, escrita do relatério que sera
presente para discussdo perante um juri em provas publicas de mestrado (Pedro,
Piedade & Matos, 2019).

1.2. Problema de Investigacéo

O conhecimento chega através de um processo, acumulando informacdes e
experiéncias que se vivéncia no dia a dia. A ideia de investigacdo pressupde que
existam problemas, e € essa identificagdo e formulacdo do problema que é o ponto
fundamental da investigacdo (Tuckman, 2005), um problema que seja exequivel de
ser investigado, pertinente, que tenha interesse e relevancia, valor tedrico, significado
pratico e amplitude critica. Segundo Vilelas, (2017, p. 21) “a metodologia define-se
como o caminho do pensamento e a préatica exercida na abordagem da realidade e a
investigacdo procura questionar e analisar a realidade”. O conhecimento cientifico
surge do raciocinio légico (quer seja indutivo ou dedutivo) e do método (pode-se
afirmar que tem como etapas: a descoberta do problema, a definicdo precisa do
problema, a procura de conhecimentos sobre o problema, a aplicagédo de instrumentos
produzindo novos dados e a obtencdo de resultados), e pretende compreender ou
explicar a realidade.

e O problema estabelecido para a dimensdo investigativa é: “Qual o
impacto do recurso a robdtica educativa associada a metodologia de
aprendizagem baseada em resolucdo de problemas na melhoria dos
resultados dos alunos na aprendizagem de conceitos iniciais de

programacgéo?”



Tal como afirmam Bogdan & Biklen (1994, p. 286), “(...) Os professores, ao
agirem como investigadores, ndo s6 desempenham os seus deveres, mas também se
observam a si proprios, ddo um passo atras e distanciam-se dos conflitos imediatos,
tornam-se capazes de ganhar uma visdo mais ampla do que se esta a passar”.

Considerando o problema definiram-se as seguintes questdes de investigagéo:

1. Em que medida a utilizacdo da roboética educativa e das solugdes de

programacdo baseadas em blocos permitiram aos alunos melhorarem os
seus resultados de aprendizagem?

2. Em que medida os exercicios propostos permitiram aos alunos melhorar

as suas competéncias na resolucao de problemas?

3. Quais as principais dificuldades de aprendizagem reveladas pelos alunos

no decorrer da PES?

Os instrumentos utilizados na recolha de dados foram a observacdo direta
(Anexos E e N), os questionarios (Anexos P, Q, R, S, T e U), as entrevistas (Anexo
X) e os testes de avaliacdo diagnostica (Anexo V) e sumativa (Anexo W). Os
documentos aplicados aos alunos foram utilizados para aferir a sua evolugdo ao
longo da prética supervisionada e aos professores do grupo de informaética (550)
sobre a utilizacdo da robotica educativa nas suas praticas de ensino na area da

programacéao.

1.4. Estrutura Interna do Relatorio

O relatorio esta organizado em 7 capitulos que estdo organizados numa
sequéncia logica, com contetdos diferenciados, conectados entre si e relacionados
com a tematica da investigacao.

A introducdo ao trabalho, que consta neste capitulo I, enquadra o contexto
didatico, apresenta a dimens&o investigativa e a estrutura interna do projeto.

No capitulo I1, descreve-se o contexto e enquadramento da intervencdo, onde
se evidencia as carateriza¢fes do agrupamento, da escola, dos alunos da turma, da
sala, da disciplina e da unidade de ensino-aprendizagem a ser intervinda.

No capitulo 111, fundamentam-se alguns conceitos pertinentes das opcdes
educativas e que serdo sustentadas na literatura que se consultou para o efeito.

No capitulo 1V, descreve-se o plano de intervencdo, apresentando o cenario

de aprendizagem desenvolvido, fundamentando-o atraves da apresentacdo dos



objetivos de aprendizagem, estratégias pedagdgicas, recursos e instrumentos de
avaliacdo. Ainda neste capitulo, faz-se uma descri¢do sumaria das aulas assistidas e
realizadas de forma narrativa.

No capitulo V, enuncia-se o tipo de metodologia de investigacéo a utilizar no
estudo, e o paradigma que fundamenta a mesma. Também se descrevem 0s
procedimentos, os instrumentos de recolha de dados e no final apresentam-se os
procedimentos de recolha, e analise dos dados. Neste relatorio, apresentam-se 0s
instrumentos de avaliacdo que foram utilizados nesta intervencéo.

No capitulo VI, apresenta-se uma conclusdo sobre o processo de
desenvolvimento deste projeto de intervencdo pedagdgica.

Consta ainda do relatério a bibliografia consultada, os apéndices e 0s anexos

indispensaveis para a leitura integral do presente estudo.



Capitulo Il — Enquadramento Curricular e Didatico

No presente capitulo, depois de analisar a literatura, apresenta-se o contexto
escolar onde foi desenvolvida a pratica de ensino supervisionada, e faz-se um
enquadramento curricular e didatico da disciplina de “Introducdo a Robdtica”, mais

especificamente, a unidade curricular de “Introducéo a Programacéo”.

2.1. Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide

Para se conseguir entender o contexto escolar, analisaram-se os sites da Junta
de Freguesia de Moscavide e Portela (JFMP, 2019) e do Portal do Agrupamento
(AEPM, 2019), fez-se a leitura de véarios documentos, entre 0s quais, 0S mais
estruturantes, o Projeto Educativo 2015/2018 (AEPM, 2015a) e o Regulamento
Interno de 2015/2019 (AEPM, 2015b).

O Agrupamento esta integrado na Area Metropolitana de Lisboa, inserido no
Concelho de Loures, mais precisamente na Unido de Freguesias de Moscavide e
Portela (agregacédo efetuada em 2013). A freguesia de Moscavide foi constituida em
23 de marco de 1928, pelo Decreto n.° 1522, e a freguesia da Portela em 4 de outubro
de 1985, pela Lei n.° 111/ 85.

Atualmente o Agrupamento de Escolas da Portela e Moscavide é composto

por cinco estabelecimentos de ensino (Tabela 1).

Tabela 1 Escolas do Agrupamento

Ano Escolas do Agrupamento Nivel de Ensino
Ensino Bésico 1/ JI da Portela Educacdo Pré-Escolar e 1.°
Ensino Bésico 1/ JI Quinta da Alegria  Ciclo
2003/2004  Ensino Basico Dr. Catela Gomes 1.°Ciclo
Ensino Basico 2, 3 Gaspar Correia 2.2 e 3.° Ciclos

2009/2010 Ensino Secundario da Portela (sede) 3.° Ciclo e Secundario

Constituindo o Agrupamento 176 docentes e 87 funcionarios, sendo que 75%
presta servico ha mais de 10 anos, o que evidéncia uma experiéncia profissional
bastante significativa.

O Agrupamento tem como missdo dar resposta as preocupacdes dos alunos
sobre as profissdes que podem vir a exercer futuramente, através da reflexdo, ou seja,

0s intervenientes no processo de ensino, tém que pensar na Escola que querem para



0s seus alunos. Num quadro de autonomia, de flexibilidade curricular, de
interdisciplinaridade e de projetos, serdo necessérias ideias inovadoras e debate, para
que se possa levar em frente os pressupostos de uma escola integradora e virada para
o futuro (CMDAEPM, 2019).

O Agrupamento possui Varios servicos especializados de apoio educativo, tais
como: a Educagdo Especial — Apoios Especializados; a Estrutura de Orientacdo
Educativa/Técnico-Pedagdgica; o Servico de Psicologia e Orientagdo; o Apoio
Educativo (Socioeducativo) — 1° Ciclo e os Apoios Pedagogicos Acrescidos — APAS
—2.%/3.° Ciclos e Ensino Secundario. Estes servi¢os destinam-se a promover a criagao
de condi¢Oes que assegurem a plena integracdo escolar e social dos alunos e, para
isso, deve ser conjugada a sua atividade com as estruturas de orientacdo educativa
(AEPM, 2015b).

Também conta com algumas parcerias como 0 Municipio (no &mbito da Acéao
Social Escolar e manutencao de edificios e recreios escolares), Bombeiros, Empresas
locais e a GesLoures (competéncias complementares e preparacdo para a vida ativa
de alunos) e protocolos com varias instituicdes designadamente o Centro de Recursos
para a Incluséo da Cercipovoa (no &mbito da Educacdo Especial) (AEPM, 2015a).

A taxa de retencdo desde o 1° ano até ao 11.° ano, é relativamente baixa, mas
a de 12.° é preocupante, pois ultrapassa 0s 40% e a taxa de desisténcia entre os 14
anos e 0s 16 anos de idade no agrupamento é menor que 4%. O grau de satisfacdo
dos alunos e dos pais/ encarregados de educacao relativamente ao funcionamento do
agrupamento € superior a 80% desde o 1.° Ciclo do Ensino Basico ao Ensino
Secundario. Atendendo a informacdo referida anteriormente, pode-se dizer que a

comunidade escolar se encontra muito satisfeita neste Agrupamento de Escolas.

2.2. Escola Secundaria da Portela (Arco-iris)

A Escola foi construida em 1988, e a maioria dos alunos provém das escolas
do agrupamento, especialmente da que leciona o 2.° Ciclo do Ensino Basico, embora
acolha alunos oriundos de outras freguesias, e outros concelhos vizinhos.

A Escola é constituida por 8 blocos pintados, cada um com uma cor: 1 —
Refeitdrio, Bar dos Alunos e Papelaria; 2 — Pavilhdo Gimnodesportivo; A — Direcao,
Servigos Administrativos, Biblioteca Escolar, Sala de Professores, Sala de Diretores

de Turma, Gabinete Médico e Servicos de Reprografia; B — nove salas, disciplinas
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ligadas as Artes Visuais; C — treze salas, 3.° Ciclo; D — dez salas de aula, 3.° Ciclo,
Sala de Teatro e Auditério da Escola; E — onze salas de aula, Ensino Secundario e
Laboratorios de Biologia; e F — nove salas de aula, Ensino Secundario e 0s

Laboratorios de Quimica (Figura 1).

Figura 1 Planta da Escola Secundéria da Portela.
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Nota: Adaptada de AEPM (2015b).

Ao nivel do Ensino Secundério, a escola tem como oferta educativa os Cursos
Cientifico-Humanisticos de Ciéncias e Tecnologias, de Ciéncias Socioecondémicas,
de Artes Visuais e Linguas e Humanidades, e o Curso Profissional de Desporto.

Os alunos podem usufruir de varias atividades inseridas em clubes: de
Ciéncia, de Robdtica, de Multimédia, de Teatro, e de Matematica; no Desporto
Escolar e em variados eventos que se realizam ao longo do ano, especialmente no dia
do agrupamento. Estes clubes operam em espacgos préprios, criados e equipados em

funcdo das atividades especificas de cada um deles (AEPM, 2015b).

2.3. Turma

Além do estudo da parte documental, dos dados fornecidos pelo Professor
Cooperante e pela Diretora de Turma, do inquérito por questionario aplicado aos
alunos, no dia 22 de outubro de 2019, participou-se numa reunido intercalar, para
conhecer todos os professores da turma e para obter informagdes sobre os alunos da

turma, especificamente sobre as suas atitudes e valores, de possiveis estratégias de
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intervencgdo, das atividades a desenvolver com a turma e do seu aproveitamento
escolar.

A caraterizagdo da turma fez-se mediante a selecdo de 4 categorias de analise:
0 aluno e o encarregado de educacdo/ pais; a vida extraescolar do aluno; a sua
situacdo escolar; e as suas motivacOes/ expetativas (Anexo P).

Os alunos participantes na intervencao sdo os alunos do oitavo ano, turma B,
que no decorrente ano € composta por 28 alunos, 22 do género masculino e 6 do
género feminino com uma média de idades de 14 anos (50% dos alunos tém 13
anos). Os alunos sdo todos de Nacionalidade Portuguesa e 61 % pertencem a Unido
de Freguesias de Moscavide e Portela (perto da escola), 61% vive com 0 Mé&e e com
0 Pai, 25% s6 com a Mae e os restantes com a Mae e Padrasto.

Para todos os alunos, a encarregada de educacdo € a mae, a situacdo
profissional destas mées indica que de 68% estéo efetivas e 21% trabalham por conta
propria; 50% delas possui como habilitagdes o ensino secundario, 39% sé&o
licenciadas e as restantes concluiram o 3.° Ciclo do Ensino Béasico. Atendendo a este
panorama, € normal que 82% dos alunos ndo usufruam da acéo social escolar (ASE)
e que a nivel socioecondmico s6 existam 3 casos de alunos que beneficiam de ASE,
2 no escaldo A e 1 no escaléo B.

Os alunos pertencem a um estrato sociocultural médio e médio alto, os pais
valorizam a instituicdo Escola, fazem um acompanhamento sisteméatico, metodico e
constante, e estas condi¢Oes, mais as socioecondmicas e familiares que usufruem,
permitem aos alunos que sejam organizados e 0s seus desempenhos sejam muito
coerentes e ldgicos, pois sentem-se seguros, confortaveis e motivados para enfrentar
os desafios. Ha docentes do conselho de turma que consideram que na turma ha
alunos com bons resultados a nivel de avaliacdo e alunos muito fracos, pois tendem a
chegar atrasados a sala de aula, andam mais faladores do que é habitual e interagem
mais na sala de aula do que no ano anterior (informacgdo fornecida na reunido
Intercalar de Conselho de Turma).

Relativamente as “suas vidas extracurriculares”, pode-se concluir: 93% tém
computador e todos tém Internet em casa; 89% possuem robots em casa; 63% prefere
estudar em casa, 22% nas explicacfes e 11% na escola (e.g. na biblioteca); 48% dos
alunos estudam diariamente entre 1 a 2 horas e 26% menos de 1 hora, mas 11% ndo
estudam; 15% utilizam o computador para diversao todos os dias, 19% entre 1 a 2

dias por semana e 41% menos de um dia por semana (em termos estatisticos é bom);
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mas 75% utilizam softwares e/ ou plataformas associados a robética pelo menos um
dia por semana e 22% entre um e dois dias e 3,5 % entre dois e trés dias (o0 que é
muito bom para um ambiente extraescolar); e 0s seus maiores interesses sao desporto
(74%), jogos on-line e atividades ao ar livre (7,4%) e programar (3,6%).

Na parte escolar, temos que 79% dos alunos nunca ficaram retidos, 18%
ficaram uma vez retidos e 3% ficam retidos duas vezes (um aluno), 11% ficaram
retidos no 1.° Ciclo do Ensino Bésico e outros 11% no 2.° Ciclo do Ensino Basico.
Mais de metade dos alunos desta turma ja pertenceram ao “Quadro de Valor de
Exceléncia” da escola, e desses 32% receberam esta distin¢do duas vezes.

Os alunos que frequentaram aulas de robotica antes do 8.° ano, 86% no 3.°
Ciclo do Ensino Basico, 11% no 2.° Ciclo do Ensino Basico e 3% em atividades
extraescolares. Os robots com que mais trabalharam foram: Lego Mindstorms (86%),
mBot Makeblock (7%), Arduino e Bee-bot (3,6% cada), sé hd um aluno que nunca
teve contato com robots antes do 8.° ano.

Relativamente a experiéncia de programacdo, a maioria diz que o fez na
escola, 11% em casa e escola e 7 % nunca programou; os alunos que referiram ja ter
programado indicaram a programacdo em Scratch (82%), em Blocky (3,6%), Phyton
(3,6%) e Java Script (10,8%).

Na inscricdo para o 7.° ano, os alunos podem escolher trés disciplinas de
oferta escola: Oficina de Expressdo Dramatica, Artes Plasticas e Introducdo a
Robdtica. Os que escolheram a disciplina Introducdo a Robdtica justificam a sua
escolha, da seguinte maneira: 46% indicam procurar novas experiéncias de ensino,
25% referem ter gosto por esta area e quiseram aprofundar os seus conhecimentos, e
ndo gostavam das outras opgoes de ensino; e 4% por pretenderem ir a Concursos de
Programacao - Robotica, que é uma pratica habitual do Professor Cooperante.

Os alunos pretendem inscrever-se no 10.° ano, 65% no Curso Cientifico-
Humanistico, 11% no Curso Profissional na Area de Desporto, 7% no Curso
Profissional na Area de Programacéo e 17% ainda n3o sabe.

Na categoria de motivacbes e expetativas, os alunos indicaram que as
disciplinas preferidas sdo Educacdo Fisica e depois Matematica, apenas um aluno
respondeu Introducdo a Robotica, e a maior parte considera a disciplina muito
importante, tal como a unidade curricular a lecionar na intervencdo. As disciplinas
onde sentem mais dificuldades por ordem decrescente sdo a Matematica, o Inglés, a

Fisico-Quimica, e a Robotica, esta ultima indicada por 3 alunos.
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As principais dificuldades sentidas pelos alunos da turma na disciplina
Introducdo a Robotica na aplicacdo do inquérito por questionério inicial sdo:
programar, lidar com o0s conceitos matematicos inseridos nos problemas e a lingua
Inglesa que tém que utilizar no software mBlock 3.0. Na mesma, ja aprenderam a
programar usando o ambiente de programacao baseado em blocos mBlock, carregar
0s programas para o robot mBot.

Os alunos também indicaram que durante o ano letivo, ainda gostariam de
aprofundar os seus conhecimentos na programacao, para ndo ter tantas dificuldades;
de aprender a programar noutros ambiente de programacdo, utilizando outros robots
(aprender a montar e desmontar) e drones. Nesses ambientes gostariam de programar
jogos; e de ter contato com outros alunos, inclusive fora do pais, para partilharem
experiéncias de programacdo — robotica, pois consideram que a partilha e a
colaboracéo, lhes traria muitos proveitos na construcdo do seu conhecimento.

Os alunos consideram que a disciplina e a unidade a ser intervencionada séo
muito importantes (96,4%), e gostariam de ter mais tempo de aula semanal, como
tinham no ano letivo anterior. E interessante notar como os alunos sabem bem o que
desejam aprender, mas tém consciéncia que para conseguir isso, € preciso mais
tempo.

Inicialmente foram observadas seis aulas de 50 minutos. Estas,
proporcionaram um primeiro contato com a turma e permitiram recolher informacGes
sobre a sua dindmica de funcionamento. Assim, foi possivel perceber que, durante as
aulas e de uma forma geral, os alunos tendem a demonstrar comportamentos
representativos de interesse nos contetudos e de dificuldades na aprendizagem, mas
colaboram nos trabalhos propostos. Durante as aulas, os alunos sdo agrupados em
pequenos grupos de 4 elementos (a escolha € feita, ora aleatoriamente, ora definidos
pelos alunos ou pelo professor), é-lhes dado uma tarefa, discutem ideias, programam
solugdes, e testam o0s robots, a maior parte das vezes, refazem a programagao, por
vezes e atendendo a idade, dispersam e tentam brincar, hd que estar muito atento e
colmatar logo este tipo de comportamentos, pois pode condicionar o trabalho do
professor e todo o processo de ensino aprendizagem.

No geral, o interesse pelos contetudos é o desejavel, mas as dificuldades
sentidas tém impacto nos conhecimentos adquiridos. Tendo em conta o resultado do
inquérito por questionario, pode-se concluir que os alunos sabem que tinham

dificuldades na compreensdo dos conceitos de programacdo ja trabalhados
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anteriormente, e que esperavam colmata-los e tornarem-se melhores programadores
durante a intervencdo, pois ddo bastante importancia a unidade temética que foi
lecionada. Identificadas as dificuldades existentes, e atendendo a vasta literatura
consultada, desenvolveu-se um cenario de aprendizagem (Anexo A) que permitisse
colmatar as necessidades verificadas até a intervencdo e as possiveis durante a

mesma.

2.3.1. Horério da Turma

O horério da disciplina nesta turma era de um tempo, de 50 minutos, a terca-
feira no horério das 12h30 as 13h20, mas durante a intervencao foi de 2 tempos de 50
minutos, & terca-feira no horario das 13h30 as 15h30, com o respetivo intervalo. Esta
alteracdo foi pedida pelo Professor Cooperante, a direcdo do agrupamento e aos
encarregados de educacdo (na Reunido de Pais/ Encarregados de Educacdo efetuada
no 2.° periodo), que foi aceite por todos, dado que os alunos nao tinham aulas neste
novo horario.

Esta mudanca foi pedida, pois numa aula de 50 minutos, se descontarmos o
tempo de entrada e o tempo de organizacdo de uma atividade, iria restar pouco tempo
para execucdo das atividades. Assim uma aula com mais tempo, permite o0 recurso a
metodologias diferenciadas, mediante os diferentes estilos de aprendizagem dos
alunos, que para além da exposicao tedrica por parte da futura professora (FProf),
permitiu dedicar-se mais tempo ao trabalho experimental, e a resolugdo de
problemas.

Hoje em dia, ja esta provado através da neuroeducacdo que o cérebro precisa
de ser motivado, é necessario despertar a curiosidade, assim o aluno presta atencao
aquilo que se destaca (Cuenta et al., 2018), para que isso aconteca, utilizando a
robdtica precisa-se de mais tempo. Segundo Caldas & Rato (2017, p141), “Quando
os alunos pensam que vale a pena aprender algo, investem tempo no processo, e
guanto mais tempo eles gastam, maior € a probabilidade de que realmente aprendam
alguma competéncia”.

A (ltima aula presencial, foi no dia 10 de marco de 2020, terceira aula de 100
minutos da intervencdo e recomecaram em modo on-line no dia 8 de maio do
decorrente ano letivo e continuaram on-line até ao fim do terceiro periodo, no dia 26

de junho. Durante o periodo de confinamento, inicialmente a turma B do 8.° ano foi
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dividida em trés turnos e nos dias 8, 15 e 22 de maio foram lecionadas aulas on-line
de 30 minutos, ao Turno 1 as 9h40, Turno 2 as 10h20 e Turno 3 as 9 horas. Mais
tarde, os alunos do 11.° e 12.° anos recomecaram as aulas presenciais, e 0s alunos da
turma B do 8.° ano continuaram com as aulas on-line mas divididos por 2 turnos,
tiveram aulas on-line de 30 minutos, o Turno 1 nos dias 29 de maio, 5, 19 e 26 de
junho pelas 10h20 e o Turno 2 nos dias 28 de maio, 4, 18 e 25 de junho pelas 11
horas.

Adiante, sera detalnado o processo de desenvolvimento das aulas,
nomeadamente os dias em que houve intervencdo. Em todas as aulas on-line, a FProf
esteve sempre “presente” a colaborar, pois considerou-se que seria 0 melhor a fazer
pelo bem-estar emocional dos alunos, atendendo ao ambiente de receio, de
constrangimentos tecnoldgicos, de dificuldades emocionais e de ansiedade

provocado pelo tumulto que se estava a viver.

2.4. Sala de Aula

A sala onde se lecionou a disciplina de Introducdo a Robdtica, situa-se no
bloco C de cor laranja, intitula-se C3 (Figura 2), de nome LAB aTTitude3D,
localizada no rés do chdo, com uma excelente acessibilidade arquitetonica e
mobilidade dentro da mesma, ampla, com muita luz natural, com boa sonoridade,
com espaco para a realizacdo de trabalhos de grupo, de apresentacdes, de filmagens,
e a zona de testes de robots.

Figura 2 Bloco C da Escola Secundéria da Portela.

Uﬂ ,
.Q.
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A sala tem uma porta, ao lado da secretéria, que da entrada para uma dispensa
onde se guardam os varios equipamentos tecnolégicos.

A sala possui 4 cadeiras cor de laranja com rodas, com mesa ajustavel e
podem-se colocar as mochilas por baixo do assento; cinco pufs (de cores, amarelo,
cor de rosa escuro, azul, cor de rosa claro e verde alface); dois anfiteatros (em
madeira) com duas escadas, na primeira escada, levanta-se a tampa e colocam-se as
mochilas, por detras de cada um dos anfiteatros podem-se colocar os varios
computadores, tablets, robots e drones a carregar; 12 mesas cor de laranja (em
plastico) com 2 rodas para se poderem movimentar com mais facilidade; 18 cadeiras
de cor de laranja (de pléastico) simples, ergonémicas; trés mesas encostada a parede,
de metal azul e tampo de madeira que servem de apoio, para colocar malas com 0s
computadores; seis lousas brancas colocadas sequencialmente numa parede; varias
fichas elétricas ao longo das paredes; uma secretéria e uma torre, um rato, um teclado
no seguimento da porta da dispensa, e ainda nesse seguimento, existe um quadro
interativo da Promethean com rodas para se poder mover em qualquer dire¢do, no
quadro estd uma caixa para colocar os telemoOveis quando ndo sdo necessarios
(Figura 3).

Todo o mobilidrio nesta sala estda em excelentes condigdes, € movivel,
acessivel e livre de barreiras fisicas, facilitando e apoiando praticas flexiveis de
aprendizagem, diferentes métodos instrumentais (apresentacdes, discussfes em
grupo, resolucdo de problemas em grupo, filmagens, e.g.). Os recursos tecnoldgicos
estdo disponiveis, em boas condicGes e adaptam-se perfeitamente com as atividades a
realizar. Nesta sala, o centro de atividade é o aluno, onde pode investigar, criar,
desenvolver, partilhar e apresentar.

Neste espaco, as aulas concentram-se na experiéncia individual e partilhada,
valorizando uma cultura de reciprocidade na aprendizagem e promovendo um senso
compartilhado de comunidade, que enriquecem a experiéncia educacional. Através
do desenvolvimento da experiéncia tatil, os alunos sdo expostos a novas formas de

pensar, raciocinar e conhecer, que sdo relevantes e transformadoras.
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Figura 3 Sala C3 LAB aTTitude3D situada no Bloco C de Cor Laranja.

2.5. Unidade Didatica: Introducao a Robdtica

Esta disciplina ¢ uma opcdo da oferta de escola do nivel basico de ensino,

caracterizada por uma forte ligacdo com o mundo da programacdo e da robdtica,

procurando um ensino inovador, mais pratico e colaborativo.

A disciplina foi desenhada com os seguintes objetivos (Anexos D, K, Z, AF):

Tornar 0 aluno um agente ativo do seu proprio conhecimento.

Introduzir conceitos de robdtica.

Estimular nos alunos, o interesse pela execucdo de atividades
experimentais, promovendo a investigacdo na procura das melhores
solucdes para um melhor desempenho dos robots construidos.

Promover atividades que geram o trabalho colaborativo.

Estimular a criatividade e a inteligéncia promovendo a
interdisciplinaridade.

Introduzir os principios e conceitos fundamentais de programac&o.
Utilizar conceitos aprendidos em outras areas do conhecimento para o
desenvolvimento de projetos.

Promover situagGes que ajudem a gerir comportamentos, nomeadamente a

gestdo de emogdes, responsabilidade e lidar com a frustracao.
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Para o decorrente ano letivo, estdo planificadas trinta e quatro aulas de

cinquenta minutos para esta disciplina, e a sua estrutura modular é a seguinte:

1. Algoritmia e Resolucédo de Problemas

2. Introducéo a Robotica

2.1.

Introducgéo ao Kit Educativo mBot Makeblock e sua construgéo.

3. Introducéo a Programacdo usando Robética (mBlock) (Anexo K)

3.1
3.2.
3.3.
3.4.
3.5.
3.6.
3.7.
3.8.
3.9.

Componentes de um programa

Carregamento do programa mBlock para o mBot.
Utilizacdo de atuadores de movimento

Estruturas de controlo de repeticéo

Utilizacéo de atuadores de som e luz

Utilizag&o de sensor de proximidade

Utilizacdo de varidveis

Utilizacdo de sensor de segue linha

Tipos de dados

3.10. Estruturas de controlo de selecéo

3.11. Tipo de operadores e expressdes logicas

2.5.1. Unidade Tematica: Introducé@o a Programacéo

A intervencdo pedagdgica ocorreu dentro da unidade tematica “Introducéo a

Programacio”, com os contetdos referidos anteriormente, e pretende-se que no final

os alunos sejam capazes de:

Identificar componentes estruturais da programacao.

Identificar diferentes operadores e funcbes pré-definidas.

Usar diferentes operadores aritméticos, 10gicos e relacionais.
Compreender o funcionamento das estruturas de selecéo e repeticao.
Identificar diferentes tipos de dados e respetivas regras.

Compreender o funcionamento das variaveis.

Criar sequéncias de instrucdes que envolvam a selecéo e a repeticéo.
Criar programas que envolvam a utilizacdo de variaveis e funcdes.
Identificar e corrigir erros existentes na programacé&o.

Aplicar os conceitos base da programacao na resolucdo de problemas.

Usar a programacdo como ferramenta criativa.
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Existe uma relacdo intrinseca entre varios contetdos de literatura, musica,
ciéncias, conceitos matematicos e analises historicas ou geogréaficas etc. Portanto, a
interdisciplinaridade na escola é uma extensdo do que acontece na vida. Ao
planificar-se os problemas que serdo aplicados aos alunos, entendeu-se que ha pontos
de convergéncia entre as diferentes disciplinas, e fez-se por aborda-los em conjunto,
potencializando a compreensdo dos alunos sobre esses temas e, consequentemente,
sua aprendizagem. Os dominios que foram escolhidos séo os seguintes:

+ Ciéncias Naturais (Terra: um planeta com vida; Sustentabilidade na

terra).

* Educacéao Visual (Cor; Forma; Estrutura; Arquitetura).

* Educacdo Tecnologica (Movimentos e mecanismos; Acumulacdo e

transformacéo de energia).

* Francés (Conectés sur le monde — novas tecnologias; Vivre et voyager en

France — quotidiano ambiental).

» Fisico-Quimica (Som; Ondas de luz e sua propagacao).

* Inglés (Mother Nature — animais selvagens; Weather — Wise).

* Matematica (NUmeros e operacfes; Geometria e medida).

» Tecnologias de Informacdo e Comunicacdo TIC (Colaboragcdo em

ambientes fechados; Exploracéo de ambientes computacionais).

A Taxonomia de Bloom foi utlizada na planificacdo, organizacdo, controle
dos objetivos de aprendizagem. A taxonomia de Bloom pode ser utilizada para
diversos propositos educativos, nas atividades de programacdo podera ajudar a
identificar as dificuldades dos alunos. Na Figura 4, constata-se que os dois primeiros
niveis enfatizam a leitura e a compreensdo de c6digo, os dois a seguir, a habilidade
de escrita de pequenos fragmentos de codigo, a seguir 0s outros dois, a habilidade de

escrita de programas completos.



Figura 4 Taxonomia de Bloom aplicada a Robética - Programacao.

~
6. Criar: Juntar elementos para formar um todo coerente e funcional.
(Gerar, planejar, produzir.)
J
N
5. Avaliar: Realizac3o de julgamentos baseados em critérios e padrdes.
(Verificar, criticar.)
- J
7
4. Analisar: Decomposi¢cdo de um problema em suas partes constituintes
e determinacdo das relagdes entre as partes e o todo. (Diferenciar,
organizar, atribuir.)
B »
N

3. Aplicar: Utilizacdo de processos conhecidos para executar ou

implementar. (Executar, implementar)
J

~
2. Entender: Construc3o de significados através de diferentes tipos de

linguagens. (Interpretar, classificar, exemplificar, comparar, etc.)
-

D

a ™

1. Lembrar: Recuperacdo de conhecimento relevante da memdria de
longo termo. (Reconhecer, relembrar)

- >

Nota: Adaptada de Jesus e Raabe (2009).
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Capitulo 111 — Enquadramento Tedrico

Ja se fizeram muitos artigos e trabalhos cientificos sobre o ensino e a
aprendizagem de programacéo devido aos elevados niveis de insucesso. Em geral, os
alunos tém muitas dificuldades nas disciplinas de introducdo a programacao,
principalmente, na compreensédo da algoritmia, e das estruturas de controle. Segundo
Pereira e Rapkiewicz (2004), observa-se uma preocupagao crescente com 0 processo
de ensino/ aprendizagem da programacao.

Nas varias descricbes de casos de insucesso, 0s autores constatam que
acontecem independentemente da linguagem utilizada e mesmo depois de um
melhoramento tecnol6gico nas escolas. Na literatura, existem varios autores que
consideram que aprender a programar é dificil, as disciplinas de programagao tém
elevadas taxas de insucesso, e por vezes, os alunos até desistem (Lahtinen et al.,
2006; Lister et al., 2006).

Um dos objetivos do ensino da programacao é que os alunos desenvolvam as
suas capacidades, adquirindo os conhecimentos e competéncias necessarias para

conseguirem programar e resolver problemas reais.

3.1. Competéncias dos Professores e dos Alunos

Sabe-se que a escola precisa de capacitar os alunos para profissoes e desafios
que ainda ndo existem, ha competéncias que deixardo de ter relevancia nesse futuro,
tal como a memorizacdo, pois ter-se-a o suporte da tecnologia (Coelho, 2018). As
tecnologias emergentes nos dominios da robdtica, automacdo e a inteligéncia
artificial ja influenciam a economia global hoje em dia, por isso, alguns professores
utilizam a programacdo, o pensamento computacional e a robotica como forma de
atualizar a aprendizagem escolar.

Muitos autores definiram o termo ‘“competéncias”, mas uma das mais
interessantes foi definida por Pedro (2015), as competéncias implicam a mobilizacéo
e integracdo de recursos cognitivos diversos, procurando responder a situacOes
concretas que dependem dos contextos de atuagdo. Deste modo, as capacidades seréo
elementos constituintes das competéncias.

Segundo Perrenoud (2001), as competéncias profissionais dos Professores

sdo: organizar e dirigir situacOes de aprendizagem, administrar a progressdo das
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aprendizagens, conceber e fazer evoluir os dispositivos de diferenciacdo, envolver 0s
alunos na sua aprendizagem e no seu trabalho, trabalhar em equipa, participar na
administracdo da escola, informar e envolver os pais, enfrentar os deveres e 0s
dilemas éticos da profissao, e gerir a sua propria formacéo continua.

A UNESCO (2011) desenvolveu um referencial de competéncias
profissionais para docentes (focado nas competéncias TIC) para o século XXI em
2008, e foi revisto em 2011. Nesse referencial, estdo identificadas varias dimensoes:
compreensdo TIC na Educacéo, curriculo e avaliacdo, pedagogia, TIC, organizacao e
gestdo, e desenvolvimento do profissional docente, mediante cada um, os professores
tém trés niveis sucessivos de desenvolvimento: literacia digital (consciéncia basica),
aprofundamento do conhecimento (compreensdo e aplicacdo), e criacdo do
conhecimento (inovacao e gestdo).

Os especialistas também se debrucaram sobre as competéncias que os alunos
deveriam ter no século XXI. As competéncias que os alunos tém que desenvolver sdo
criatividade (envolve iniciativa, empenho, aprender com os erros, melhoramento das
tarefas/ projetos), capacidade de comunicacdo (fala, escrita, leitura da prépria lingua
e de uma lingua estrangeira, e saber comunicar através dos recursos tecnol6gicos),
colaboracdo (contribuir com ideias e contetdos, respeitar a opinido do outro e ser
flexivel nos papeis que cada um assume no grupo de trabalho), competéncia digital
(selecionar, aceder, gerir os recursos digitais para comunicar, colaborar, aprender, e
resolver problemas), pensamento critico (saber construir argumentos, raciocinios e
analises, fazer julgamentos, tirar conclusbes com base em sistemas cada vez mais
complexos), responsabilidade pessoal (conhecer forcas e fraquezas, gerir frustracoes,
adaptar-se a mudanca e refletir sobre os conhecimentos).

E possivel atingir objetivos académicos, ter conhecimento sobre os contetidos
programaticos e desenvolver estas competéncias a0 mesmo tempo, e exemplo disso,

é que cada vez mais se elaboram projetos interdisciplinares.

3.2. Pensamento Computacional

O Pensamento computacional (PC) hd muito que €é discutido e ndo é facil

haver consenso quanto a sua definicdo, Peter Denning inicialmente atribui-lhe o
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nome de pensamento algoritmico em 1950, Seymour Papert chamou-lhe pensamento
processual no artigo “twenty things to do with a computer” (Papert & Solomon,
1972), mas quem utilizou o termo PC pela primeira vez foi Jeannette Wing, através
do artigo “Computational Thinking” (Wing, 2006). Para Wing, € através do PC, que
ao visualizar um problema, se consegue reformula-lo em problemas menores e mais
faceis de serem resolvidos, refletindo na solucdo de maneira légica, abstrata,
algoritmica, recursiva e paralela.

A autora Wing debrucou-se durante anos sobre o termo, explicando-o e
definindo-o, fazendo vérias atualizacGes: “sdo o0s processos de pensamento
envolvidos na formulagdo de um problema e que expressam sua solucdo ou solucGes
eficazmente, de tal forma que uma maquina ou uma pessoa possa realizar” (Wing,
2014). Mesmo ap0s diversos estudos, o termo continuou a ser definido e criticado
durantes varios anos, até que Brackmann (2017, p. 29), fez a fusdo de diversas
fontes, e prop6s a seguinte defini¢do para o termo: “O PC é uma distinta capacidade
criativa, critica e estratégica humana de saber utilizar os fundamentos da
Computacdo, nas mais diversas areas do conhecimento, com a finalidade de
identificar e resolver problemas, de maneira individual ou colaborativa, através de
passos claros, de tal forma que uma pessoa ou uma maquina possam executa-los
eficazmente”.

Em linhas gerais, o PC foi resumido a quatro pilares: o reconhecimento de
padrdes (analise dos problemas, identificando aspetos comuns nos processos para a
sua resolucéo), a decomposicéo (divisao dos problemas em pequenas partes, e assim
consegue-se soluciona-los com mais facilidade), a abstracdo (na leitura do problema
foca-se nos detalhes que sdo importantes, enquanto que informacdes irrelevantes sao
ignoradas) e o pensamento algoritmico (estabelecimento de um conjunto de passos
para solucionar o problema). Os alunos através destes pilares conseguem desenvolver
modelos mentais adequados a resolucdo de problemas e a solucdo mais eficaz e
eficiente.

A programagdo envolve o PC, que promove o desenvolvimento de
competéncias na resolucdo de problemas, possibilita uma aprendizagem mais ampla,
favorecendo o desenvolvimento de competéncias sociais, técnicas e pessoais dos
alunos, bem como outras competéncias relacionadas com o curriculo das varias
disciplinas, possibilitando-lhes a construgdo do seu conhecimento no processo de

ensino-aprendizagem.
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A utilizagdo da robdtica educativa, ajuda a introduzir o PC e a programagéo
em atividades multidisciplinares de aprendizagem com os alunos. Pode-se
estabelecer uma relacdo entre as habilidades do PC e o problema:

e Reconhecimento dos padrfes: identificar os padrGes do problema e da
solucéo;

e Decomposicao: identificar as partes de um problema e subdividi-lo se
necessario, e reaproveitar as solucbes desenvolvidas para resolver 0 mesmo
problema.

e Abstracdo: identificar quais sdo as entradas e as saidas do problema,
eliminando os detalhes desnecessarios;

e Algoritmos: elaborar as sequéncias de passos necessarios para resolver o
problema, e refinar a solugéo.

e Simulacdo e otimizacdo: testar e simular as resolugbes mediante o
estabelecimento do cenério do problema, comparar solucdes obtidas pelos
outros colegas, comparando o desempenho das mesmas e obtencdo uma

solucdo eficiente e eficaz.

O PC associado a programacdo e a robotica educativa podem ajudar a
melhorar a vida das pessoas quando forem utilizados para a criagdo de solugdes
inovadoras, assim sendo, sdo requisitos elementares na formacdo de qualquer
aluno(a), pois aprender a procurar e a selecionar informacdo necessaria, a abstrair, a
decompor, a reconhecer padrdes e a programar, fard com que o aluno(a) possa, de
modo criativo e dinamico, enfrentar os problemas propostos em determinada
circunstancia, através do pensamento critico e uma metodologia para auxiliar no
processo de resolucdo de problemas.

O PC esté incluido na lista de habilidades e conhecimentos necessarios para o
pleno exercicio da cidadania no século XXI. Além dos financiamentos
governamentais e dos programas de grandes empresas a nivel mundial, tem-se
observado inimeras iniciativas fora do ambiente escolar, através de softwares e de
plataformas de acesso livre (incentivam o PC e o trabalho colaborativo), os quais tém
auxiliado que muitas iniciativas sejam também no ambito escolar. O PC auxilia

assim o processo de literacia digital dos alunos.
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3.4. Teorias de Aprendizagem

O cognitivismo defendia que o ser humano era um processador ativo de
informacdo, capaz de a procurar e de a transformar. As teorias cognitivistas tiveram
um papel importante ao nivel da planificagdo de métodos de instrucéo.

No paradigma cognitivista existem trés processos de aprendizagem que se
consideram interessantes na area da programacdo: Sociointeracionista,
Construtivismo e Construcionismo.

Lev Vygotsky defendeu na teoria Sociointeracionista que o aluno vai
respondendo aos estimulos externos, analisando, organizando, construindo o seu
conhecimento, através do processo continuo de fazer e refazer, e por seu lado, o
professor atua como mediador na procura do conhecimento e tem que conseguir
planear novas praticas que sejam eficazes do ponto de vista pedagogico.

Piaget elaborou a teoria do Construtivismo, na qual o aluno constréi modelos
mentais para compreender o mundo ao seu redor, através da descoberta, e da
participacdo em projetos, o aluno faz conexdes entre diferentes ideias e areas de
conhecimento facilitadas pelo professor e usa informacdes ja apreendidas para
adquirir mais conhecimento, e por seu lado, o professor precisa de criar situacfes
para que o aluno estabeleca relacdes, que faca construgdes, alcancando assim a
compreensdo do conhecimento.

O Seymour Papert foi influenciado pelo Jean Piaget, Lev Vigotsky, mas
distanciou-se da Psicologia de Desenvolvimento de Piaget, preferiu seguir a teoria do
Construcionismo, mais voltada para a intervencdo pedagogica, tornando-se pioneiro
no estudo do uso dos computadores na educacdo. A aprendizagem é centrada no
aluno, que é um construtor ativo, e que partilha as suas constru¢des com o0s outros, e
ao falarem sobre as mesmas, aprofunda-se o conhecimento, por seu lado, o professor
tem que aprender a perceber a necessidade de cada individuo.

Nos anos 70, Seymour Papert previu que as criancas usariam 0S
computadores como instrumentos para aumentar a criatividade e a capacidade de
aprendizagem (Papert, 1980).

Segundo Resnick (2012), os alunos devem aprender a trabalhar com os outros
e com ferramentas digitais para produzir conhecimento e ndo apenas memoriza-lo.
Os computadores sdo 6timos para armazenar e divulgar informacéo, mas também é

uma ferramenta de criacdo e expressao das pessoas. Os métodos tecnologicos, sem
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duvida, auxiliam o desenvolvimento do aluno que passa a ter maior interesse na sala
de aula. Tal como a linguagem escrita, a tendéncia natural da Programacé&o sera a sua
extensdo a todos os segmentos da populacdo, democratizando-a e tornando-a
acessivel a todos os seus utilizadores, na opinido de Thompson (2007).

Steve Jobs, que foi um dos fundadores da Apple, dizia que todos deveriam
aprender a programar um computador, porque isso ensina a pensar. Que aprender
programacdo € tdo crucial quanto saber ler, porque com o avanco da tecnologia,

saber programar é uma habilidade importante no século XXI.

3.5. As Principais Dificuldades no Ensino da Programacgéo

As abordagens tradicionais baseadas na transmissdo do conhecimento
acumulado ao longo do tempo, ndo conseguem colmatar as dificuldades no ensino da
programacao. Os autores Gomes e Mendes (2007) consideram que programar € uma
ciéncia complexa que, e para que os estudantes se tornem bons programadores, 0s
alunos deverdo adquirir uma série de competéncias técnicas que vao para além dos
conhecimentos das sintaxes e da linguagem de programacgao.

Para Perkins et al. (1988) a programacdo exige um esforco muito

significativo envolvendo varias competéncias de diversas areas (Anexo J).

3.5.1. As Competéncias dos Alunos

Alguns estudos relacionam a falta de competéncias para resolver problemas,
de conhecimentos matematicos e légicos com as dificuldades na programacao
Gomes et al. (2006), outros incidem na prépria sintaxe da linguagem e no nivel
abstrato do pseudocodigo (Miliszewska & Tan, 2007).

Os programadores principiantes podem saber a sintaxe e a semantica das
instrucdes individuais, mas ndo sabem como combina-las de forma a construir
programas validos (Spohrer & Soloway, 1986).

Winslow (1996), concluiu gque os alunos ndo conseguem, a partir da descricao
de um problema decomp6-lo em subproblemas, implementa-los e posteriormente
juntar todas as sub-solugdes numa solucdo completa.

As elevadas taxas de insucesso devem-se a incapacidade dos alunos de

completar pequenas tarefas em unidades introdutorias de programagdo. Os alunos
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para terem melhores resultados tém de aprender a sintaxe basica, e depois
gradualmente, progredirem para a semantica e a estrutura. Mas a verdade, é que
existem alunos que acompanham os contetdos tedricos de programacdo, conseguem
entender o cédigo e qual o seu output, mas depois ndo conseguem programar oS seus
préprios codigos (Bruce & McMaho, 2002).

Outros autores, afirmaram que muitos dos alunos apresentam dificuldades
nos principios basicos de programacéo, quer na capacidade de interpretar e descrever
codigo, (Lister et al., 2006), gerar programas, compreendé-los ou projeta-los a niveis
aceitaveis (Mead et al., 2006). Os autores consideram importante que os alunos
utilizem uma abordagem tentativa e erro para encontrar 0S Seus erros de
programacdo, utilizando a reflexdo, compreensdo, analise e teste de hipdtese (Janzen
& Saidian, 2006).

Para os autores Gomes e Mendes (2007), existem algumas causas que podem
estar na origem das dificuldades reveladas ao nivel da programacdo: a auséncia de
uma estratégia que abranja todos os alunos, a dificuldade dos alunos em utilizar os
conhecimentos para a resolucdo de um novo problema (Gomes & Mendes, 2008), e a
falta de conhecimento dos alunos de programagdo, nomeadamente na interpretacao
de erros (Costa et al., 2012).

3.5. 2. As Competéncias dos Professores

Considerando que cada aluno tem o seu ritmo de trabalho, ndo é possivel ao
professor adequar-se as necessidades de cada aluno. A utilizacdo do construtivismo
no ensino proporciona o0 aumento do interesse dos alunos pelos contetidos a serem
lecionados, uma vez que eles sdo responsaveis pela construcdo do seu proprio
conhecimento. Em especial, quando os alunos tém a possibilidade de construir e usar
dispositivos que possam ser usados em tarefas propostas e desenvolvidas por eles
préprios, o aluno tem a oportunidade de usar o conhecimento aprendido aliado a sua
curiosidade e criatividade.

Segundo Wallingford (2000), devem ser dados aos alunos diretrizes,
mecanismos, explica¢bes, objetivos, planos, regras de programacgdo, métodos de
composicao de planos etc.

Os autores Beaubouef e Mason (2005), relativamente ao insucesso dos alunos

no ensino da programacdo, culpam alguns professores de: mau aconselhamento aos
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alunos no sentido de frequentarem cursos para 0s quais ndo tém aptiddes; fracas
competéncias matematicas e de resolugdo de problemas, fracas aptidfes para
planificacdo de projetos, disciplinas laboratoriais mal planeadas, falta de tempo para
fornecer o feedback adequado aos alunos, professores mal preparados e ma escolha
da linguagem a ensinar etc. Para Webb e Rosson (2013), a escolha de ferramentas
profissionais/ mais educativas por parte dos professores também dificultam a

aprendizagem.

3.5.3. A Complexidade da Programacéo e das Linguagens

Vérios autores consideram que a programacdo € uma disciplina muito
exigente e dificil de dominar, associando esta dificuldade a sua natureza abstrata, e a
complexidade da sintaxe (Gomes & Mendes, 2007). De acordo com Perkins et al.
(1988), a programacao exige um esforco muito significativo envolvendo varias
competéncias de diversas areas.

Segundo Costa et al. (2012), a programacdo exige competéncias como o
pensamento critico e logico, a abstracdo e a capacidade de analisar e modelar
problemas.

Aprender a programar nao se restringe apenas a escrever linhas de codigo
numa dada linguagem é uma ciéncia, por ser constituida por um conjunto de regras
orientadoras, onde é necessario usar ldgica e onde existem métodos rigorosos para
que se assegure a eficiéncia, seguranca e utilidade dos programas gerados (Pereira et
al., 2017).

3.5.4. Métodos de Ensino

Os métodos tradicionais de ensino podem originar varios problemas (Price et
al., 2010). A insisténcia na imitacdo, na obediéncia, na repeticdo e no controlo, muito
frequentes nestes métodos, conduzem a uma negligéncia das capacidades criativas
individuais em detrimento de competéncias que sdo puramente mecanicas e
repetitivas. H4 falta ou inadequacdo dos métodos de ensino (Pereira et al., 2017).

Para além destes fatores, outros autores, tais como Gomes et al. (2008),
apontam metodos de ensino desadequados a aprendizagem da programacdo e a

conotacgao negativa associada a esta disciplina.
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3.6. Estratégias e Metodologias no Ensino da Programacao

Segundo Norman e Spohrer (1996), estd a ocorrer uma revolugdo na
educacédo, que lida com a filosofia de como se ensina, do relacionamento entre
professor e aluno, da forma como a sala de aula estd estruturada e da natureza do
curriculo.

“A recomendagdo principal que emerge da literatura é a de que 0 ensino se

deve centrar ndo somente na aprendizagem das carateristicas de determinada

linguagem de programacéo, mas igualmente na combinagdo das mesmas e

especialmente no problema adjacente referente ao projeto de programas

béasicos. [...] sugerimos que as estratégias de programacao devam receber uma
atencdo cada vez mais explicita em disciplinas introdutérias de programacéo.

Uma forma de o conseguir podera passar por introduzir muitos exemplos a

medida que os programas sdo desenvolvidos, discutindo as estratégias usadas

como parte deste processo” (Robins et al., 2003, p.138).

Atendendo a teoria do construcionismo, Coll et al. (2001) apresentaram
algumas ideias de ordem prética para utilizar na sala de aula, assim, o professor deve:
fazer a exposicao dos contetdos de forma gradual, com momentos de recapitulacao,
resumo e sintese; fazer analogias, usando 0s conhecimentos prévios dos alunos; e ser
elucidativo em relacdo as atividades propostas e ao que se quer ensinar; e dar ao
aluno a oportunidade de executar os procedimentos de forma voluntaria, consciente e
inovadora, bem como verificar a execucdo e realizar os seus aperfeicoamentos. O
aluno deve: estar motivado para aprender os procedimentos e poder avaliar o seu
préprio processo de aprendizagem; e ter sempre em conta que a elaboracdo do
conhecimento depende do seu esforco pessoal.

Becker, em 2012, perspetivou Vvérias estratégias para uma aprendizagem
autorregulada, que incluem a escolha do problema a resolver, prazos flexiveis, a
possibilidade de submeter novamente um trabalho que ja tenha sido avaliado,
contribuicdo do aluno para o contetdo do curso, bdénus para aperfeicoamentos e

trabalhos extra, entre outros.
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De acordo com Pattis (1990), os alunos devem desenvolver projetos
concretos e reais (com simplificacbes adequadas), através de um método de
desenvolvimento gradual.

Os alunos deveriam ser incentivados a interpretar, a estudar, a modificar e a
ampliar os programas escritos por programadores experientes e peritos, em contextos
que utilizem exemplos reais (Astrachan et al., 1997).

Segundo Barnes e Kolling (2006), deve-se seguir uma aproximacao orientada
por problemas e centrada no aprendiz, onde as tarefas particulares de programacéo
sdo as que motivam a aprendizagem de estruturas de programacéo e ndo o contrario.

H& autores que consideram importante que o0s alunos utilizem uma
abordagem de tentativa e erro para encontrar 0s seus erros de programacao,
utilizando a reflexdo, compreensdo, analise e teste de hipotese (Janzen & Saidian,
2006).

Para Roumani (2006) e Pedroni e Meyer (2006), o curriculo devia ser
lecionado de forma invertida, ou seja, depois dos alunos estarem confortaveis com o
comportamento e aplicacBes das principais estruturas de dados, € que devem
aprender a implementa-las, pois as abordagens tradicionais utilizadas nas disciplinas
introdutorias ndo estdo em conformidade com a teoria de aprendizagem cognitiva e
com a taxonomia de Bloom, de acordo com Bloom et al. (1956).

Segundo Lister et al. (2006), aos professores mais experientes deveria ser-lhe
dada preferéncia para lecionar estas tematicas em relacdo aos principiantes.

Atendendo ao perfil de desempenho profissional dos professores e a
dimensdo de desenvolvimento do ensino e da aprendizagem, o professor deve:
promover a aprendizagem sistematica dos processos de trabalho intelectual e das
formas de o organizar e comunicar, bem como o envolvimento ativo dos alunos nos
processos de aprendizagem e na gestdo do curriculo; desenvolver estratégias
pedagogicas diferenciadas, conducentes ao sucesso e realizacdo de cada aluno no
quadro sociocultural da diversidade das sociedades e da heterogeneidade dos
sujeitos, mobilizando valores, saberes, experiéncias e outras componentes dos
contextos e percursos pessoais, culturais e sociais dos alunos; incentivar a construcéo
participada de regras de convivéncia democratica e gerir, com seguranga e
flexibilidade, situa¢bes problematicas e conflitos interpessoais de natureza diversa
(DRE, 2001).
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Os professores deveriam ensinar aos alunos estratégias de interpretacdo, de
composicdo, de resolugdo de problemas e de planificagcdo. A escola precisa de
professores que estimulem a autonomia, a capacidade de reflexdo, a formulacdo de
questdes da parte dos alunos, apoiem o0 processo de pesquisa, de organizacdo, de
interpretacdo e a avaliagdo da informacdo a que tém acesso (Costa, 2008), assim 0s
alunos tém uma intervencéo ativa na construcao do conhecimento.

Para tentar colmatar as dificuldades na aprendizagem, os professores tém de
ter atencdo: ao estilo de aprendizagem preferencial de cada aluno e o seu nivel
cognitivo; as metodologias e as atividades que incidam sobre a aplicagdo préatica e
contextualizada dos conteddos, a experimentacdo, a pesquisa e a resolucdo de
problemas. Os professores devem adotar estratégias que motivem o aluno a envolver-
se na sua propria aprendizagem, e que lhe permitam desenvolver a autonomia. Na
proposta de problemas, deve privilegiar-se a crescente complexidade, fazendo apelo
a articulacdo de saberes das varias disciplinas, & fundamental que o professor se
articule com o conjunto de professores da turma, particularmente, com 0s quais seja
possivel a interdisciplinaridade e que na sua resolucdo dos mesmos, os alunos

cooperem em grupo.

3.7. Resolucédo de Problemas

Ha evidéncias e varios estudos que revelam que a resolucdo de problemas de
programacao é uma tarefa dificil. Em Portugal, os alunos tém resultados abaixo da
média na capacidade de resolucao de problemas, sendo considerado a capacidade de
resolucdo de problemas um dos objetivos de aprendizagem centrais (GTM, 2019).

A questdo da resolucdo de problemas na sala de aula foi abordada pela
primeira vez de modo consistente por Polya, em 1945, mas sé a partir da década de
90 com a publicacdo da Agenda para a A¢do do NCTM (1991), se tornou numa
problematica. Um problema devera ser desafiante, interessante, ser adequado e ser
problematico, que a sua solucdo ndo esteja completamente visivel. A ABRP segundo
Pdlya (2003) define-se em quatro etapas: compreender o problema, elaborar um
plano, executar o plano, e verificar os resultados. Ao longo destas quatro etapas o
aluno devera colocar a si préprio uma série de questbes que tém como objetivo

organizar o seu pensamento de uma forma mais sistematica e eficaz.
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Algumas estratégias sdo indicadas no Programa de Matematica para o Ensino
Basico (Martins, 2007): utilizar um esquema/ diagrama/ tabela/ gréfico, trabalhar do
fim para o principio, simular/ simplificar o problema, descobrir uma regularidade/
regra, organizar uma sequéncia de passos, tentativa e erro, procurar um problema
analogo, mas mais simples, desdobrar um problema complexo em questdes mais
simples, criar um problema equivalente, e explorar casos particulares.

Na opinido de Resnick (2017), os alunos ao resolverem as atividades
propostas: aprendem estratégias para resolver problemas, projetar e comunicar ideias,
dividir problemas complexos em partes mais simples, refazer projetos, identificar e
corrigir erros, partilhar e colaborar com outros e ser perseverantes a codificar para
aprender. Basicamente o aluno imagina, cria, brinca, partilha, reflete e volta ao ponto
de partida para iniciar outro ciclo, proporcionando a criagdo e a recriacdo, 0
desenvolvimento do pensamento critico e da criatividade.

A ABRP, teve origem no método Problem-Based Learning (PBL), que
consiste numa abordagem de ensino nascida no final da década de 1960 na escola de
medicina da Universidade McMaster (Canada), inspirada no método de estudo de
casos da escola de direito da Universidade de Harvard (EUA) na década de 1920.
Esta aprendizagem é uma abordagem instrucional centrada nos alunos, capacitando-
0s na pesquisa de informacdo, na integracao da teoria e da prética, aplicando os seus
conhecimentos e as suas habilidades para desenvolver uma solucdo vidvel para um
problema definido (Tawfik, 2015).

Esta metodologia tem as seguintes carateristicas: a aprendizagem que €
centrada no aluno; permite a aprendizagem de contetdos (ao resolver problemas os
alunos tentam ultrapassar as dificuldades que vao surgindo); estimula a vontade de
aprender (desenvolve nos alunos o desejo pela procura do conhecimento, pois
investigam, debatem, interpretam, refletem, d&o significado e entendem); e permite o
trabalho colaborativo em grupo (colaborando com os seus colegas de grupo,
ajudando o grupo a produzir possiveis solucdes para o problema interdisciplinar
colocado, que devera ser real e contextualizado).

A aprendizagem resulta da participacdo ativa dos alunos, do método
cientifico, de um ensino integrado e integrador dos conteudos e das diferentes areas
envolvidas, e conduz os alunos & procura do conhecimento necessario a resolucao
dos problemas, sendo os proprios alunos a determinarem as suas necessidades de

aprendizagem. Os alunos devem ter oportunidade de discutir com os colegas e com 0



33

professor, de argumentar, de criticar, de interagir por forma a haver uma partilha de
ideias, de estratégias, de raciocinios, de pensamentos matematicos e de desenvolver a
sua capacidade de comunicacdo. Neste processo, o professor é apenas um orientador
que conduz os alunos a pensar de forma logica, criativa e critica.

O PC utiliza-se na resolucdo de problemas quando se tem: perceber, formular,
abstrair, pensar logicamente, depurar e reconhecer os padrdes, e gerir efetivamente a
informacdo associada as tecnologias emergentes.

No perfil dos alunos a saida da escolaridade obrigatoria, as competéncias a
atingir relacionadas com este tema sdo nas areas do raciocinio e da resolugdo de
problemas, onde se considera que o0s alunos sejam capazes de “interpretar
informacdo, planear e conduzir pesquisas; gerir projetos e tomar decisdes para
resolver problemas; desenvolver processos conducentes a construcdo de produtos e
de conhecimento, usando recursos diversificados” (PA, 2017, p. 19).

Na ABRP, a avaliacdo deve ser estruturada e acompanhar todos os passos do
processo de ensino e aprendizagem. A avaliacdo pode ser formativa, tendo por
objetivo a melhoria do ensino e da aprendizagem baseada num processo continuo e
sistematico de intervencdo pedagdgica, pode ser realizada antes ou durante a
instrucéo, recolhendo informagdes sobre o conhecimento anterior e atual do aluno
aplicada nos processos instrucionais, estas informacdes sdo usadas para auxiliar a
planificacdo e a tomada de decisdo do professor. Também pode ser sumativa, onde o
objetivo é resumir o desempenho de um determinado aluno, grupo ou professor num
conjunto de padrdes ou objetivos de aprendizagem, mas nesse caso ocorre apos a
instrucdo, onde sdo recolhidas informacgbes sobre o desempenho ou realizacdes de

alunos, para determinar avaliacOes e explicar os relatérios enviados aos alunos e pais.

3.8. Introducéo a Programacao

Nesta secdo faz-se referéncia aos conceitos de linguagens de programacao e
paradigmas de programacdo. No manual em anexo, intitulado “Introducdo a
Programacdo”, explicita-se 0s conceitos de programacdo: dados (constantes e
variaveis), algoritmos e programas, diferentes tipos de operadores, estruturas de
controlo de dados, funcdes e de procedimentos, e paralelismo (Anexo AH). Este
manual foi construido e disponibilizado aos alunos como suporte ao trabalho a

desenvolver.
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3.8.1. Linguagem de programacao

Entre pessoas a comunicacdo faz-se de forma falada e escrita. Numa
linguagem de programagéo, o meio de comunicagdo faz-se entre o homem e a
maquina, o conteldo é o programa, que possui um conjunto de regras de sintaxe
(estrutura e pontuacdo), de semantica (o significado das palavras e como podemos
combiné-las de modo a terem sentido), instruc6es, operadores e identificadores.

As primeiras linguagens usavam uma sintaxe muito proxima da linguagem
maquina (composta pela combinacdo dos digitos 1 (um) e O (zero) dispostos em
blocos de oito unidades). A histéria dos computadores esta ligada a histéria da
linguagem de programacdo, uma linguagem é um conjunto de instrugdes pelas quais
0s humanos interagem com computadores. Um computador é um conjunto de
componentes eletrénicos, capaz de receber, armazenar e processar grande quantidade
de informacédo em funcdo de um conjunto de instrugdes com que é programado.

As linguagens de programacgdo podem-se classificar como linguagem de
baixo nivel (diretamente executavel pelo computador) e linguagem de alto nivel
(traduzidos para cddigo maquina por compiladores ou interpretadores).

Cada paradigma de programacao determina uma forma particular de abordar
os problemas e de formular as respetivas solugdes. Existem varios tipos de
paradigmas de programacdo (Van Roy, 2009): imperativo (estado, atribuicéo,
sequenciacdo), funcional (funcdo, aplicacdo, avaliacdo), l6gico (relacdo, deducao),
orientada a objetos (objetos, mensagens), concorrente (processo, comunicacao
sincrona e assincrona). A linguagem visual constitui uma subcategoria das
linguagens imperativas.

E fundamental conhecer a logica de programagdo e a construcdo de
algoritmos para se programar com confianca e sucesso. E importante conhecer os
principios, as técnicas, 0s conceitos, 0s elementos e as estruturas utilizadas numa
linguagem de programagcéo, tal como, entender os diferentes tipos de paradigmas de
programacédo (abordagens estruturadas) para resolver um determinado problema e
para um determinado publico escolar.

No ensino da programacgdo destacam-se os métodos de modelagem, a

decomposicédo de dados e de problemas em subproblemas, a generalizacdo de casos
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particulares para reutilizagdo e o desenvolvimento de programas incluindo o seu
desenho, codificagéo, teste, reflexdo e depuragdo (BBC Learning, 2015).

A escolha da linguagem faz-se atendendo a sua implementacdo, a sua
disponibilidade, a sua eficiéncia, ao conhecimento do(s) utilizador(es), a
portabilidade, & sintaxe, a semantica, ao ambiente de programacdo e modelo de
processamento.

As linguagens de programacao visual podem ser utilizadas para despertar e
motivar o interesse pela programacgdo. De acordo com Trindade (2015), “Deve-se
observar ainda que pela facilidade na sua utilizacdo até o publico infantil pode
utilizd-la como ferramenta de apoio para as demais disciplinas curriculares”.

Segundo (Ribeiro et al., 2012, p. 2), a linguagem de programacao visual “[...]
permite aos alunos construir seus algoritmos interagindo com elementos visuais. Os
elementos representam blocos de controle similares a estruturas do tipo “for”,
“while”, “if-then-else” e variaveis”. Com isso, quebra a barreira entre aprender
exclusivamente a logica e aprender a I6gica com a sintaxe.

Através de uma interface gréfica, os alunos conseguem visualizar e aprender
com uma sequéncia ldgica de blocos, é possivel construir estruturas de complexidade
variada, tudo depende do conhecimento do ambiente e do objetivo do problema. Se
aplicada no inicio do processo de aprendizagem pode contextualizar conceitos
abstratos e despertar o interesse pela programacao.

De acordo com Madeira (2017), os conhecimentos de programacdo de
computadores deveriam ser construidos ao longo da vida escolar, através da
realizacdo de tarefas cognitivas, e as habilidades adquiridas tornam-se o suporte ao

raciocinio humano no processo de resolucao de problemas.

3.9. Robotica Educativa

A primeira vez que o termo Robética surgiu foi no conto “Runaround”,
escrito por Isaac Asimov e publicado em 1942, que mais tarde propds um conjunto
de trés leis para a Robdtica, adicionando mais tarde uma lei zero. Leonardo Da Vinci
desenvolveu os planos de um cavaleiro que deveria mover-se automaticamente, mas
guem contruiu o primeiro foram o Joseph Engelberger e George Devol, intitulado o

“Ultimate”, no ano de 1962.
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Alguns robots educativos foram surgindo ao longo dos anos, podendo-se
considerar-se uma marca significativa, quando a Lego lanca os robots “Lego TC
Logo”, constituidos com pecas de Lego e programados usando a linguagem Logo,
que Seymour Papert havia criado no MIT Media Lab. Atualmente, existe uma vasta
oferta de robots educativos no mercado, também varias opcGes que permitem
construir robots usando materiais de baixo custo ou reciclaveis. Associado a esta
disponibilidade crescente na area da robotica tém surgido igualmente diversos
ambientes de programacdo por blocos, desenhados para serem utilizados por
criangas, que permitem a programacéo e interagdo com os diversos tipos de robots.

O surgimento dos kits comerciais para a roboética, e dos sites que
disponibilizam hardware e software livre possibilitaram que fosse desenvolvida e
aplicada em varias institui¢ces educacionais em diferentes paises, sobretudo naqueles
que querem a inclusdo digital na educagdo. Em algumas destas instituices, para
além da utilizacdo dos kits comerciais, também sdo utilizados materiais de baixo
custo ou reciclaveis, para construir 0s seus proprios robots.

A utilizacdo dos kits robdticos e de uma linguagem de programacéo de facil
compreensdo, facilita os primeiros contatos com a area da programacdo, além de
contribuir para a formagdo escolar, para o entendimento de varios contedos de
outras areas de conhecimento, do desenvolvimento do pensamento computacional e
aquisicdo das competéncias necessarias para o século XXI.

A roboética educativa, inicialmente era uma atividade académica que se
realizava no ensino superior e/ ou centros de pesquisa, onde se concebiam e se
desenvolviam projetos de pesquisa, € que as vezes, demoravam anos para Se
concluirem. Atualmente robotica educacional utiliza os robots para ajudar nos
processos pedagogicos, favorecendo o desenvolvimento das competéncias para o
século XXI. Entre as quais destacamos: a resolucdo de problemas complexos, o
pensamento critico, a criatividade, a inteligéncia emocional, a capacidade de
julgamento e de andlise de decisGes, a negociacdo e a flexibilidade cognitiva
(Cémara, Machado & Willians, 2018).

De acordo com a DGE (2016, p. 3):

“A integracdo da robotica no projeto permite tornar os conceitos ligados a

programacdo e pensamento computacional tangiveis [...]. Aprender a criar,

planear, resolver problemas, programar ligando artefactos tangiveis, [...]
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proporcionando também a articulacdo com contetdos das diferentes areas do

saber, pode ser implementado recorrendo a robética.”.

No perfil dos alunos a saida da escolaridade obrigatoria (2017, p. 29), as
competéncias a atingir relacionadas com este tema sdo saber cientifico, técnico e
tecnoldgico, onde os alunos tém de ser capazes de “manipular e manusear materiais e
instrumentos diversificados ... e executar operacGes técnicas e adequar a acdo de
transformacéo e criacdo de produtos aos diferentes contextos naturais, tecnolégicos e
socioculturais [...]".

Mas o uso dos robots, as vezes, ndo basta para cativar os alunos, depois de
consultar alguns estudos e artigos, verifica-se que as competicdes tecnoldgicas sdo
uma boa estratégia metodoldgica, para complementar o ensino na sala de aula, pois
os alunos sdo desafiados a desenvolver solugdes computacionais e servem para
identificar e corrigir deficiéncias e dificuldades de aprendizagem, que por vezes nao
sdo percebidas na sala de aula. A competicdo tem diversos objetivos, entre eles:
incentivar o trabalho em grupo e a colaboracgéo entre eles, descobrir novos talentos,
motivar o aluno e reforcar o conteddo em situacdes praticas de solucdes de

problemas (Vitorino et al, 2018).

3.10. Kit Educativo mBot Makeblock

Um robot € tipicamente programado pelo seu utilizador para reagir a um
determinado conjunto de informacgdes do ambiente onde esta inserido, possui um
conjunto de sensores, que permitem medir varios tipos de condi¢bes ambientais e
transmitir essa informacdo ao robot. Existem diversos tipos de sensores: de luz, de
toque, de temperatura ou humidade, de rotagdo ou posicdo angular, de som, de cor,
de distdncia ou ultrassénico etc. Paralelamente, o robot possui atuadores, que
permitem ao mesmo atuar sobre o ambiente onde esta inserido, 0s mais comuns sao
0s motores, que possibilitam adicionar diversos tipos de mecanismos, como por
exemplo, bracos mecanicos, rodas.

O mBot estimula nos alunos, o raciocinio logico, a criatividade para criar a
melhor solucéo, a ordenacdo da solucdo do problema, a criticidade para analisar 0s
resultados aprendizagem, a reflexdo, a pesquisa para trazer novos meios e

complementos a sua solugéo, o trabalho colaborativo em equipa, ou seja, estimula a
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aprendizagem, criando algo, desenvolvendo e testando a solugdo associada a
tecnologia.

Os fatores que influenciaram a decisdo de utilizacdo do kit mBot (Figura 5)
foram as carateristicas fisicas (tipo de comunicacdo, a bateria, 0s motores e suas
capacidades motrizes, e 0s sensores) e por ser relativamente facil de montar; ser
didatico; de facil compreensdo ja que utiliza a programacéo por blocos, tornando-se
assim uma opcao ao kit Lego, que possui um preco elevado e o Arduino, que por usar

a linguagem de programacéo C tornaria o ensino menos ludico.

Figura 5 Kit mBot da Makeblock.

Nota: Adaptada de Botnroll (2020).

Por ser um kit completo com chassi, placa, sensores e motores, 0 mBot
(Figura 6) facilita o ensino sobre a montagem do robot e o seu funcionamento, além
de evitar problemas com ligacGes de fios e baterias, pois 0 mesmo vem adaptado para
0 uso de pilhas e faz uso de cabos RJ25 para a ligacdo dos sensores.

E importante planear a construcdo do robot, para se ter a no¢éo de todos os
passos a serem executados. O robot mBot € um robot educacional que ajuda na
assimilacdo de conceitos de programacéo, eletronica e roboética. A utilizacdo de
sensores, permitem adaptar-se a0 ambiente que o rodeia, ora fornecendo dados, ora
realizando tarefas complexas. Quando se compra o kit mBot tem-se que o construir

com 0s sensores e atuadores necessarios para o tipo de problemas propostos.
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Figura 6 Kit mBot desmontado.

Nota: O robot mBot antes da FProf o montar.

Com o uso do kit pronto (Figura 5) foi possivel trabalhar de forma ludica com
o0s alunos as estruturas essenciais (chassi, sensores, motores e placa controladora) de
um robot e os conceitos de software livre, colaborando para a disseminagdo do

conhecimento em robética aplicada a programacao.

3.11. Software mBlock 3.0

Um dos grandes fatores que pode mitigar as dificuldades de programacéo, é a
selecdo de um bom ambiente para desenvolver o cddigo, a capacidade de pensamento
computacional e a criatividade.

Escolheu-se o programa mBlock 3.0 (Figura 7), pois é um ambiente IDE
onde se pode aprender a programar robots e drones, é compativel com o robot mBot.
E um ambiente grafico de programacdo baseado no Scratch 2.0 (programagio
baseada em blocos), em modo Arduino, que consiste na montagem de blocos para a
formacdo de algoritmos, permitindo uma criacdo interativa de instrucoes,
proporcionando assim a melhor compreensao por parte dos alunos.

Na tela inicial do mBlock existem diversos grupos de comandos, cada um
com sua cor para mais facil identificagdo. Quando se acede ao software terd de se

atualizar o firmware, instalar o Driver do Arduino, pode-se escolher a lingua
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portuguesa ou inglesa, entre as varias, edita-se 0 modo Arduino, escolhe-se a placa
mBot (mcore) e as extensdes makeblock (fard surgir blocos pretos). Depois deste
procedimento ja pode elaborar projetos e escolher instrucbes das seguintes
categorias: Controle (amarelo), Operadores (verde claro), o Robots (verde escuro) e
Dados e Blocos (cor de laranja). Com estes comandos consegue-se realizar varios
algoritmos, pode-se executar um trecho do programa com um clique duplo
diretamente no comando ou bloco de comandos, facilitando a depuracdo e o
entendimento do cédigo.

Os blocos de comando de controlo foram elaborados em forma de C para
sugerir quais os blocos de comandos devem ser colocados dentro deles. Os blocos de
comandos gue produzem valores sdo moldados de acordo com os diferentes tipos de
valores que eles retornam: de forma oval para nimeros e de forma hexagonal para
valores booleanos. Os blocos condicionais possuem espagos vazios em forma de
hexagono, indicando que é necessario colocar nesses espacos um valor booleano. O
software foi desenhado em 2D.

Depois de elaborarem o programa, conecta-se o robot mBot através de uma
porta serial e com o cabo, envia-se o0 cddigo para 0 Arduino (modo binario) e assim
podera testd-lo com o robot. A codificagdo para um programador mais experiente
podera ser feita editando com o Arduino IDE, cuja linguagem de programacéo
advém da linguagem C. O software permite a alteracdo dindmica de partes do codigo
e ver imediatamente os resultados, assim obtendo por vezes vérias solucdes, pois vai
melhorando a sua eficiéncia, mediante o feedback dos outros caso, estejam a
trabalhar em grupo.

O mBlock facilita a compreensdo das ideias abstratas necessarias para o
desenvolvimento de técnicas que possibilitam o desenvolvimento de um programa de

forma intuitiva. (Figura 7).

Figura 7 Software mBlock 3.0 associado ao Scratch em modo Arduino.
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Nota: Adaptado do software mBlock (mBlock, 2020).
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Para resolver qualquer problema proposto, o aluno tem que ter em
consideracdo as seguintes fases: anélise do problema e planificacdo do robot, caso
ndo esteja construido, terd de o fazer, usando os sensores e atuadores necessarios,
depois tera que desenvolver o programa, carrega-lo no robot, e a seguir executa-lo,
fazer testes e depuracdo, se precisar, fazer reajustamentos no codigo, voltar a
carrega-lo no robots e fazer mais testes e depuracdo, até conseguir obter uma solucao
para o problema.

Segundo Franca e Tedesco (2015), este software viabiliza o ensino dos
conceitos bésicos de uma linguagem de programacdo e a execucdo de métodos
essenciais na criagdo de algoritmos, a abstracdo, a avaliagéo, a correcdo de erros e 0
melhoramento e a reutilizacdo de algoritmos. Os alunos trabalham o PC ao criar
solucdes, sem necessidade de preocupacdo com erros de sintaxe.

Este software é um espacgo interessante, envolvente e motivador, onde 0s
alunos podem selecionar, criar e gerir algumas formas de midia; escolher, manipular
e integrar uma variedade de meios, permitindo que se expressem de maneira criativa,
é um ambiente relativamente facil de usar para a resolucdo de problemas, e para a

programacao, que incentiva a comunicagao e a colaboragéo.

3.12. Ferramentas digitais utilizadas na regulacdo da aprendizagem

A Internet é cada vez mais acedida, e com mais facilidade. Os alunos de hoje
sdo a geracdo on-line, sempre em multitarefa, e tém o desejo e as expetativas que as
TIC que usam diariamente, existam sempre na sala de aula, que os espacos de
aprendizagem sejam flexiveis, que o acesso a literatura seja digital, e principalmente
que os professores sejam interessados, motivadores, moderadores, desafiantes, justos
e promovam uma aprendizagem colaborativa, dando acesso a uma multiplicidade de
recursos educativos digitais.

As TIC, e em particular, a Internet, representam um recurso que contribui
para aumentar a qualidade do ensino e aprendizagem, estd a alterar o setor dos
recursos educativos que sdo distribuidos através da rede, e permitem que as escolas
transponham as suas barreiras geogréaficas e fisicas num processo de colaboracao e
interacdo social.

O LMS (Sistema de Gestdo da Aprendizagem) é um espaco privado de

partilha e interacdo, sempre acessivel ao professor e alunos. O LMS facilita o acesso
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aos contetdos, a interacdo professor — alunos, alunos — alunos e professores —
professores, através de meios de comunicacdo, de partilha de dificuldades, de
descobertas, de trabalhos individuais e em grupo, e o aluno tem acesso a partir de
qualquer lugar e a qualquer momento.

Na opinido dos autores Leite et al. (2009), existem vantagens e desvantagens
gerais, e em particular, em adotar um LMS. Na perspetiva dos alunos séo estas as
vantagens: alargamento do contacto professor/ aluno; atualizacdo constante dos
contetudos da disciplina; disponibilidade dos professores; diversificacdo dos meios
disponibilizados; acréscimo motivacional; acesso facil ao material disponibilizado
pelo professor; possibilidade de esclarecer de duvidas com o professor em tempo de
férias; acompanhamento mais “personalizado” de cada aluno e das suas duvidas e

necessidades.

3.12.1 Moodle

O Moodle (2010) foi desenvolvido desde 1990 por Martim Dougianas e
langado em 2002, o moodle é uma LMS educativa e foi desenhado para conciliar o
ensino e a Internet. Inicialmente utilizado em pequenos grupos universitarios, e
sujeita a pesquisas de estudo de casos que analisavam de perto a natureza da
colaboracdo e da reflexdo que aconteciam entre pequenos grupos de participantes
adultos.

O Moodle tem estado em constante desenvolvimento por uma comunidade
virtual de programadores, administradores de sistemas, designers e utilizadores de
todo o mundo no site moodle.org, sendo o ponto central de informacéo, colaboracao
e discussdo entre os varios intervenientes. Vai evoluindo a medida das necessidades
da comunidade. Enquadra-se como uma ferramenta de b-learning, em que séo
combinados os pontos fortes do ensino presencial, como a interacdo e a presenca do
professor, com as mais-valias do ensino a distancia, possibilitando uma maior
riqueza pedagdgica, interagdo e personalizacdo. A sua distribuicéo € feita livremente
na forma de software open source com suporte da norma de interoperabilidade de
contetdos SCORM.

A escolha da plataforma Moodle deveu-se as suas caracteristicas assentes no
modelo teorico sécio-construtivista da aprendizagem, e por ter demonstrado

eficiéncia quanto a sua utilizacdo por muitas instituicdes educacionais, pelo facto de
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ser gratuita e porque oferece multiplas ferramentas que aumentam a eficacia de um
curso on-line. A plataforma Moodle como apoio a formacéo presencial, permite criar
um ambiente de trabalho colaborativo, com reforco da interacéo entre os professores
— alunos, alunos — alunos e alunos - conteudos, através da disponibilizacdo de
ferramentas de comunicacdo sincrona e assincrona (foruns, chat, wikis, etc), bem
como permite acesso a recursos didaticos diversificados (conteudos interativos,
videos, podcast etc.), e possibilita a formacéo de portefolios digitais (Anexo B).

Acontecem mais comportamentos ndo éticos na dimensdo on-line, do que
presencial. Quando estamos a projetar o ambiente LMS temos que refletir em vérios
assuntos relacionados com ética, entre 0s quais: o0 tipo de ambiente ético que devera
existir, os desafios éticos relativos a propriedade intelectual, plagio, copyright e
privacidade, e a avaliacdo ética.

Ha que saber como planificar um ambiente de aprendizagem colaborativa,
pois promove a autonomia, confianga ou eficacia dos alunos (Shaikh & Khoja, 2012)

sdo desafios, a cada dia, mais prementes para o(a) professor(a).

3.12.2. SIMA - Sistema Interativo de Monotorizagdo das Aprendizagens

Esta aplicacdo faz parte de um projeto de parceria entre o Centro de
Competéncia Entre Mar e Serra e a ERTE da Direcdo-Geral da Educacdo, é uma
aplicacdo para redes sociais, a instalar no computador do professor (Windows, Mac
ou Linux), sem necessidade de instalacdo de aplicacdes nos dispositivos moveis
utilizados pelos alunos (computadores, tablets ou smartphones) e que dispensa de
acesso a Internet.

Com esta aplicacdo podem-se fazer os seguintes tipos de avaliagdo em tempo
atil: Diagndstica (avaliar pré-requisitos dos alunos para iniciar um novo tema ou
nivel); Formativa (avaliar os processos e o desempenho na concretizacdo dos
objetivos e identificar dificuldades); Sumativa (avaliar o desempenho dos alunos e
atribuir uma classificacdo); e Aferida (aferir a eficcia do sistema educativo).

Esta plataforma de avaliacdo é uma opg¢do muito viavel, pois a maioria das
plataformas existentes estdo condicionadas pelas limitagcdes de acesso a Internet na
generalidade das escolas, os alunos podem aceder de forma sincrona (recebem a
visualizacdo e respondem, em simultaneo, a mesma questdo, depois passam a

seguinte de forma automatica ou por decis@o do professor) ou assincrona (cada aluno
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recebe a totalidade das questdes, que podem aparecer em ordem diferente de aluno
para aluno, ao seu ritmo vai respondendo, fazendo a gestdo do tempo dedicado a
cada questdo e submete antes de finalizar o tempo dado pelo professor para o
momento de avaliacdo), e os resultados sdo imediatos, a sua visualizacdo é em tempo

real, fazendo a monotorizagéo da aprendizagem.

Figura 8 Categorias da Plataforma SIMA

0S MEUS EVIDENCIAS/ MODOS DE
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Nota: Adaptada da CCEMS (2020).

O ecrd inicial organiza as tarefas entre trés categorias: 0S meus recursos
(construir, editar ou importar, ...), evidéncia/ resultados (exportar para Microsoft
Excel), e modos de aplicacdo (modos, tempo, ...) (Figura 8).

As limitaces que se considerou no uso desta plataforma, mas que esta ainda
em fase de melhoramentos e expansdo: automatizar a instalacdo de novas
funcionalidades em funcdo dos desenvolvimentos, integrar animac6es, som e video,
simbologia cientifica, e ampliar o tipo de itens em termos de natureza de informacéo,

de integracdo e de funcéo.
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Capitulo IV — Plano e Intervengdo Pedagogica

Neste capitulo apresenta-se o processo de planificacdo da PES e descreve-se a
implementacdo da mesma, desde a observacdo e colaboracdo em situacdes de
educacdo e ensino, ao ensino praticado pela FProf, de acordo com as suas
competéncias e fungdes, dentro e fora da sala de aula, sempre numa atitude critica e
de reflexdo face aos desafios, aos processos e desempenhos do quotidiano

profissional.

4.1. Plano de Intervencéo

Para poder planificar a intervencdo, foram objeto de analise os seguintes
documentos da escola: Projeto Educativo da Escola e Regulamento Interno ( AEPM,
2015a, 2015b), Projetos Curricular da Escola e de Turma. A planificacdo passou
pelas seguintes etapas:

e Autorizacdo da Investigacdo efetuada na PES (Anexos L e M)

e Desenhos dos cenarios de aprendizagem; principais dificuldades no

Ensino da Programacdo e enquadramento Curricular e Didatico
(Anexos A, J e K)
Segundo Matos (2014), um cenério de aprendizagem deve possuir 0s
seguintes elementos: desenho organizacional do ambiente; os papéis e
os atores; o enredo, as estratégias de trabalho, atuacGes e propostas de
atividade; e reflexdo, regulacdo e autorregulacao.

e Observacdo de Aulas (Anexos E e N)

e Documentos com a calendarizacdo e os sumarios da PES (Anexo C e
D)

e Disciplina “Introducdo a Robética” no LMS Moodle (Anexo B)
Comecou-se a construir a disciplina na plataforma moodle, onde a
FProf € administradora.

e Planos de Aulas (Anexo D e AF)

Inicialmente elaborou-se por mddulos, compilou-se para apresentar,
resultando o documento em anexo.

e Ficha de Trabalho (Anexo O)
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Elaborou-se mais um problema para se aplicar, que estd na 3.2
apresentacdo em anexo (AD).

e Avaliacdo da PES (Anexo Y) e Avaliacdo da PES COVID-19 (Anexo
Z)

e Questionario para a caraterizacdo dos alunos (Anexo P)

e Suportes Multimédia (Anexo AD)

e Manual da PES (Anexo AH)

e Grelhas e questionarios de Auto e Heteroavaliagdo das aulas (Anexos
F,G,Q,ReS)

e Grelhas e questionarios de Auto e Heteroavaliacdo do Problema Final
(AnexosH, 1eT)

o Critérios de Avaliacdo da PES (Anexo Y e Z)

e Teste de Avaliacdo Diagndstica (Anexo V)

e Fichas de Apoio (Anexo AD)

e Questionario de Auto e Heteroavaliacdo do 2.° Periodo (Anexo AA)

e Entrevista aos Professores (Anexo X)

e Teste de Avaliacdo Sumativa (Anexo W)

e Questionario aos alunos sobre a PES (U)

e Questionario de Auto e Heteroavaliagdo do 3.° Periodo (Anexo AB)

e Texto para Ata do 3.° Periodo (Anexo AC)

4.2. Aulas Observadas

As praticas de observacdo e intervencdo baseiam-se no estudo de situacGes
reais do contexto escolar e recorrem a observacao, a reflexao e a acdo sobre a pratica,
ao analisar padrdes no comportamento na sala de aula, centrado na resolucdo de
problemas concretos e com o objetivo de melhorar o ensino. A observagdo (Anexo
E) desempenha um papel fundamental na melhoria da qualidade do ensino e da
aprendizagem.

Segundo Reis (2011, p.11), o processo de observacdo de aulas deve ser
encarado “como um processo de interacdo profissional, de carater essencialmente
formativo, centrado no desenvolvimento individual e coletivo dos professores e na

melhoria da qualidade do ensino e das aprendizagens”.
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No decorrer da PES foram observadas seis aulas de 50 minutos, que
permitiram a reflexdo sobre as atitudes da FProf, nomeadamente o tom de voz, a
velocidade com que fala, os comportamentos, as falhas pedagdgicas, as pausas para
que os alunos possam fazer a assimilagdo e reflexdo e para a participacdo dos
mesmos, a estruturacdo dos conteldos no quadro interativo ou numa apresentacéo
digital, as estratégias e meios a utilizar para motivar os alunos, o feedback a dar, a
capacidade de resolver problemas inesperados, a capacidade de resolver conflitos
(embora ndo o pudesse fazer na intervencao), as condicdes fisicas e técnicas da sala,
0s softwares sdo utilizados pelos alunos etc. Para a FProf, foi uma atividade
enriquecedora e que a tornou mais consciente que todos os dias se podem corrigir
erros, embora seja preferivel evita-los e principalmente melhorar a qualidade nas
atividades letivas.

No dia 1 de outubro de 2019 a FProf apresentou-se na Escola Secundaria da
Portela, onde foi recebida pelo Professor Cooperante que lhe indicou os varios
procedimentos instituidos e fez-lhe uma visita guiada a escola. Neste dia, a FProf
assistiu as aulas de trés turmas do 8.° ano, A, B e E que escolheram a disciplina de
Introducéo & Robotica.

Mesmo morando em Olhdo, a FProf sempre chegou com antecedéncia a
escola, tendo-se disponibilizado para ajudar na preparacdo da sala de aula e depois
arruma-la novamente como a encontrou. Todo o material utilizado esta guardado
numa sala contigua, e a sua entrada esta junto a secretaria do professor, encontra-se
fechada no horario extraescolar e s os professores a podem abrir.

A sala estava muito bem equipada, para sua surpresa. O mobiliario da sala é
movel permitindo a organizacdo em sete ilhas de mesas, cadeiras e pufs (pois nédo
existem cadeiras suficientes) dispostas pela sala mediante as tomadas de eletricidade
e 0 nimero de grupos a constituir. As duas bancadas dos anfiteatros também séo
deslocadas e colocadas em frente ao quadro interativo. Por cada ilha, sdo
disponibilizados um computador e um robot e o0s respetivos cabos e as malas dos
computadores sdo colocadas nas mesas laterais encostadas as paredes (Figura 9). No
fim do dia, a organizacgéo da sala volta a situacéo inicial (ha colegas de outros grupos
que também lecionam na mesma) e os computadores e robots guardados na sala de
apoio. Estes procedimentos descritos, repetiram-se em todos os dias da duragéo da

PES em aulas presenciais.
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Figura 9 Exemplo da organizacéo da Sala de Aula para as atividades de robdtica

Nesta turma, houve procedimentos muito similares em todas as aulas
assistidas, por parte dos alunos e do Professor Cooperante: o professor entrava na
sala de aula, os alunos entravam a seguir ordeiramente e perguntavam se iam precisar
do telemdvel, mediante a resposta do professor, ou o colocavam numa caixa por
baixo de quadro interativo ou ficavam com ele e retiravam o som. A seguir, dirigiam-
se aos anfiteatros, que estavam ora do lado esquerdo, ora do direito do quadro
interativo, e levantavam a tampa da primeira escada dos anfiteatros, colocando la as
mochilas, ficando s6 com uma folha A4 em branco ou um caderno e uma caneta na
sua posse. A seguir sentavam-se na segunda escada do anfiteatro e depois de fechar a
tampa, sentavam-se também na primeira, entretanto o professor ja tinha fechado a
porta de entrada e j& tinha escrito o sumario no programa E-360.

O programa Escola 360 (E-360) € um sistema do Ministério da Educacdo que
centraliza toda a informacdo de carater administrativo e educativo desde a educacéo
pré-escolar ao ensino secundario. O mesmo facilita a interacdo de todos os
intervenientes no processo educativo do aluno (E360, 2017). A FProf j& tinha
trabalhado com este programa, quer como professora, quer diretora de uma turma do
ensino de 2, 3.° Ciclo, e desde 2010 que também trabalhava com o Inovar no ensino
secundario, que foi criado em 2008 e também dinamizava a gestdo educativa e
escolar.

Depois de todos sentados, o professor cooperante fazia a chamada, quando
algum aluno entrava depois da porta fechada, pedia sempre licenca e explicava o

motivo do atraso, o professor ouvia e ndo marcava falta, mas se fosse depois de 10
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minutos, o professor dizia logo que ndo retirava a falta e que iria comunicar a
diretora de turma para que o seu encarregado de educagdo soubesse do acontecido,
ainda assim o aluno mantinha-se na sala. As faltas eram logo marcadas no programa
de faltas e era comunicado o sumario aos alunos (nas aulas da PES o procedimento
foi semelhante).

A seguir, o professor expunha os conteldos, apresentava as atividades e
depois fazia a selecdo dos grupos, ora aleatoriamente com ajuda de um programa
(uma roleta) no quadro interativo, ou dizia o grupo e quatro numeros escolhidos
aleatoriamente por ele. Mediante a realizacdo de alguns trabalhos, também deixou os
alunos escolher o seu proprio grupo. Os alunos demonstraram estar adaptados a
organizacédo de trabalho em grupo, na medida em que se juntavam aos elementos do
seu grupo, logo que estivessem os grupos estipulados, sem necessidade de aviso
prévio.

A nivel do discurso do professor, durante as aulas as interacGes aluno-
professor eram essencialmente em didlogo de grupo, onde aparentava ser
proporcionado tempo de reflexdo aos alunos. O discurso dos alunos direcionava-se
para outros assuntos ndo de cariz educacional, ou seja, de conversa entre pares. A
frequéncia com que os alunos faziam perguntas era regular e todos pareciam receber
a mesma atencdo do professor. A nivel de atividades educativas é estimulada a
participacdo dos alunos para aplicarem 0s seus conhecimentos nas atividades de
forma clara. Nas conversas informais os alunos sdo educados, simpaticos, e
contribuem para a criagdo de um bom ambiente. Parecem ter objetivos bem definidos
em relacdo ao curso que desejam seguir com expectativas e demonstrando-se
conscientes do trabalho necessarios para a sua concretiza¢do. Os alunos apresentam
alguma dificuldade na organizacéo do trabalho em grupo.

Face ao perfil da turma, a estratégia educativa global apresentada passa por
envolver os alunos no processo de ensino e aprendizagem, corresponsabilizando-os
pelo desenvolvimento dos seus saberes e desenvolvendo o seu empenho. A auséncia
de ar condicionado nas salas de informatica, acaba por perturbar um pouco o
decorrer das aulas nos meses de Inverno e Veréo.

Depois de realizarem as atividades e no fim da aula deixavam tudo arrumado
como encontraram, os trabalhos eram colocados numa pasta partilhada na Google

drive do professor.
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Na primeira aula, no dia 1 de outubro, a FProf foi apresentada como uma
colega que iria ajudar na lecionacdo dos contetdos programaticos, os alunos sempre
generosos comecaram logo a solicitar o seu apoio, pelo que teve sempre uma
participacdo ativa na sala de aula. Nessa aula, os alunos ambientaram-se ao robot
mBot, fizeram pequenos programas onde o objetivo era o robot andar s6 para a
frente, depois sé para tras, a seguir andar para a frente e para tras, e por fim fazer
poligonos como: quadrado, retangulo, tridangulo, hexagono e circunferéncia.

Na segunda aula, a 8 de outubro, a FProf também foi assistir as aulas das trés
turmas, mas ficou estabelecido que faria PES na turma B, porque tinha aulas a tarde
na Universidade e o universo amostral era maior. Os alunos tiveram que determinar a
distancia percorrida pelo robot sem medir fisicamente essa distancia, tiveram que
verificar se o conseguiam fazer através do perimetro e se era possivel determinar a
distancia percorrida. Também tiveram de verificar se ele se desloca & mesma
velocidade. Depois de muitas medigdes e experiéncias, 1a chegaram as soluces, pois
concluiram que as rodas do robot sdo circunferéncias, e quando se desloca segundo
uma trajetéria retilinea, a distancia percorrida pode ser determinada através do

produto do perimetro das rodas pelo nimero de rotagdes (Tabela 2).

Tabela 2 Cenério da atividade realizada na 2.2 aula assistida.
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Para a atividade a realizar na terceira aula, no dia 22 de outubro, foram
colocados 8 cones de sinalizacdo, 4 par a par (Figura 10), pois assim dois grupos

conseguiam testar as solugdes ao mesmo tempo. Inicialmente o robot comecava pela
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direita/ esquerda contornar 0s cones em S e parava no ultimo, e numa segunda etapa,
fazia 0 mesmo caminho, mas contornava o Ultimo cone e fazia o percurso inverso

acabando a esquerda/ direita do cone inicial (Figura 10).

Figura 10 Cenario da atividade realizada na 3.2 aula assistida.

Neste dia, participei na Reunido de Conselho de Turma, onde recolhi dados
imprescindiveis, fiquei a conhecer melhor os alunos, atendendo que a maioria dos
professores era 0 segundo ano letivo que lhes lecionava.

Na quarta aula, no dia 19 de novembro, montou-se um labirinto e os alunos
tiveram que colocar o robot a percorré-lo sem ajuda dos sensores. No lado que
comegcaram, tiveram de acabar. A pontuacdo foi dada pelo menor tempo a percorrer o
labirinto ou pelo maior percurso percorrido até ao limite de tempo da prova (Figura
11).

Figura 11 Cenério da atividade realizada na 4.2 aula assistida.
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Na quinta e sexta aula, dias 28 de janeiro e 4 de fevereiro de 2020, a atividade
proposta, era ludica, mas dificil, pois os grupos tiveram que colocar o robot a
“dancar” ao som de uma musica (escolha em grupo) com pelo menos um elemento

do grupo e apresenta-lo a turma.

4.3. Concretizacédo das Aulas

Durante as aulas lecionadas pela FProf, o aluno foi o agente do seu proprio
desenvolvimento intelectual, usava o computador e o robot como meios para
construcdo do conhecimento, desenvolvendo a analise critica, o raciocinio l6gico, a
criatividade (PC). A FProf foi a orientadora e facilitadora do conhecimento,
promovendo a articulacdo das aprendizagens a realizar com as aprendizagens
anteriores, efetuando sinteses globais dos conteudos, objetivos/ competéncias a
desenvolver, estratégias, recursos e avaliacGes das aprendizagens (momentos, formas
e instrumentos) e os problemas a realizar na aula (Anexo D, Z, AF e AG).
Apresentou o saber com exemplos pertinentes, utilizou métodos diversificados,
realizou frequentemente sinteses, e orientou o trabalho tendo em conta a
concentracdo e a autonomia na realizacdo das tarefas, mostrando firmeza em relacéo
ao respeito pelas regras, estimulando e reforcando a participacao de todos os alunos.

Quando os alunos se deparavam com um problema, para procurar uma
solugéo tinham em conta as experiéncias anteriores, o PC, e quando desenvolviam a
solucdo usavam a criatividade, refletiam sobre os resultados, usavam a criticidade
para analisar os resultados e verificavam se podiam melhorar o programa. Quando se
deparavam com erros, iam isola-los e corrigi-los, pois sdo meios de aprendizagem, o
objetivo sempre foi tentar soluciona-los e para isso podiam recorrer a pesquisa, mas
sempre na ideia de tornar o programa executavel. Coube a FProf elaborar problemas
desafiantes, que proporcionaram reflexdo, que fomentaram a cooperacdo, e eram
contextualizados na realidade do aluno. Isto aconteceu, pois com a observacdo das
aulas, a ida a reunido, a caraterizacdo efetuada da turma e o tempo que socializou
com os alunos permitiram ficar a conhecer melhor os mesmos. A FProf esteve
sempre recetiva para a pesquisa, para a experimentacdo, para a reflexdo, para
explorar a tecnologia proporcionando o conhecimento, sendo observadora e

mediadora, testando a teoria na pratica.
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Nesta intervencdo, aplicou-se a metodologia ABRP, em que os alunos
tiveram que resolver varios problemas, aumentando-se gradualmente o grau de
dificuldade, sempre com a dinamica de trabalho de grupo, promovendo o trabalho
colaborativo. Ajudou-se os alunos através de perguntas sugestivas ou indicagdes
Uteis na interpretacdo dos enunciados, fazendo com que os alunos se habituassem a
reconhecer os dados nos problemas, tais como os dados de entrada e qual o resultado
esperado, as variaveis, e 0s procedimentos necessarios para se chegar ao resultado. A
partir do momento, em que o conseguiram fazer sem ajuda, os alunos elevaram a sua
autoestima, interesse e 0 Seu sucesso escolar.

Os materiais necessarios a intervencdo foram construidos e disponibilizados
na plataforma moodle como suporte em linha de apoio as aprendizagens, onde 0s
alunos puderam colocar davidas e sugestfes, promovendo a partilha, a comunicagédo
e 0 respeito pela opinido dos outros.

Os grupos de trabalho foram constituidos mediante os seus resultados em sala
de aula, porque pretendia-se que cada grupo possuisse alunos com resultados mistos.
Os alunos foram distribuidos em 7 grupos, com 4 alunos cada, de modo a
proporcionar um melhor atendimento e uso dos kits existentes, assim puderam
desenvolver o pensamento légico, para além de desenvolver o trabalho em equipa e a
socializacdo entre eles. Assim aprenderam ndo sO conhecimentos na area de
informéatica, mas também na area da sociologia, ressaltando a importancia da
socializacgdo pelo ser humano.

Na planificagdo da PES (Anexo D), o total de aulas foram divididas em cinco
blocos de 100 minutos, comecando com uma aula mais expositiva, na qual se
explicaria como funciona uma linguagem de programacao, se revia a estrutura de um
robot e os conceitos ja lecionados. Apds esse primeiro bloco, aprenderiam sobre o
funcionamento dos sensores e passariam a desenvolver algoritmos para resolver
desafios com os robots. Nos ultimos blocos, os alunos aplicariam todos os
conhecimentos adquiridos durante as aulas para resolver um desafio proposto a fim
de que o pensamento légico seja desenvolvido e os conteddos aprendidos durante as
aulas pudessem ser aplicados na pratica, além de proporcionar que duavidas pontuais
fossem esclarecidas, garantindo a melhor aprendizagem possivel.

Pelo fato de a atividade proposta do dia 28 de janeiro se concluir no dia 4 de
fevereiro e pelo aparecimento do virus COVID-19, a planificacdo foi alterada,

realizaram-se 1 aula de 30 minutos mais 3 aulas de 100 minutos presenciais, e 8
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aulas de 30 minutos on-line, perfazendo 570 minutos de aulas na PES. Aula a aula,
explica-se 0 que se alterou e como se procedeu. A cada aula lecionada, o processo

inicial é semelhante e foi descrito anteriormente nas aulas assistidas.

4.3.1 Aulas do Modulo 1 — Luz e Som

Na aula do dia 4 de fevereiro de 2020, a FProf explicou a sua planificacdo
(Anexo D) e fez uma revisdo aos contetidos lecionados (Anexo AG). A seguir,
explicou brevemente o que seria uma LMS e porque tinha escolhido a plataforma
Moodle (Anexo B) para utilizar na disciplina “Introducdo a Programacéo”.
Apresentou a disciplina no Moodle, e como se fazia o acesso (j& estavam
introduzidos os e-mails dos alunos e dos professores cooperante e orientadores) e
entdo os alunos fizeram o acesso através de uma senha no telemovel. O acesso a
alguns recursos estava condicionado, mas ja puderam aceder a muitos outros para
efetuarem uma boa revisdo aos conteddos que seriam avaliados no Teste de
Avaliacdo Diagnostica (Anexo V). No fim da aula, além de ser facultado o nimero
de telemdvel da FProf, também foi relembrado o seu e-mail. Para o caso de alguns
alunos nao conseguirem aceder ao Moodle, foi enviado para 0s seus e-mails a mesma
informacdo sobre os contetdos disponivel on-line, entre os quais um video de como
aceder ao Moodle, para realizar um teste e submeté-lo.

Na aula do dia 18 de fevereiro, trocou-se de sala, para a realizacdo do Teste
de Avaliacdo Diagnostica (Anexo W) na plataforma Moodle, esclareceram-se as
duvidas e metade da turma acedeu a disciplina, os outros esperaram sentados
relativamente longe dos alunos que estariam a realizar o teste. Passado 20 minutos
repetiu-se 0 processo, no fim de todos realizarem o teste, foram-lhes indicados os
seus resultados e feita a correcdo na plataforma. Como estavam cansados, fez-se um
intervalo de 5 minutos e voltamos a sala C3, onde habitualmente se desenvolviam as
aulas desta disciplina.

Depois foram explicados o0s objetivos e os contetdos a serem lecionados (1.2
apresentacdo, Anexo AE). Apresentaram-se 0s contetdos e foi apresentado o
primeiro problema que teriam que resolver, pedindo a um dos alunos que o lesse em
voz alta e, de seguida, analisando o problema, com os alunos, com o intuito de
perceber se estava tudo claro e se percebiam o que era pretendido com 0 mesmo

(Tabela 3). Depois de concluirem o trabalho apresentou-se o segundo (Tabela 3) e 0
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terceiro problema (Tabela 4) de forma similar. Para conseguirem realizar o terceiro,
os alunos acabaram por ficar depois da hora da aula. Na propria aula, deviam aceder
a Internet e enviarem a solucdo para a plataforma, mas por problemas de Internet,
ndo foi possivel fazé-lo. A FProf guardou todos os trabalhos e mais tarde, na
Universidade enviou-0s aos responsaveis pelo grupo nesse dia, que por sua vez 0s
tinha que enviar aos restantes colegas e depois submeté-los na plataforma.

Durante a viagem de regresso a Olhdo, tirou davidas aos alunos, mesmo
depois de ter facilitado uma ficha de apoio e um video exemplificativo da submissao
de trabalhos. Estes procedimentos relativamente a submissdo e esclarecimentos de
duvidas foram-se repetindo nas duas aulas a seguir.

No primeiro problema, o robot acendia a sirene, ou seja, 0s 2 LED’s on board
(esquerdo e direito), alternadamente com cores, vermelho e azul, durante 5 vezes
(Anexo O). No segundo, alterou-se o codigo do programa anterior, de modo que 0
Robot tocava uma nota musical, quando cada um dos LED’s acender (Tabela 3).

No terceiro, reutilizou-se o codigo do anterior e manteve-se a sirene e o sinal

sonoro sempre ligados, a imitar ambulancia em cenario de emergéncia (Tabela 4).

Tabela 3 Solugdes dos Problemas 1 e 2 dos Grupos 1-2

mBot Program
mBot Program|

set led on board red@ green@ blue@
’

set led on board (PN red @ green@® blu=GP
f set led on board red@ green@ blue
»

set led on board (BEREND red @9 areen@ biu=EEE)

set led on board (FEIEND r=d @ arecn@ blu=GP
L 3
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Tabela 4 Solugédo do Problema 3 do Grupo 3

mBot Program

on board button

play tone on note (e beat{"HlP
»

set led on board (PN red 9 green@ blu el
»

play tone on note (@ beatCHP
T

Além da submissdo, os alunos também tinham que responder a um
questionario de auto e heteroavaliacdo na plataforma (Anexo Q), para o qual se
esclareceram as dividas para fazerem o acesso e submissdo. No preenchimento dos
outros questionarios (Anexo R e S), o processo foi similar em todas as aulas, mas

sem tantas davidas e esquecimentos.

4.3.2 Aulas do Modulo 2 — Sensores Ultrassom e de Linha

Na aula do dia 3 de marco de 2020, fez-se uma sintese dos conteudos
lecionados na aula anterior, e sobre as solu¢cdes encontradas pelos alunos. Depois
foram explicados os objetivos e contetudos a serem lecionados (2.2 apresentacéo,
Anexo AG). Apresentaram-se 0s conteidos e foi apresentado o quarto problema
(Tabela 5) que teriam que resolver, pedindo a um dos alunos que o lesse em voz alta
e, de seguida, analisando o problema, com os alunos. Depois das solugdes
encontradas, apresentou-se o quinto problema (Tabela 6) de forma similar. Antes do
fim da aula, foi feita uma sintese da aprendizagem. O processo de guardar os
programas, enviar aos responsaveis de cada grupo, e por sua vez enviarem aos
restantes colegas, e submeté-los na plataforma, foi idéntica, tal como o
preenchimento e submisséo do 2.° questionario de auto e heteroavaliacdo (Anexo R),
onde durante a viagem de regresso a casa, a professora também procedeu ao

esclarecimento de duvidas.
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Tabela 5 Solugdo do Problema 4 do Grupo 4 e respetivos Circuitos

mBot Program

wait until on board button [T

if ultrasonicsensodEHIEd distance <  then

set rnotorm speed@
3

set motor‘m speedm
else
at speed@liy)

No problema da Tabela 5, o robot s6 tinha que seguir sempre em frente (velocidade
100) até encontrar a Pipoca (um obstaculo), mas tem que ficar a menos de 15 cm
dela. No problema da Tabela 6 o robot seguia sempre em frente (velocidade 100) até
encontrar o mar (utilizamos s6 o Sensor de Linha para detetar 0 oceano — no cenario

serd uma fita de cor preta no chdo).

Tabela 6 Solugéo do Problema 5 do Grupo 5 e respetivos cenarios dos problemas

at speed@lil)
else
set motorm speed@
»

set motor@ speed@
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4.3.3 Aulas do Modulo 3 — Labirinto com Sensor de Linha / Variaveis e Funcdes

Na aula de 10 de marco de 2020, fez-se uma sintese dos contetdos lecionados
na aula anterior, e sobre as solucGes encontradas pelos alunos. Depois foram
explicados quais 0s objetivos e conteudos a serem lecionados (3.2 apresentacéo,
Anexo AG). Apresentaram-se 0s contetdos e foi apresentado o sexto problema
(Tabela 7) que teriam que resolver, pedindo a um dos alunos que o lesse em voz alta
e, de seguida, analisando o problema, com os alunos. Depois das solugdes
encontradas, apresentou-se o sétimo problema de forma similar. Antes do fim da
aula, foi feita uma sintese da aprendizagem. O processo de guardar e submeter das
solugdes foi similar ao da aula passada e o esclarecimento de duvidas também.

No problema 6, o Robot seguiu uma linha com o sensor de Linha para

encontrar as focas (Tabela 7).

Tabela 7 Solugdo do Problema 6 do Grupo 6 e respetivos Circuitos

mBot Program)

on board button fIEEFE.

et motod(P spee@llD
h
set motor{lEd spe=dflile

set motofm speedm
b
set motodfFEd specdli@

[ set motorlEW speed@
"
set motorl{lEd speedlil)

;set motorkiEY speed@
set motor@ speed@
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O problema 7, durante 10 segundos, o robot anda a sempre em frente e a cada
fita preta que encontre a variavel € incrementada e foi guardado esse valor (variavel

count) e o sensor utilizado é o De Linha (Tabela 8).

Tabela 8 Solugdo do Problema 7 do Grupo 7 e exemplo de submisséo no Moodle

mBot Program
set

Introdugdo a Robotica

uuuuuuuuuuuuu
Nimera de trabalhos submetidos
Reguerem avaliagio

Data iite para submeter trabalhos

Tempo restante

. o | s |

at speed(

Este dia foi o Gltimo dia de aulas presenciais, a FProf fez as avaliacdes
planeadas na PES até aquele momento (Anexo Y e Z), e juntamente com 0s
resultados do questionario de auto e heteroavaliagdo do 2.° Periodo (Anexo AA)

enviou por e-mail para o professor cooperante proceder as avaliacbes do periodo.

4.3.5 Aula 1 — Confinamento T1/ T2/ T3

Antes da aula de 8 de maio, foram enviados aos alunos via e-mail, com
conhecimento a Diretora de Turma para dar conhecimento as encarregadas de
educacdo/ pais, todos os materiais e solucGes dos programas para que os alunos se
preparassem para o Teste de Avaliacdo Sumativa, e nessa aula confirmou-se a sua
rececdo e esclareceram-se algumas duvidas. A turma esteve sem aulas entre os dias
11 de margo até dia 7 de maio de 2020.

A aula lecionada pela FProf no dia 22 de maio, foi via on-line de 30 minutos
por cada turno, e esclareceram-se duvidas sobre os contetdos: algoritmia, robot
mBot, programacdo no MBlock e as solugdes encontradas para os sete problemas,
para assim ficarem preparados para Teste de Avaliacdo Sumativa, relembrando a

data de realizacdo do mesmo.



60

4.3.6 Aula 2 — Confinamento T1/ T2

A turma foi dividida em dois turnos para a aplicacdo do teste de avaliacéo,
que era composto por 18 perguntas de escolha multipla com texto, imagens e video
do Youtube incorporado, subdividido em 5 dominios (Anexo W): Algoritmia,

Linguagem mBlock, mBot, Programacao e Robdtica (Tabela 9).

Tabela 9 Conjunto de Fotografias desde concecdo do Teste de Avaliacdo Sumativo até a sua

aplicagéo.

§ \
assword: 2889 N N
\ b

Total Robédtica Programagdo mBOT Linguagem mBlock Algoritmia

47% 0% 75% 50% 33% 50%
58% 100% 100% 0% 83% 50%
76% 0% 100% 83% 58% 100%
95%. 100% 100%  100% 83% 100%

As avaliagdes foram transmitidas aos alunos de cada turno.

4.3.7 Aula 3 — Confinamento T1/ T2

Nesta aula, com cada turno, foi feita a corre¢cdo do teste (Anexo W),
esclareceram-se duvidas. Fez-se uma pequena sintese/ avaliacdo da PES e procedeu-
se ao preenchimento do questionario sobre a forma como as aulas decorreram na PES
(Anexo U).

A FProf continuou a colaborar nas aulas e no esclarecimento de davidas dos

dois projetos a entregar, implementou o questionario de auto e heteroavaliacdo do 3.°
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Periodo (Anexo AB), forneceu todas as informacGes necessarias ao Professor
Cooperante para a avaliagdo dos alunos no 3.° periodo e na Gltima aula despediu-se
dos alunos agradecendo a sua disponibilidade, carinho e empenho na realizacdo da
PES.

4.3.1. Formacgdes Concluidas

Com o aparecimento do virus Covid-19 e a pandemia, as rotinas na escola
foram mudadas e em consequéncia as da FProf também. A comunidade escolar
precisou de reinventar-se muito rapidamente, e embora os primeiros dias fossem
estranhos, com receios e ansiedades, depois aos poucos teve-se que reagir, pensando
em aulas fora da escola, embora néo se possa falar em ensino a distancia.

Inevitavelmente estes tempos incertos levaram a FProf a uma profunda
reflexdo sobe o ato educativo e sentiu que precisava de aprender mais, como tal,
inscreveu-se em varias formagfes que seriam uma mais-valia para os tempos que se
estavam a viver e para um futuro préximo (Anexo AE).

Importa salientar que para a formagdo “Monitorizacdo e avaliagdo das
aprendizagens com a plataforma SIMA”, o convite para a FProf participar partiu do
professor cooperante. Essa sessao de formacdo foi realizada com cinquenta colegas
do AEPM e um dos exemplos de teste sumativo que foi apresentado, foi a FProf que

0 elaborou e aplicou na intervencéo.
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Capitulo V — Metodologia de Investigacéo

Neste capitulo descrevem-se o grupo de participantes, apresentam-se,
caraterizam-se e justificam-se as op¢Oes metodoldgicas e descrevem-se 0s
instrumentos de recolha de dados e informacdo, o resumo das atividades
desenvolvidas ao longo da investigacéo e termina com andlise de dados.

No desenvolvimento da dimensdo de investigacdo, agiu-se com objetividade,
racionalidade, sistematizacdo, generalidade e fiabilidade, também foi salvaguardada
a privacidade e confidencialidade dos envolvidos, pois hd que ponderar muito bem o
equilibrio entre os beneficios sociais e 0 respeito pelos valores dos sujeitos
participantes, de modo a que seja mantida a ética e o profissionalismo.

A investigagdo que envolve seres humanos pode por em causa os direitos e
liberdades da pessoa, pelo que, quando se inicia, tem-se que respeitar o direito a
autodeterminacdo, a intimidade, ao anonimato e a confidencialidade, a protecédo
contra o desconforto e prejuizo e a um tratamento justo e equitativo. O principio
legal que, pelo menos em teoria, garantir os procedimentos de protecdo dos direitos
humanos basicos é denominado consentimento informado, livre e esclarecido, no
caso de menores deve ser obtido de um representante legal do participante (Vilelas,
2017).

Assim sendo, para a participacdo numa investigacdo, € necessario que seja
dado o consentimento, de forma escrita, datada e assinada por todas as pessoas, ou
representantes legais em caso de impossibilidade do préximo. Para se efetuar este
estudo, elaboraram-se duas declara¢cdes, uma para ser dada autorizagdo para a
investigacdo pelo professor diretor do AEPM e outra para as encarregadas de
educacdo manifestarem o seu consentimento, onde se informava o tipo de estudo, o0s
propdsitos, os procedimentos, 0s constrangimentos, a garantia do anonimato e a

confidencialidade e de que a participacdo era voluntaria (Anexos L e M).

Um investigador numa investigacdo passa por quatro etapas:

e 12 etapa: ordenar e sistematizar as inquietagOes, formular perguntas,
elaborar organizadamente os conhecimentos, revendo e assimilando
novos conhecimentos a respeito do problema;

e 22 etapa: delinear estratégias, encontrar metodos especificos que

permitam confrontar a teoria e os fatos;
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e 3.2 etapa: abordar formas e procedimentos concretos que permitam a
recolha e organizacédo da informacao e obter os dados;

e 4.2 etapa: elaborar novos conhecimentos que é possivel inferir dos dados
adquiridos, elaborar a sintese do conhecimento. Nesta etapa, pode-se dar

0 arrangue para o desenvolvimento de novas investigacoes.

Como refere Santos (2002) investigar € um esforco de elaborar conhecimento

sobre aspetos da realidade na busca de solucGes para os problemas expostos.

5.1. Participantes

Uma amostra € “um grupo de sujeitos ou objetos para representar a populacéo
inteira de onde provieram” (Charles, 1998, p.145). H& dois momentos chave do
processo de amostragem: identificacdo da populacdo e amostra, selecdo da amostra, e
dimensdo da amostra.

A amostra deste estudo é ndo-probabilistica e a amostragem ndo aleatoria é
criterial, pois o segmento de populacdo foi escolhido segundo um critério pré-
definido (Charles, 1998, p.146) e, embora tema uma desvantagem, que consiste no
facto de ter pouca representatividade, estd adequada ao estudo e o tamanho da
amostra esta dentro do recomendado, cerca de 30 observaces.

Este estudo inseriu-se no ambito da PES, sendo o publico-alvo os alunos da
turma B do 8.° ano de escolaridade, que frequentam a disciplina de Introducdo a
Robdtica na Escola Secundéria da Portela. A entrevista foi realizada a dois docentes
do grupo de recrutamento 550, que lecionam no referido agrupamento.

A turma é composta por 28 alunos, 22 do género masculino e 6 do género
feminino com uma média de idades de 14 anos (50% dos alunos tém 13 anos).

5.2. OpcBes metodoldgicas

Na escolha metodoldgica, teve-se em conta 0s objetivos, os métodos e 0
contexto educativo, com a intensdo de conhecer a realidade educacional, mas claro
gue ndo existem certezas, até porque segundo Freixo (2011), as teorias que hoje se

afirmam podem, num futuro, mais ou menos distante, serem consideradas



64

inadequadas e obsoletas. Novas proposicGes e o desenvolvimento de outras técnicas

podem reformular ou reforgar a informacéo da teoria existente.

Depois de consultadas diversas fontes bibliograficas, constata-se que existem

diversas concecbes formais direcionadas numa abordagem, que podem servir de

orientagdo para a organizacdo e condugdo de um processo que visam auxiliar como

um guia que traca o sentido numa investigacdo. As escolhas a seguir tiveram como
base de apoio Lakatos e Marconi (2003), Creswell (2010), Freixo (2011), Santos
(2002), Vilelas (2017) e Coutinho (2019), e estao assim resumidas:

Formato de dados: narrativas e numéricos.

Finalidade da Investigacao: confirmatoria e exploratoria.

Papel da teoria/ légica: Indutiva e dedutiva.

Analise de dados: integracdo de analise de conteldo e estatistica.

Validade/ credibilidade: Qualidade e transferibilidade das inferéncias.
Metodologia de Investigacdo: integracdo metodoldgica

O investigador adota, num mesmo estudo, uma metodologia que pode
combinar varias técnicas e métodos de recolha de dados. A principal razao
para que um investigador opte por esta metodologia é porgque deseja
proporcionar uma melhor compreensdo do fendmeno que estd sob
investigacdo (Teddlie & Tashakorri, 2009).

Plano de investigacdo: Avaliacdo

Citando (Mertens, 1998, p. 218) é do tipo avaliacdo “[...] toda a investigacao
sobre 0 mérito ou valor de um objeto ou programa, com o objetivo de
fundamentar uma tomada de decisdo”, sendo o modelo ideal de plano de
investigacdo a adotar quando se estuda a implementacdo/ impacto de
“inovacdes” pedagdgicas como sejam novos métodos/ estratégias de ensino-
aprendizagem, materiais curriculares ou novos programas disciplinares
(Anderson & Arsenault, 1999).

O plano de investigacdo € de tipo “avaliacdo” tem as seguintes carateristicas:
aborda problemas praticos; culmina na agdo; faz juizos de mérito e valor;
resolucdo de problemas particulares sem buscar generalizacbes, ndo €
disciplinar; o investigador participa na avaliacao.

Estratégia de pesquisa: particular, ndo obstrutiva e de carater interpretativo

e descritivo.
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Para uma perspetiva interpretativa, investigar €& compreender 0s
comportamentos humanos, os significados e intengdes dos sujeitos que
intervém no cendrio educativo, sendo a interpretacdo ndo mais que a
compreensdo dos fendbmenos educativos (Santos, 2002).

e Tipos de pesquisa quanto a abordagem: mista, pesquisa qualitativa
(QUAL) e quantitativa (QUAN).
Na pesquisa QUAN, a abordagem ¢é racional, verbal e I6gica do objeto de
pesquisa, 0 processamento é quantitativo dos dados, ha uma distingdo entre
experiéncia pessoal e Ciéncia e o investigador tenta ser emocionalmente
neutro, mantendo uma clara distingdo entre sentimentos e razao.
Na pesquisa QUAL, o conhecimento tacito é considerado importante, mas
considera-se que nem sempre pode ser articulado em palavras, 0os dados mais
importantes sdo qualitativos e o investigador admite a influéncia matua da
experiéncia pessoal e da ciéncia e usa a sua personalidade como instrumento,
usa 0s sentimentos e a razdo nas suas agoes.
Yin (2005) salienta a relevancia de utilizar, em alguns métodos de
investigacdo, simultaneamente dados qualitativos e quantitativos, vai no
sentido de olhar para estas metodologias como complementares e ndo como
opostas ou rivais.

e Instrumentos de pesquisa: observacdo direta, documental, testes (fechado e
on-line), entrevista e questionarios (fechado e on-line);
A investigacdo utiliza a abordagem mista, foca-se na observagdo dos fatos

objetivos e de fendmenos precisos e vai ter em conta o desenvolvimento do

conhecimento, de forma a descrever e interpretar mais do que avaliar.

5.3. Técnicas e Instrumentos de recolha de dados

Neste processo investigativo, utilizaram-se diversos instrumentos de recolha
de dados e de informacdo: a observacdo direta, documental, a entrevista aberta e
estruturada a dois dos professores da area de informatica e 0s questionarios aos
alunos (carateristicas de abordagens QUALS), a resolucdo e entrega dos problemas e
trabalho final, os testes diagnosticos e de avaliagdo sumativa e por fim, os

questionarios aos alunos (carateristicas de abordagens QUANS).
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A observacdo é uma tecnica de recolha de dados, onde se utiliza os sentidos,
de forma a obter informacdo de determinados aspetos da realidade, obrigando o
investigador a um contato mais direto com a realidade, ajudando-o a identificar e
obter provas a respeito de objetivos sobre os quais os individuos ndo tém
consciéncia, mas que orientam o seu comportamento (Lakatos & Marconi, 2003;
Santos, 2002).

As técnicas de observacao consistem no registo daquilo que o observador vé
e ouve (Flick, 1998). A observacdo € uma abordagem tem de ser bem planeada,
registada metodicamente, sujeita a verificagdo de validade e de precisdo. Esta
abordagem tem como vantagens: uma melhor percecdo das perspetivas dos sujeitos,
descobrir novos aspetos dos problemas, permite a evidéncia dos dados que nao
constam no guido de entrevistas ou questionarios.

Um inquérito é o processo para obter respostas expressas pelos participantes
no estudo e pode ser implementado, com recursos a entrevistas ou questionarios
(Charles 1998).

De acordo com Coutinho (2019, p. 139), “quando as perguntas sdo colocadas
pelo investigador o inquérito designa-se por entrevista, quando as questdes sao
apresentadas atraveés de um formulério que o inquirido administra a si préprio,
designa-se questiondario”. As entrevistas também se podem fazer por telefone ou pela
Internet.

A entrevista € mais flexivel que as outras técnicas, o entrevistador deve saber
observar, e saber procurar algo de preciso. Na preparacdo da entrevista faz-se a
planificacdo, tendo sempre em conta 0 objetivo estipulado, a escolha do(s)
entrevistado(s) e sua disponibilidade, o garante do segredo das suas informactes
confidenciais e da sua identidade e a preparacdo e organizacdo de um roteiro ou
formulério com questdes importantes (Lakatos & Marconi, 2003). Esta permite que
0s entrevistados aceitem falar sobre determinados assuntos com uma certa
elasticidade de duracdo do tempo, permitindo uma cobertura mais profunda.

As entrevistas podem ser ndo estruturadas e estruturadas. As entrevistas
estruturadas desenrolam-se com base numa lista fixa de perguntas, cuja ordem e
redacdo permanece invariavel.

De acordo com Vilelas (2017), para planear uma entrevista, o investigador
deve ter em conta 0s seguintes pontos: antes da entrevista deve construir o guido,

escolher e preparar os entrevistados e testar o0 guido; durante a entrevista (colocar a



67

questdo inicial, saber escutar, confirmar que ouve o entrevistado, controlar o fluxo de
informagao, fornecer feedback, olhar o entrevistado nos olhos e evitar informagdes
gerais e deixar as perguntas dificeis para o fim; depois da entrevista, registar
observacdes sobre o comportamento do entrevistado e do ambiente onde decorreu a
entrevista.

Neste estudo, a entrevista foi aberta, estruturada, com o objetivo de obter
opinido sobre as praticas de ensino e seus resultados implementadas por dois
professores. Com perguntas abertas, pois muitas vezes ddo informacdo mais rica e
pormenorizada e tem-se menor influéncia da inquiridora, mas as respostas sdéo mais
dificeis de analisar e interpretar e assim requer mais tempo. Ao nivel do tratamento
dos dados, recorreu-se a métodos quantitativos (tratamentos estatisticos) e
qualitativos (andlises interpretativas de conteldo), mas sdo essencialmente de carater
descritivo e interpretativo.

Os questionarios sdo instrumentos de registo escritos, planeados para
pesquisar dados sobre os sujeitos. Segundo os autores Teddlie e Tashakorri (2009),
quando os inquiridos ndo tém problemas de literacia, o questionario constitui um
meio eficiente e rapido de obten¢do de dados para uma investigagéo.

A construcdo deste tipo de instrumentos é muito complexa, deve-se ter em
conta a defini¢do de objetivos, o inventario dos recursos disponiveis, a identificacéo
dos individuos e seu nimero, selecionar a amostra representativa, elaborar o esboco
do questionério, realizar o pré-teste, elaborar o questionario definitivo, recolher as
informacgdes, codificar as respostas, e fazer a andlise e tratamento dos dados e
elaborar o relatério final (Vilelas, 2017).

Na construcdo dos questionarios utilizaram-se perguntas abertas e fechadas,
embora a maior parte sejam fechadas, e utilizaram-se as seguintes escalas de medida:
nominais (estabelece-se uma equivaléncia entre a variavel e os diferentes valores),
ordinais (distinguem os diferentes valores da variavel, hierarquizando-os), escalas de
intervalos iguais (a distancia entre os seus intervalos sdo iguais entre si) , de likert
(ttm cinco a sete proposicOes), de diferenciais semanticos (os valores séo
escalonados sobre uma escala bipolar) e de ordenacdo (ordenacdo de acordo com a
sua aceitacdo ou rejeicdo) (Vilelas, 2017). Os questionarios foram apresentados por
via on-line aos alunos, com o objetivo de conhecer a sua opinido sobre os trabalhos

desenvolvidos e o seu impacto no desempenho dos mesmos.
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A informacdo nos questionarios é recolhida de forma rigorosa, e permite
melhor controlo dos enviesamentos do que na entrevista, mas nesta a informacao tem
mais profundidade e pode ser mais explorada.

No questionadrio sobre a intervencdo, as opinides recolhidas tiveram
incidéncia sobre as diferencas sentidas pelos alunos na utilizagdo da robdtica
educativa, a nivel dos resultados de aprendizagem, da motivacdo, interesse e
participacdo na resolucédo de problemas.

Os testes sdo um instrumento de recolha de dados que se destinam a avaliacéo
de conhecimentos, inteligéncia, raciocinio abstrato, criatividade e muitas outras
variaveis. Para Coutinho (2019), os testes de aproveitamento procuram medir/ avaliar

conhecimentos adquiridos sobre fatos ja conhecidos.

5.4. Procedimentos de Analise dos Dados

O plano de investigacdo deste estudo € de cariz misto, por um lado de cariz
qualitativo onde a recolha de dados baseia-se nas notacGes e descri¢bes, e as
ferramentas escolhidas sdo as Grelhas de Observagdo, Guido de entrevista, a
entrevista e 0s questionarios e por outro, de cariz quantitativo onde a recolha de
dados baseia-se nas técnicas de testagem/ medicdo, sendo as ferramentas escolhidas
0S questionarios e os testes.

Para Vilelas (2017), na investigacdo QUAL faz-se a explicacdo causal dos
fatos observados, dando énfase a objetividade, sem juizos de valor ou interferéncias
do investigador. Na investigacdo QUAN encontram-se relagcdes entre as variaveis e
faz-se descricdes, recorrendo ao tratamento estatistico dos dados.

As variaveis discretas compreendem as variaveis de medidas sobre as escalas
nominais, ordinais e de Likert. As varidveis continuas compreendem as variaveis
medidas sobre escalas de intervalos de razdo (Fortin, 1996). Com os dados
numéricos pode-se usar dois tipos de estatistica: a descritiva (apenas se expde 0s
dados) e a analitica (onde se interpreta os dados, comparando-os e verificando as
hipdteses).

No tratamento estatistico, as medidas que se calcularam foram as frequéncias
absolutas (os nimeros de vezes que essa variavel ocorre na amostra ou populagdo), e

as frequéncias relativas (dada pelo quociente entre a frequéncia absoluta e 0 nimero
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total de ocorréncias de todos os valores da varidvel na amostra ou populacao, aparece
na forma de percentagem).

As Medidas de Tendéncia Central permitem que se observe 0 modo como se
distribuem os dados, a medida calculada foi a média (calcula-se dividindo a soma das
observacgodes pelo tamanho da amostra).

As Medidas de Dispersdo ddo a ideia da variacdo dos dados, permitem
identificar até que ponto os resultados se concentram ou ndo em redor da tendéncia
central de um conjunto de observacbes. A medida calculada foi o desvio padréo
(simbolo s, que se calcula extraindo a raiz quadrada da variancia, a fim de respeitar
a unidade de medida da varidvel estudada). Quanto maior for a dispersdo, menor € a
concentracdo e vice-versa.

A média e o desvio padrdao foram calculados nas variaveis QUANS. Pode-se
calcular o coeficiente de variacdo quando queremos comparar duas varidveis QUANSs
de medidas diferentes através do quociente entre o desvio-padrdo e a média e depois
multiplicar o resultado por cem por cento. Se o valor deste for maior que 10 por
cento significa que a disperséo é forte.

De acordo com Vilelas (2017, p. 365), a estatistica analitica “pretende
ajudarmo-nos a inferir até que ponto 0s nossos resultados poderao ser representativos
da populacdo subjacente a nossa amostra”.

A operacionalizacdo do trabalho foi feita do seguinte modo: foi feita uma
pequena introducdo do trabalho que iria ser realizado nas aulas; apresentada a
metodologia de trabalho; foram informados sobre as diferentes fontes de informagéo
que poderiam consultar na disciplina no moodle, foram apresentados o problema e as
questdes de investigacdo e quais 0s instrumentos que teriam de preencher e submeter
no moodle (com a pandemia, enviados por e-mail) e com que objetivo foram

elaborados.

5.5. Analise e Sintese dos Resultados

Uma parte dos dados foi recolhida através da observacdo direta da
investigadora no campo de estudo (aulas da turma), e registado através de notas
descritivas e documentos de observacdo. A observacdo neste estudo é estruturada e
participativa, a investigadora elaborou uma grelha de observagdes, que contém o0s

seguintes parametros: Assiduidade/ Pontualidade; Comportamentos/ Atitudes;
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Empenho/ Interesse; Participacdo Individual; Cumprimentos de Regras; Dominio dos
Assuntos; Criatividade/ Autonomia; Generalizacdo de Saberes; Participagdo
Individual no Grupo; Responsabilidade; e Relagdes Interpessoais (Anexo E).

Também elaborou um documento de observacdo pedagogica, depois de
consultados varios documentos e preencheu-a com o que ia observando na aula, esta
grelha contém: 1 — Caraterizagdo (direcdo, diretora da turma, professores e alunos); 2
— Organizacao (recursos informaticos, imobiliario, iluminacdo, sonoridade, posi¢édo
dos elementos); 3 — Gestdo da Sala de Aula: Inicio de Aula, Desenvolvimento da
Aula, Segmento de Aula, Alunos, Professor, Saida da Aula; 4 — Interacdo na Sala de
Aula; 5 — Discurso do Professor; 6 — Discurso dos Alunos; 7 — Relagéo entre Alunos
(sentimentos de comunidade); e 8 — Clima na Sala de Aula (Anexo N).

Para complementar as informacdes recolhidas pela observacao, recorre-se a
analise documental das fichas de respostas/ codigo de programacédo dos alunos que
permitira revelar aspetos novos, sendo, por isso, uma técnica de recolha de
informacao necessaria nesta investigacao.

De acordo com a problematica e os objetivos que se tracaram, foram
recolhidos 28 questionérios, para cada tipo de questionario aplicado e para 0s dois
testes. No caso da entrevista foram feitas duas. Tanto no caso das entrevistas, dos
questionarios e dos testes, as respostas foram validadas para anélise e avaliacéo.

O principal objetivo da entrevista era recolher a opinido sobre a utilizacédo da
metodologia ABRP, da utilizacdo da programacao baseada em blocos, e a utilizagédo
da robética educativa no ensino inicial de programacdo. Atendendo a pandemia,
efetuou-se o registo das opinides dos professores entrevistados via Internet.

Na opinido destes professores o tema da Robdtica — Programacdo (RP) devera
comecar logo na pré-primaria, pois esta aprendizagem contribui para o
desenvolvimento do raciocinio l6gico. Para lecionar a disciplina de “Introducdo a
Robdtica”, os alunos precisam: (professor 1) P1 “acesso a equipamentos”, “espaco
préprio” e (professor 2) P2 “uso de maneira transdisciplinar”. Os alunos que tém
contato com a RP na pré-primaria e/ ou 1.° Ciclo tendem: P1 “escolher a disciplina
de RP, devido a experiéncia positiva”, P2 “estdo mais despertos e assimilam com
mais facilidade novos conhecimentos”. Na opinido dos professores a RP promove o
desenvolvimento das seguintes competéncias: “motricidade, sociabilidade,

comunicacdo, afetividade, autonomia, criatividade e raciocinio logico”, e a
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consequéncia, dos alunos terem ja tido contato com a RP, é “a melhoria de qualidade
dos projetos realizados e do desempenho dos alunos” P1.

As metodologias utilizadas sdo: P1 e P2 “project based learning”, P1
“inquiry based learning”, e ambos consideram que a RP melhora a capacidade de
resolucdo de problemas, reduzindo os erros, melhorando o0s resultados e
consolidando conhecimentos de outras disciplinas, e que é uma mais-valia a
realizacdo de atividades interdisciplinares em grupo para estimular a interacdo e
colaboracdo. Nas competicbes hd sempre um aspeto didatico associado, sao
momentos de aprendizagem e superagdo, e contribui para desenvolver o PC e a
resolucéo de problemas. O facto de se escolher software que permite visualizar outro
tipo de linguagem estimula o interesse pelas mesmas. No clube de roboética segundo
P1 pode-se “construir protétipos de robots”, “realizam atividades onde os alunos
mais experientes ajudam”, “preparam workshops”, “participam em eventos e
concursos”. Ambos concordam, que todos temos que saber nocgBes basicas de
programacdo, pois no futuro a literacia ao nivel da programacéo sera fundamental
(Anexo X).

Para responder a questdo: “Quais as dificuldades de aprendizagem reveladas
pelos alunos no decorrer da PES?” apresenta-se de seguida a analise dos principais

resultados.

Tabela 10 Resultados da pergunta aberta nos trés questionarios

Respostas dos Alunos Fr Q1 (%) Fr Q2 (%) Fr Q3 (%)
Colaborar com os colegas 7 11 11
Compreensdo do problema 4 4 7
Detetar erros 4 4 4
Lingua 4 4 4
Programar (codigo + robot) 25 18 25
Sensores 25 18 11
Variavel 7 7 4
Nenhuma 25 36 36

Nota: Fr — Frequéncia Relativa; Questionario de Auto e Heteroavaliagdo das aulasn.® 1,2 e 3.
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Durante a PES, trabalhou-se 0s sensores a partir do 2.° mddulo, e as variaveis
e fungdes no 3.° mddulo. Como tal pode-se concluir que as dificuldades em
programar, seriam de 25% 1.° mddulo, 36 % no 2.° mddulo e de 40% no 3.° médulo,
0 que é compativel com o grau de dificuldade nos contetdos e problemas. Também é
de salientar ao observar a Tabela 10, que houve uma diminui¢cdo gradual nas
dificuldades nos sensores e varidveis a medida que os contetdos iam sendo
lecionados, e houve um aumento dos alunos que nao tinham qualquer dificuldade e

gue gque no conceito “func¢bes” ndo houve qualquer davida.

Tabela 11 Grau de dificuldade ao utilizar o mBlock

Estruturas/ Variaveis/ Sensores Grau de Dificuldade

Criacdo de variaveis Muito Alto

Manipulagéo de variaveis

Sensor Ultrassom

Sensor de Linha

Estruturas de Selecdo/ Decisio Muito Baixo

Fez-se um exercicio sobre varidveis, é normal sentissem este grau de
dificuldade (Tabela 11), sendo este contetdo no qual importa investir no decorrer das
atividades. Na Tabela 12 confirma-se que os alunos sentiam dificuldades na
compreensdo dos problemas, mas na maioria foi dissipada atendendo as avaliagdes

conseguidas na resolucdo dos problemas (Anexo P e Anexo U).

Tabela 12 Motivos para as dificuldades na programacéo no mBlock.

Motivos para as dificuldades de programacao no MBot Valores (Fr %)
Compreensao das tarefas. 39
Tempo disponivel para trabalhar em casa. 32
Tempo disponivel para trabalhar na escola.

Falta de atencdo nas aulas. 8
Falta de interesse. 11

Os testes de avaliacdo de conhecimentos realizados no inicio da PES (Teste
de Avaliagdo Diagndstica) e no seu término (Teste de Avaliacdo Sumativa) foram os

grandes momentos de recolha de dados relativos ao estudo em causa (Anexo V e W).
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Para responder a questdo: “Em que medida a utilizacdo da robdtica educativa
e das solucdes de programacdo baseadas em blocos permitiram aos alunos
melhorarem os seus resultados de aprendizagem?” apresenta-se de seguida a analise
dos principais resultados.

Com os testes (Tabela 13), obtiveram-se dados sobre 0s seus conhecimentos

sobre a algoritmia, a programacdo, a robotica, o robot mBot e linguagem mBlock.

Tabela 13 Média dos dominios do Teste de Avaliagdo Sumativa.

Dominios do Teste de Avaliacido Sumativa Média (%)
Robotica 50
Programacdo 83
Robot mBot 64
Linguagem mBlock 42
Algoritmia 71

Os resultados do Teste evidenciaram que as aprendizagens que perduraram
no tempo foram a programacdo e a algoritmia e que a falta de atividade préatica

prejudica os alunos na construcdo do seu conhecimento (Tabela 13).

Tabela 14 Comparacao entre avaliacGes dos testes e dos trabalhos.

Diagnostica Trabalhos Sumativa
Avaliacoes
(Fr %) (Fr %) (Fr %)
Nivel 5 0 18 4
Nivel 4 7 57 14
Nivel 3 50 25 64
Nivel 2 39 0 18
Nivel 1 4 0 0
Avaliacdo (>=3) 57 100 82

Analisando os dados na Tabela 14, nota-se que houve uma evolugéo desde a
avaliacdo diagnostica até ao teste de avaliacdo sumativa, e mesmo assim considera-se
que 78 dias entre o término das aulas e o teste, € muito tempo, pelo que as avalia¢des

poderiam ser mais altas.
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Trabalhos Sumativa PES
Avaliacoes
(Fr %) (Fr %) (Fr %)
Nivel 5 18 4 11
Nivel 4 57 14 50
Nivel 3 25 64 39
Nivel 2 18 0
Nivel 1 0 0 0
Avaliacdo (>=3) 100 82 100

Nota: Fr — Frequéncia Relativa; Avaliacdo dos 7 trabalhos, do teste de avaliacdo sumativa e da

avaliacéo final da PES.

Observando a Tabela 15, conclui-se que o0s exercicios propostos associados a

robotica realmente permitiram aos alunos melhorar as suas competéncias na

resolucdo de problemas e melhorar as suas competéncias na aprendizagem de

conceitos iniciais de programagéo.

Em termos de avaliacdes finais tem-se:

Tabela 16 Medidas de Tendéncia Central e de Disperséo.

Avaliacdes 1.° Periodo 2.° Periodo 3.° Periodo
Nivel 5 14 % 14% 21%
Nivel 4 29% 32% 29%
Nivel 3 57 % 54 % 50 %
Nivel 2 0 0 0
Nivel 1 0 0 0

Para completar a andlise da tabela 16 tem-se: 82% mantiveram a avaliacdo

atribuida no 1.° Periodo, 7% passaram de nivel 3 para 4, 7% passaram de nivel 4 para

5, 4% dos alunos baixaram de nivel 4 para 3 no 2.° periodo e subiram de nivel 3 para

4 no 3.° periodo. Se analisarmos a Tabela 16, no 2.° periodo 2 alunos subiram do

nivel 3 para 4 e um desceu de nivel 4 para 3 e no 3.° periodo 2 alunos subiram de

nivel 4 para 5. A média desta variavel é de 3,68 e o seu desvio padrdo de 0,76.
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Para responder a questdo: “Em que medida os exercicios propostos
permitiram aos alunos melhorar as suas competéncias na resolugéo de problemas?”

apresenta-se de seguida a analise dos principais resultados.

Tabela 17 Medidas de Tendéncia Central e de Disperséo dos Testes e Trabalhos.

Desvio
Dados Meédia Coeficiente de Correlacio
Padrio
Teste de
Avaliacdo 2,61 0,67
Diagnostica
33
Teste de
Avaliacdo 3,11 0,67
Sumativa 26
Avaliacdo de
3,93 0,65

Trabalhos

Atendendo a informacdo na Tabela 17, conclui-se que as avaliagBes mais
altas sdo as dos trabalhos realizados, tém menor dispersdo e mais concentracao. A

dispersdo é forte entre as variaveis.

Tabela 18 Medidas de Tendéncia Central e de Dispersdo das Avaliagdes Finais.

Dados Meédia Desvio Padrao Correlacio de Variacao
Avaliacdo PES 3,62 0,48
Avaliacdo  3.° 27
) 3,68 0.76
Periodo

Analisando os dados na Tabela 18, as avaliacdes atribuidas basicamente tém
a mesma média, a “Avaliacdo do 3.° Periodo” tem menor concentracao e a dispersao
é forte entre as variaveis.

Relativamente a FProf todos os alunos concordaram que apresentou 0s
objetivos e os problemas de forma clara, estimulou a participa¢do, possui um bom
nivel de conhecimentos e soube-0s comunicar com entusiasmo, num ambiente mutuo
de respeito e de trabalho colaborativo, onde apoiou, incentivou e orientou a resolugéao

de problemas, dando tempo aos alunos para tirar notas. Todos gostaram da forma
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como as aulas foram lecionadas (Figura 12), e consideram que 0S recursos

elaborados foram em quantidade suficiente e boa qualidade.

Figura 12 Opinido dos alunos relativamente as aulas lecionadas.

Gostei como as aulas foram lecionadas.

28 respostas

15

15 (53,6%)

0 (0%) 0(0%)
0 | |
1 2

Nota: Anexo U.

12 (42,9%)
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Capitulo VI — Conclusoes e Reflexdes Finais

Neste capitulo efetua-se uma reflexdo sobre a PES e os constrangimentos

sentidos e sobre as perspetivas de trabalhos futuros.

6.1. ReflexBes sobre a intervencéo

Muitos jovens tém experiéncia como utilizadores e estdo familiarizados na
interacdo com novas tecnologias, mas tém pouca experiéncia para criar com novas
tecnologias e expressarem-se com as mesmas. A tecnologia é capaz de incrementar
os vinculos entre alunos e a comunidade, enfatizar a descoberta e a aprendizagem
tanto em sala de aula, como fora da mesma. E fundamental que se apliquem os varios
recursos digitais, mediante os contetdos programaticos, a idade do publico alvo, as
competéncias do pensamento computacional, com uma aprendizagem mais
humanizante e construcionista. Nota-se que em contexto educacional se utiliza cada
vez mais as tecnologias, e isso € evidenciado pelas redes sociais, blogs, simuladores,
dentre outros recursos digitais que a Internet nos proporciona.

A finalidade de uma disciplina de programacédo € capacitar os alunos para a
resolucéo de problemas, de modo a que sejam capazes de expressar corretamente 0s
algoritmos e/ ou estratégias de resolugdo, numa linguagem de programacao. Entende-
se que a capacidade de compreensdo e analise do problema é uma habilidade
importante que deve ser incentivada e exercida ao longo dos anos de estudo.

No ensino tradicional, o professor era o transmissor, 0 Unico detentor do
conhecimento e o aluno o recetor, utilizava-se 0 ensino expositivo e a comunicagao
unidirecional, pelo que a interacdo com o aluno era mais reduzida. A limitacdo deste
tipo de ensino, associada as inovacBes crescentes, impulsionou a procura da
comunidade educativa por outros processos de ensino/ aprendizagem, onde 0s
contetidos sdo integrados na pratica, baseado em competéncias. Deve-se fomentar a
comunicacdo bidirecional, embora haja momentos mais expositivos, deve-se
privilegiar métodos mais ativos, que proporcionem uma maior interacdo professor/
aluno e aluno/ aluno, e assim, havera partilha, consequentemente esclarecem-se as
duvidas que vao surgindo, e a aprendizagem dos contetidos serd mais significativa.

O problema do insucesso nas disciplinas iniciais de programagdo estad

relacionado com trés fatores: o conhecimento prévio dos alunos, os métodos de
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ensino e os métodos de aprendizagem. Atendendo a literatura examinada, pode-se
concluir que os alunos tém dificuldades em criar algoritmos, causadas pela
incapacidade de resolver problemas em geral, em especial os que incluem
matematica implicita ou explicita.

Para lecionar esta disciplina, além dos conteldos programaticos teve-se
atencdo as seguintes varidveis: o publico-alvo, o Projeto Educativo da Escola, o
Projeto Curricular de Curso, o tipo de linguagem e o robot a escolher. E muito
importante estar atento para conhecer as carateristicas, preferéncias e dificuldades
dos alunos, detetar situacGes criticas desde o inicio, deve-se estabelecer um dialogo,
refletir e relacionar ideias em conjunto, dando feedback em tempo real.

Os principais objetivos foram promover a aprendizagem segundo 0s
principios pedagogicos e didaticos, desenvolver a construcdo do conhecimento dos
alunos, recorrendo a metodologia ABRP, a robotica educativas e a Vvarios
instrumentos digitais. As estratégias desenvolvidas foram adequadas aos conteudos e
atendendo as carateristicas dos alunos. Efetuaram-se ajustamentos as planificaces,
de acordo com as necessidades e os ritmos de aprendizagem dos alunos e aos
condicionalismos impostos pelo aparecimento do virus COVID-19, que levou ao
confinamento geral.

As principais carateristicas da metodologia ABRP sdo: aprendizagem ser
centrada no aluno e ocorre em grupo (preferencialmente pequenos grupos), onde
trabalham juntos, discutindo, comparando, revendo e debatendo o que aprenderam, e
assim adquirem conhecimento do prdprio estudo e pesquisa, 0s professores sdo
facilitadores e orientadores, 0s problemas integram informacdes de muitas
disciplinas e ajudam a melhorar a habilidade para a resolucdo de problemas.

Na PES a aplicacdo da metodologia ABRP proporcionou situaces de
aprendizagem onde os alunos exploraram, elaboraram, refizeram, refletiram em
solucBes para ultrapassar obstaculos, construindo assim progressivamente o0 seu
conhecimento. Escolheu-se a programacdo baseada em blocos, pela quantidade e
variabilidade de ferramentas disponiveis que por serem de fécil assimilagdo e
compreensdo, permitiu aos alunos atenuar os problemas de sintaxe, evoluindo
progressivamente até desenvolver e produzir projetos mais complexos. Os alunos
tiveram tempo para desenvolver solugdes para cada problema proposto. A cada novo
desafio colocado os alunos revelavam cada vez mais vontade em supera-lo embora o

grau de dificuldade fosse aumentando.
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Nesta disciplina foi importantissimo a elaboracdo de varios problemas, de
grau de complexidade crescente e na sua elaboracdo teve-se em conta a
interdisciplinaridade, pois a programacdo € aplicada no mundo real a matematica,
fisica e quimica, arte, geografia, filosofia, linguas (portugués, inglés, principalmente)
entre outras areas e aos mais variados temas dentro de cada area disciplinar. Na
gestdo do problema final, o aluno aplica e aprofunda os conhecimentos, habilidades e
técnicas apreendidas durante a frequéncia na disciplina e abre os seus horizontes a
novos conhecimentos, promovendo a sua motivagdo, autonomia e responsabilidade.

Na implementacdo da metodologia ABRP, o0s problemas, que foram
propostos estavam em consonancia com as tematicas do curriculo, foram escolhidos
por retratarem situacdes proximas da realidade envolvendo o tema da poluicdo dos
mares, 0 que originou uma forte motivacéo por parte dos alunos.

Os alunos estavam tdo entusiasmados que resolveram os problemas propostos
mais depressa do que planeado, e assim foi possivel lecionar mais um contetdo
“fungdes” e resolver mais um problema, para além dos que estavam na ficha de
trabalho inicialmente elaborada. Quando os alunos aprendem a programar adquirem
a sensacdo de dominio sobre um instrumento tecnol6gico e a0 mesmo tempo que
estabelecem contato com os contetdos programaticos de diferentes disciplinas.

A revisdo de literatura sobre robdtica educativa, os videos, os blogues, os
concursos de programacdo e de robotica mostram que os robots tém sido usados nos
mais diversos niveis de ensino, desde o ensino pré-escolar até ao ensino superior. Os
robots sdo utilizados nas varias disciplinas, como por exemplo, TIC, aplicacdes
informéticas B, matematica, estudo do meio, lingua portuguesa e inglesa, educacéo
tecnoldgica, fisica e quimica, programacdo, inteligéncia artificial etc.

A escolha da robotica educativa foi efetuada para reforcar as competéncias de
conhecimentos, promover a interdisciplinaridade e as competéncias transversais,
promover 0 pensamento computacional, as habilidades manuais e estéticas, o
raciocinio l6gico, a capacidade critica, a criatividade e a abstracdo, a persisténcia, as
competéncias de comunicagdo, investigacdo e colaboragdo, a pesquisa, melhorar de
forma geral a capacidade de resolucdo de problemas, as relacdes interpessoais e
intrapessoais, motivar os alunos para o estudo além de trazer um fator de diverséo
para as aulas.

Ao longo das aulas, os alunos foram convidados a testarem diferentes

caminhos, explorarem novos conceitos de forma contextualizada, criando e
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comprovando hipoteses e auxiliando a estabelecer relagfes entre a situacdo problema
e a situagdo vivenciada através da robdtica. Os alunos resolveram os problemas com
muita curiosidade, de forma atrativa e divertida, sem muito stresse ou ansiedade,
sentindo-se realizados, com um aumento de autoestima, a medida que o grau de
dificuldade aumentava, empenhando-se cada vez mais.

Atraveés do robot o aluno teve a possibilidade de exercitar as suas capacidades
cognitivas e sociais, alargar e aprofundar o seu conhecimento. Os alunos inseridos
em cada grupo tiveram o seu préprio tempo, sem interferir com o tempo dos restantes
grupos, envolvendo-se na aprendizagem, desenvolvendo aptiddes sociais e
relacionais. De uma forma geral, os recursos tecnoldgicos utilizados, apoiaram 0
processo de ensino de aprendizagem, em particular a utilizacdo do robot mBot
enriqueceu ainda mais o ato de aprender. As atividades realizadas, para além de
desenvolver o PC ao criar codigo de programacado do software mBlock3.0, serviram
ainda para aumentar a interacdo social entre alunos, promovendo um ambiente de
partilha e aprendizagem.

A experiéncia vivenciada na PES mostrou que a utilizacdo de recursos
tecnoldgicos para fomentar a aprendizagem néo é tarefa facil, causou muitas davidas,
pois a interligacdo das metodologias, exige muito trabalho de pesquisa para seu
entendimento e para a sua aplicacdo. Apds alguma reflexdo, considera-se que a PES
foi uma experiéncia motivadora tanto para os alunos como para a FProf, pois o
conhecimento constroi-se de forma divertida, criativa, reflexiva e de forma
inovadora. O professor torna-se mediador, mas ndo se limita a responder as
perguntas dos alunos, precisa também reformular perguntas, questionar raciocinios,
de modo que sejam feitas as perguntas certas, para orientar os alunos na sua procura
e progressao do conhecimento, tendo em consideracdo em cada momento as
experiéncias ja vivenciadas de cada aluno.

A experiéncia vivenciada nesta PES permite concluir que a robdtica tem um
grande potencial para auxiliar o ensino da programacdo, mas que existem outros
fatores que influenciam o seu sucesso, como por exemplo, a aplicacdo de
metodologias adequadas, a escolha certa da linguagem de programacao apropriada, a
escolha de um robot, as condigdes fisicas das sala de aula (como por exemplo,
espaco suficiente para a experimentacdo e movimentacdo do robot e dos alunos nos
testes, a luminosidade, o pavimento da sala, espago para uma arrumagdo com o

material bem condicionado), a capacidade monetaria da escola para adquirir baterias
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em vez de pilhas, de adquirir portateis, tablets, robots, drones e material para
implementacdo de problemas o mais aproximado da realidade, o dominio do
professor sobre a robdtica e sobre a programacdo, a participagdo em concursos
nacionais e internacionais e a promocdo de eventos (feiras informaticas), onde os
alunos possam mostrar a toda a comunidade os varios tipos de atividades que estdo
envolvidos, para motivar ainda mais os alunos, a atribui¢do de mais tempo no horério
para a sua lecionacdo, a formacéo e capacitacdo dos professores (necessario garantir
tempo e acesso a formacao especifica mediante as areas que lecionam e tempo para
partilhar as suas atividades com os colegas da propria escola, do agrupamento e se
possivel com a restante comunidade).

A robdtica tem tomado um papel cada vez mais ativo no processo educativo,
pois é uma ferramenta pedagdgica, tecnoldgica e inovadora, que gera curiosidade,
motivagdo e competitividade, principalmente em ambientes multidisciplinares de
ensino. A utilizacdo do construtivismo e construcionismo no ensino proporciona o
interesse dos alunos pelos conteldos programaticos a serem tratados, pois Sdo 0s
responsaveis pela construcdo do seu proprio conhecimento. Em especial, quando os
alunos tém a possibilidade de construir e usar robots na resolucdo de problemas,
construindo e desenvolvendo programas e depois de carregados no robot ver a sua
performance.

Durante a PES, como consequéncia do professor cooperante fomentar a
participacdo dos alunos em competi¢fes nacionais e internacionais de programacéo
utilizando a robotica educativa na testagem e depuracdo, foi possivel verificar uma
grande motivacao dos alunos na sala de aula, para conseguir as melhores solugdes de
programacdo com o intuito de serem escolhidos, pelo professor para participar nestes
concursos. Neste contexto, a competicdo veio a revelar-se um grande aliado do
processo de ensino, uma vez que incentiva o trabalho em grupo, ajuda a descobrir
novos talentos, motiva os alunos (individualmente e em grupo), reforca a
aprendizagem dos conteidos em situacdes praticas de solucdo de problema, promove
a utilizagéo do PC por parte dos alunos, a ABRP, a pesquisa, e incrementa o interesse
pelo estudo.

Ao longo desta etapa, houve um grande processo de aprendizagem,
investigacdo e reflexdo, sempre com o apoio do professor cooperante e dos
orientadores que se revelou ser fundamental. Em marco de 2020, a rapida passagem

forcada do ensino presencial para o ensino on-line, ndo permitiu planear ou refletir
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atempadamente sobre os potenciais desafios ou oportunidades. Para esta disciplina
entendeu-se que a abordagem passiva de colocar os alunos assistir a videos, ler
documentos on-line ou em apresentacdes, ndo era viavel. Entdo na tentativa de
reforcar os modelos multidisciplinares e colaborativos de ensino-aprendizagem
recorreu-se a simuladores on-line para a resolucdo de dois projetos de programacéo
no Open Roberta e no VR Vex Code, otimizou-se ainda a utilizagdo do moodle.

Foi essencial a selecdo do moodle para a criacdo da disciplina, tendo em
conta a adequacdo cientifica, a area disciplinar e as carateristicas dos alunos, de
forma a tornd-lo um método eficaz de aprendizagem. Para a sua construgdo foi
necessaria uma boa planificacdo, acompanhado de intensa reflexdo, pois os alunos
preferem a interatividade, feedback e varios elementos audiovisuais, para se sentirem
envolvidos e motivados, criando momentos de reflexdo e de integragdo dos
conteidos atribuindo-lhe assim um significado. Nesta plataforma, o texto foi
minimizador, deu-se prevaléncia a imagens, videos, e exercicios interativos O
recurso foi eficaz pois auxiliou a aprendizagem efetiva dos alunos, tendo em conta o
nivel de escolaridade, a organizacdo e clareza na apresentacdo da informacéo. Os
alunos fizeram uma utilizacdo adequada de elementos interativos e dindmicos,
permitindo aos alunos acompanharem os contelidos pedagdgicos respeitando o seu
ritmo e disponibilidade, promovendo e desenvolvendo o interesse, a autonomia e a
descoberta para varios contetidos, simuladores e novas realidades.

Estabeleceu-se um equilibrio entre a tecnologia, a metodologia e as
carateristicas e necessidades das aprendizagens dos alunos, para que se consiga um
ambiente facilitador de aprendizagens. Uma parte das aulas, foi usada para exposicao
formal dos conteudos, acompanhada da apresentacdo de exemplos e sua discussao
(Anexo AG). Nas restantes aulas, aplicou-se uma abordagem construtivista e
construcionista na aprendizagem baseada em problemas, ou seja, foram
desenvolvidos problemas com um grau de complexidade crescente que simulavam
casos reais. Os instrumentos de avaliacdo devem ser diversificados, a avaliacdo
diagndstica aplicou-se antes do inicio da intervencdo, a avaliacdo formativa aplicou-
se continuamente, tendo uma fungdo de monitorizagdo, permitindo recolher
informacdes sobre o desenvolvimento das aprendizagens, com vista ao apuramento
de processos e estratégias estando organizada em torno das competéncias
identificadas. As avaliagOes sumativas efetivaram-se com a resolucdo de problemas

em grupos de pequena dimensao e no teste de avaliacdo sumativa, e traduzem um
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juizo globalizante sobre o percurso de aprendizagem efetuado pelo aluno. A auto e
heteroavaliagdo sdo importantes para a reflexdo do seu trabalho e dos outros.

No gue concerne a investigacdo associada a PES, esta constituiu um grande
desafio para a FProf que a conduziu a uma pesquisa aprofundada. A complexidade
de um simples problema de investigacdo, pode levantar vérias questdes, como tal é
importante fazer uma escolha criteriosa baseada na literatura analisada, e nos
objetivos pré-definidos relacionados com a disciplina. O investigador deve ainda
tentar manter o equilibrio entre os beneficios sociais que advém da sua intervencao e
0 respeito pelos valores dos participantes.

O facto de se ter aplicado o processo de investigagdo educativa e vivenciada
cada uma das suas etapas processuais, analisando diferentes modalidades de
investigacdo, identificando as carateristicas de instrumentos de recolha de
informagdo na intervengéo, os procedimentos, analisando os resultados e concluindo
que com a utilizacdo da roboética educativa e das solucBes de programacédo baseada
em blocos permitiram aos alunos melhorar as usas competéncias na resolucdo de
problemas.

Os instrumentos de avaliacdo aplicados foram: observacéo direta na sala de
aula, preenchimento de grelhas de observacdo de competéncias do tipo social,
atitudinal e axiologica, grelhas de auto/ heteroavaliacdo de cada médulo e finais do
2.° e 3.° periodo, grelhas de avaliacdo do problema final e sua apresentacdo
(sumativas), testes de avaliacdo diagnostica/ sumativa. Optou-se por uma observacao
participante, avaliando-se os alunos segundo as ac¢6es na resolucdo de problemas de
robotica usando fichas de registo do processo, tendo em especial atencdo as questdes
efetuadas pelos alunos, dificuldades sentidas ao nivel de concentracdo e
envolvimento nas tarefas e as estratégias usadas pelos diferentes grupos na resolucéao
dos problemas.

Uma vez que o universo da amostra é relativamente pequeno (28 alunos), as
conclusbes desta investigacdo ndo podem ser generalizadas. A investigacdo foi
realizada entre o inicio do més de fevereiro e o final do més de maio, o que incluiu os
dois meses que os alunos ndo tiveram aulas presenciais, por isso o periodo de
implementacdo é considerado relativamente curto (foi o possivel face aos
constrangimentos impostos pela pandemia). Quando as aulas foram retomadas, foi
dado aos alunos tempo para estudar, analisarem novamente as solucbes para cada

problema, e foi ainda lecionada uma aula de revisGes para esclarecimento de davidas
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antes de se realizar o teste de avaliagdo sumativa. Dos varios resultados obtidos nesta
investigacdo, realga-se um melhoramento significativo de cerca de 30 % na
avaliacdo, final dos alunos no ambito da disciplina lecionada, mas nao se podendo
garantir que os resultados obtidos correspondam a aprendizagens perduraveis.

Os resultados obtidos foram bastantes importantes e significativos, para se
concluir que a utilizacdo da robotica educativa, juntamente com a ABRP na
aprendizagem inicial de programacéao no Ensino Basico é uma mais-valia.

Ao longo da sua vida profissional, os professores tém de se preocupar com
trés competéncias: técnica, pedagdgica e atitudinal (de valores e emocional). O(a)
professor(a) ideal é aquele(a) que vai refletindo sobre as suas proprias praticas,
emoc0Oes e atitudes em geral e principalmente perante a indisciplina e 0s varios
problemas e dificuldades que os alunos trazem para a escola, tendo em conta as
cargas inerentes a cada um. E ap0s essa reflexdo, deve conseguir identificar o que
pode melhorar e definir a melhor estratégia para o fazer. Este processo, quando
reiterado, permite que o professor cresca como ser humano e como profissional, e
pode ser alcancado também através da formacdo especifica, sabendo aceitar as
criticas construtivas dos orientadores, assim como através da partilha de saberes e/ou
de experiéncias entre colegas.

Segundo Arends (2008), a verdadeira chave de um ensino eficaz é a
capacidade de um professor utilizar um reportoério variado de abordagens ao ensino
que lhe permita satisfazer objetivos especificos de aprendizagem e as necessidades
de alunos especificos.

O curriculo aliado as novas tecnologias adquire um carater interdisciplinar,
deve ser ajustado aos novos papéis professor/ aluno, cujos processos de ensino e
aprendizagem decorram num ambiente estimulante ao nivel de partilha, colaboragéo
e empenho, proporcionando experiéncias significativas. Hoje em dia, aprende-se em
todos os lugares, o dia inteiro e todos os dias. O aluno devera saber como procurar
informacBes com razoavel grau de confiabilidade, deve saber interpreta-las, analisa-
las e reconstrui-las. Com a ajuda dos recursos tecnoldgicos, consegue-se fazer
trabalhos cooperativos e colaborativos, estimulando o pensamento computacional, a
imaginacdo, e a comunicacdo entre diferentes midias, a criacdo de solucbes para 0s
problemas e o desenvolvimento das capacidades cognitivas, afetivas e sociais.

A signatdria tem as seguintes preocupacGes em relacdo a sua atuagdo

profissional: Cientifico — pedagogicas: melhorar profissionalmente; fazer com que 0s
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alunos aprendam e gostem de o fazer; diversificar estratégias para os cativar para o
gosto pela aprendizagem; manter-se cientificamente atualizada, mantendo a postura
humilde, adaptada aos conhecimentos dos alunos; utilizar novas técnicas (eletrénica
e tecnologia), levar os alunos a pensar e questionar sobre os conteudos e sobre a sua
atuacdo, pois para melhorar tem que haver reflexéo.

Relativamente aos alunos, melhorar a relagdo pedagdgica, usando uma
linguagem que os cative; ser carinhosa (ter autoridade sem ser autoritaria), ter uma
relacdo mais proxima; conseguir ajudar os alunos que apresentem maiores
dificuldades (cognitivas e sociais); estar atenta a comportamentos desviantes (agindo
rapidamente, corrigindo-os com justica quando necessario, educando-0os com o seu
exemplo, para a igualdade e respeito por todos), ajudar quanto a falta de
aproveitamento e a falta de envolvimento da familia, ver quais as necessidades
quanto a materiais de apoio e averiguar em quais conteudos manifestam mais
dificuldades; e relativamente ao funcionamento da Escola: as condic¢des de trabalho
(que podem ser melhoradas com simuladores e alguns softwares) e a sua colocacgéo e
progressao na carreira.

Durante o periodo de confinamento promoveu-se as aprendizagens socio
emocionais, para além das académicas, tentando que os alunos desenvolvessem a
autonomia, e fizessem a autorregulacdo do processo de aprendizagem. Alterou-se a
ferramenta de avaliacdo proporcionando a aquisicdo de competéncias essenciais do
século XXI e do perfil dos alunos & saida da escolaridade obrigatoria.

Este cenério ofereceu uma oportunidade de experimentacdo de novos
modelos pedagdgicos e de novas formas de utilizar os tempos de aprendizagens e
outros locais onde se pode aceder aos mesmos. Todos os alunos da turma B do 8.°
ano de escolaridade tinham equipamentos permitindo a todos o acesso ao ambiente
de “ensino a distancia” no aplicativo Zoom. O COVID-19 colocou todos numa
experiéncia pedagogica massiva, forcando a adogdo e avaliacdo de novas abordagens
e uma forma diferente de avaliar a eficacia da aprendizagem. Nao se sabe 0 que 0
futuro reserva a comunidade educativa, mas espera-se que se aproveite 0 aumento
exponencial das competéncias digitais adquiridas durante a pandemia.

Os alunos precisam de adaptar-se as inovagdes e ferramentas que véo
aparecendo, cada vez mais num curto espaco de tempo. Para que a literacia digital
seja uma prética cultural, socialmente constituida, precisa-se investir nas Instituicdes

de Ensino, e em formacéo inicial e continua de professores, com énfase no ensino da
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programacéo, pensamento computacional, resolucdo de problemas e nogdes de
tecnologias de informacdo. Face a diversidade dos alunos e aos diferentes modos
destes processarem a informacdo, teve-se que aplicar metodologias diferenciadas,
para alcancar mais alunos de maneira mais efetiva e colmatar as dificuldades na
obtengédo das solucdes de programacdo baseada em blocos, permitindo aos alunos
melhorar as suas competéncias na resolucdo de problemas.

Conclui-se ainda que a profissdo docente é muito desgastante, que existe
alguma falta de comunicacédo entre os professores, que ha uma sobrevalorizacdo da
componente pedagdgica, e que em algumas escolas 0 conservadorismo ainda impede
praticas pedagdgicas inovadoras como a utilizada nesta PES, mas mesmo assim
tendo conhecimento da realidade escolar e de todos os intervenientes, a maioria do
corpo docente (incluindo a signataria) continua a sentir paixao naquilo que faz.

Os professores s&o uma peca vital no processo de ensino-aprendizagem,
orientando a construgdo do conhecimento dos seus alunos para que fiquem
habilitados e com competéncias para integrar a vida profissional cada vez mais
incerta e competitiva.

Ensinar € uma missdao honrosa, o professor estuda continuamente para ter e
manter atualizados os seus conhecimentos, mas é na reflexdo, na experiéncia,
estratégia pedagdgica escolhida, e na sua capacidade de ir ao encontro dos seus
alunos, que estd o segredo da eficacia da transmissdo dos conhecimentos e o

crescimento intelectual dos alunos.

6.1.1. Constrangimentos

Ao longo da implementacdo da PES foram surgindo alguns

constrangimentos, dos quais se destacam:

e Como o professor cooperante participou em VArios concursos nacionais e
internacionais de programacdo, a FProf ndo podia assistir as aulas nesses
periodos de tempo e a PES comegou um pouco mais tarde.

e Constrangimentos técnicos ao nivel de equipamento informatico e ligacéo
a Internet, que foram sendo resolvidos da melhor forma.

e Os alunos tiveram alguma relutancia em preencher os questionarios de
auto e heteroavaliacdo de cada aula, pois ndo estavam habituados, e era

um trabalho a efetuar em casa depois de alguma reflex&o. Foi necessario
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que recorrer a diretora de turma para que as encarregadas de educagédo
fossem informadas que os alunos néo os estavam a preencher.

e Também se teve que recorrer a diretora de turma para que 0s alunos
preenchessem os questionarios de auto e heteroavaliagdo do 2.° e 3.°
periodos e mesmo assim nao responderam todos.

e No questionario sobre a intervencdo demoraram algum tempo, sendo
necessario fazer varias solicitacoes.

e Com o aparecimento do virus COVID-19 ndo foi possivel implementar o
problema final (planeado inicialmente).

e A PES era para terminar antes do 2.° periodo, com a pandemia concluiu-
se no final do més de maio, com uma interrupcdo letiva a esta disciplina
desde o dia 11 de marco até dia 7 de maio. Antes de se iniciarem as aulas
on-line, a FProf enviou todos os materiais realizados para que os alunos
estudassem para o teste sumativo. Mas deparou-se com a falta de vontade
dos alunos, mais uma vez, recorreu-se a diretora de turma que informou
as encarregadas de educagdo desse fato e da data do teste de avaliagéo
sumativa.

e A FProf disponibilizou os seus contatos (telefonico, endereco de e-mail).
Os alunos tiveram sempre ajuda, feedback através de chamadas
telefonicas, de troca de e-mails e de videoconferéncias no Cisco Webex
Meetings até ao final do ano letivo.

e Com tantas pessoas a utilizar a Internet, os alunos deixaram de conseguir
aceder a disciplina do moodle, os conteudos, e alguns questionarios
foram enviados por e-mails. A FProf continuou a colaborar com o
professor cooperante, através da Google drive, onde os alunos colocaram
0s seus projetos de Open Roberta e Vr vEx Code.

e Em consequéncia, de dificil acesso a disciplina no moodle elaborou-se o
teste sumativo no aplicativo SIMA, e foi posteriormente aplicado aos

alunos.

6.1.2. Perspetivas de Trabalhos Futuros

Apos a investigacdo acha-se pertinente desenvolver novas linhas de agdo que

permitam o alargamento do ambito deste estudo de modo a conhecer a realidade



88

relativa @ mesma area disciplinar em outras escolas/ agrupamentos de modo a se
verificar em que medida a utilizacdo da robotica educativa e das solugdes de
programacdo baseada em blocos permitem aos alunos melhorar as suas competéncias

na resolucéo de problemas, possibilitando uma maior generalizagéo.
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Anexo A — Cenério de Aprendizagem “Oceano de Plastico”

Objetivo Geral:

- Compreensdo dos principios e conceitos fundamentais de
programacdo. Utilizar a programagdo e a robotica na resolugdo
de problemas. Usar as TIC de forma responsavel. competente,
segura e criativa.

Espaco/ Equipamentos

Os alunos vio resolver colaborativamente (grupos de 4) os
problemas em sala de aula, utilizando o computador. o Kit
Educativo mBot Makeblock, e o programa mBlock 3
(Secratch 2.0), em modo Arduino.

Na sala de aula, o centro de atividade ¢ o aluno, onde pode
investigar, criar, desenvolver, partilhar e apresentar.

Objetivos Especificos:

- Identificar um problema e decompd-lo em subprogramas.
- Identificar componentes estruturais da programacio.
- Identificar e usar diferentes tipos de dados e aplicar regras;

- Identificar e usar diferentes operadores e fungdes pré-
definidas.

- Compreender o funcionamento das estruturas de selecio e
controlo e criar sequéncias de instrucdes que as envolvam.

- Compreender o funcionamento das variaveis e criar
sequéncias de instrugdes que as envolvam.

- Identificar e corrigir erros existentes na programacio e
ordenacdo da solugdo do problema.

- Reconhecer que a reutilizagio de codigo € vidvel

Atividades/ Tarefas:

- Avaliagdo diagnostica.

- Revisdo de conceitos.

- Resolugdo de problemas de complexidade crescente,
construindo solugdes algoritmicas e de programacgdo (sem/
COM Sensores).

- Implementacio das solugdes no robot mBot, e realizacdo
de testes e correcdo de possiveis erros. obtendo uma solugdo.
- Envio para o moodle das solugdes conseguidas, para cada
problema.

- Avaliacdo formativa (check lists de avaliagdo direta) na
resolugdo de problemas didrios.

- Apresentacdo final 4 turma do problema final “Oceano de
Plastico™, discussdo das solugdes encontradas relativamente
a qualidade e eficiéncia.

- Envio para o moodle das solugdes conseguidas.

- Avaliagdo sumativa (individual. dos elementos do grupo. e
dos restantes grupos).

- Teste de avaliacdo formativa (teste online).

Papéis:

- O professor sera o orientador. o moderador, o incentivador. o questionador e o fornecedor de feedback. Para explicitar os
problemas e alguns conceitos de programacio. fara breves introducdes expositivas.

- O aluno ira tornar-se num agente ativo do seu proprio conhecimento, devera interagir. debater e colaborar com os colegas de
grupo. resolvendo os problemas propostos e solicitar colaboracio e feedback do professor.

Avutora: Ana Rodrigues N2 22579

Email: arodrigueslS@campus.ul.pt

Criado no dmbito da disciplina Didatica de Informitica IIT
do Mestrado de Ensino de Informatica no ano letivo 2019/
2020.

Licenga: Este trabalho vai ser autorizado através de uma
licenga Creative Commons — Atribuicdo Nio Comercial
Compartilada Igual 3.0 Porfugal.

Resumo da narrativa:

O tema escolhido € sobre a poluicdo existente nos Oceanos (em particular, o plistico), pretende-se alertar os alunos para um dos
maiores problemas ambientais do planeta. E um tema interdisciplinar: Ciéncias Naturais. Educagio Visual. Educacdo
Tecnologica, Francés, Fisico-Quimica, Inglés, Matematica e TIC.

Nas aulas, vio capacitar-se os alunos com conhecimentos sobre conceitos fundamentais relativos a atividade de programacio,
no final. os alunos deverdo dominar os conceitos apresentados e serem capazes de desenvolver programas numa linguagem de
programacio, e impl ta-los no robot mBot. fazendo testes e ajustes por forma a encontrar as solugdes para cada problema
apresentado.

Os alunos deverdo resolver todos os problemas em grupo e com consulta. No final da aula, os alunos deverio submeter a sua
solugdo na plataforma moodle.

Technology Enhanced Learning @ Future Teacher Education Lab (PTDC/MHC-CED[o588(2014)




Anexo B - Plataforma Moodle

anagermano -

@ Painel do utilizador
B Calendério

Disciplinas disponiveis

[ Ficheiros privados

-
& Banco de contetidos “ Introd

1 As minhas disciplinas @ w Uma opgao da oferta escola do nivel bésico de educacao, caracterizada por uma forte ligacdo com o mundo
da programagéo ¢ da robdtica, é um ensino mais prético e colaborativo.
T Robética
Professor: Ana Maria Germano Rodrigues
7= Introduction to Moodle Professor: Piedade
Professor: Ana Rodrigues
Professor: Paulo Torcato

# Administracéo do Site

36 USERS
LI STORAGE

Introduc¢édo a Robdtica 8-

Pagina principal / As minhas disciplinas / Robdtica Ativar modo de e

O seu progresso@

Antncios

a 0

Unidade Curricular - Introdugéo & Rob

Critérios de Avaliacdo da Unidade Curricula m]

=
]
]
]

& ¥n W2l

Regras de Aula |



Revisdes dos Contelidos

Questionério Inicial

Outros Materiais:

[
® Apresentacao sobre o Scratch 2.0 - Porto Editora
ﬁ Apresentacéo sobre o Robot mBot (em espanhol)

55 Robots R2D2 a dancar 1)

Informacdes Gerais: Introducdo a Programacdo

ﬁ_ Unidade Temética - Introdugdo a Programacéo
ﬁ_ Calendarizagdo e Sumdrios de Aulas

i Cenirio de Aprendizagem

Maédulo 0 - Apresentacéo

a Download e instalagdo do mBlock 3.0
ﬁ Manual de Introducdo & Programac&o

Grelhas de Avaliacao

Observacdo de Aulas _ Professora

ﬁ Autoavaliacdo e Heteroavaliacdo dos Médulos 1 e 2

B

B Autoavaliagdo e Heteroavaliagdo do Modulo 3
i Avaliacdo do Problema Final
i Avaliacdo da Apresentacdo do Problema Final

Teste Diagnéstico

s/ Teste Diagnéstico _IR

ﬁ Notas do Teste Diagndstica

ﬁ Estruturacdo de Grupos de Trabalho

Mdédulo 1 - Luz e Som

ﬁ_ Plano de Aulas

Apresentacao de Multimédia

i Apresentacdo Aulan® 1e 2
Entrega dos Problemas
i Ficha de Apoio de Submisséo dos Problemas
Q Entrega do Problema 1
@ Entrega do Problema 2
Q Entrega do Problema 3
Avaliagdes
i Ficha de Apoio de Auto e Heteroavaliagdo do Modulo 1

a Autoavaliacio e Heteroavaliagdo do Médulo 1

Modulo 2 - Sensores Ultrassom e de Linha

i Plano de Aulas

Apresentagdo de Multimédia

ﬁ Apresentacdo das Aulasn®3 e 4

Entrega de Trabalhos

i Ficha de Apoio de Submiss&o dos Problemas
Q Entrega do Problema 4
Q Entrega do Problema 5
Avaliagdes
ﬁ Ficha de Apoio de Auto e Heteroavaliacio do Modulo 2

;5 Autoavaliagdo e Heteroavaliagdo do Madulo 2



Madulo 3 - Labirinto com Sensor de Linha/ Varidveis e Funcées + Autoavaliagdo e Heteroavaliacdo »

B Plano de Aula + 2.9 Periodo

Apresentacdo de Multimédia + Auto e Heteroavaliagéo do 2.° Periodo &

a + 3.2 Periodo
b Apresentacdo de Aulas N.°5 e 6

Entrega de Trabalhos '§' Auto e Heteroavaliagéo do 3.% Periodo &

Q Entrega do Problema 6

Q Entrega do Problema 7 ) L .
4 Questionario Final #

+ Questiondrio ¢

Avaliagoes

i Ficha de Apoio de Auto e Heteroavaliagdo do Mddulo 3

;5 AutoAvaliacdo e Heteroavaliacdo Modulo 3

Modulo 4 - Problema Final
4 Qutros Recursos «
ﬁ. Plano de Aulas

Videos onde ensinam a programar no mBlock (em Inglés)

Entrega de Trabalho Final
MakeBlock APP ¢

Avaliacdes O Robot mBot move-se fazendo um quadrado. ¢

L L . O Robot mBot move-se fazendo um circulo. #
a Autoavaliacio e Heteroavaliagdo do médulo 4
N
Faz 0 mBot tocar musica #*

Interagdo de trés tipos (de construgdes de diferentes animais) de mBot com a APP &

Madulo 5 - Apresentacdo do Problema Final / Avaliacdes

Site Oficial do Scratch &
'- Plano de Aulas

Site da Diregdo Regional da Educagdo + Scratch &

Avaliacdo das Apresentagdes Scratch no Facebook
cratch no Faceboo

Os alunos inseridos num grupo véo avaliar os alunos de outro grupo, estas sdo as atriguicdes:
Grupo 1- Grupo 7
Grupo 1- Grupo 7
Grupo 2 - Grupo 6
Grupo 3 - Grupo 5
Grupo 4 - Grupo 1
Grupo 5 - Grupo 2
Grupo 6 - Grupo 3
Grupo 7 - Grupo 4

,! Manual Basico de Scratch &
,-__ Manual de Apoio de Scratch &

L3
+
+
+
+
+
«  SCRATCH
&
EX
EX
+
+
+

,-__ Explorando Scratch #*

ﬁ_ Avaliagdo das Apresentacdes _Alunos e Professores

+ iﬁ Tutorial Scratch 2.0 (video 1 em Portugués)
+ a Tutorial Seratch 2.0 (video 3 em Portugués) &
+ Bﬁ Tutorial Scratch 2.0 {video 4 em Portugués) &
+ Bﬁ Tutorial Scratch 2.0 (video 5 em Portugués) &
&+ iﬁ Tutorial Scratch 2.0 (video 6 em Portugués) &

+ a Tutorial Secratch 2.0 (video 7 em Portugués) ¢



Open Roberta

Os professores escolheram a plataforma Open Roberta, pois € um projeto da empresa alema Fraunhofer |AIS que visa ensinar criangas e adolescentes a programarem kits de robot's e comecar a dar os primeiros
passos no mundo da robotica educacional. © projeto ja existe a mais de 10 anos, porém em 2013 foi expandido quando recebeu apoio do Google, que investiu 1 milhdo de euros numa plataforma em nuvem para
dar suporte 2o ambiente virtual de aprendizagem e da empresa LEGO que participou nesta expansdo do projecto, doando 160 kits LEGO Mindstorms EV3.

Os kits de robot's que podemos programar por blocos no Open Roberta sdo os seguintes:

» Wedo

o Ev3

o NXT

* microbit

s Bot'n Rall

o NAD

+ BOB3

+ senseBox

» mBot

» Edison

+ Nepo4Arduino
« Calliope mini

bj Plataforma Open Roberta
Simulador on-line Vr Vex Code
Os professores escolheram esta plataforma onde se pode programar um robot virtual usando a linguagem Scratch ou a linguagem Phyton.

Este ambiente de programacdo & em 3D, consegue-se ver o robot a executar as tarefas e quando esta no ambiente labirinto, o robot ndo considera linhas no pavimento, mas sim obstaculos.

bj Vr Vex Code
bj Tutoriais e exemplos de programas
bj Tutorial VEX CODE VR Laberinto de paredes ( em espanhol)

bj Vex Coding - Wall Maze Challenges (em inglés)



Anexo C — Calendarizacdo e Sumérios da PES

Ano Escolar: 2019-2020

Introducado a Robotica
Introducio a Programacio

Data
0470272020

Calendarizacdo e Sumarios

Tema
Teste de Avaliacdo Diagnostica.

Observacoes

18/ 02/ 2020

resolver do modulo 1. Entrega do problema no moodle. Sintese da aula.

lApresentacdo. Revisdo de conceitos. Apresentacio sobre os conceitos de selecdo e de repeticio e do problema a

18/ 02/ 2020

Revisio da aula anterior. Apresentacio dos problemas a resolver do médulo 1 (continuacio).
Entrega dos problemas no moodle. Auto e heteroavaliacdo. Sintese da aula.

18/ 02/ 2020

Revisido da aula anterior. Apresentacio do sensor Ulirassom e o de Linhas, e problema a resolver do madulo 2,
utilizando o sensor Ultrassom. Entrega do problema no moodle. Sintese da aula.

03/ 03/ 2020

Revisdo da aula anterior. Apresentacio dos problemas a resolver do modulo 2 (continuacio), utilizando estes
sensores Ultrassom e De Linha.
Entrega dos problemas no moodle. Auto e heteroavaliacio. Sintese da aula.

03/ 03/ 2020

Revisio da aula anterior. Apresentacio do problema (labirinto) a resolver do médulo 3 utilizando o sensor De
Linha. Entrega do problema no moodle. Auto e heteroavaliacio. Sintese da aula.

10/ 03/ 2020

Revisdo da aula anterior. Apresentacio do Problema Final (labirinto) a resolver do médulo 4 utilizando o
sensor Ultrassom. Entrega da versdo 1 do problema final no moodle. Auto e heteroavaliacio. Sintese da aula.

10/ 03/ 2020

Revisio da aula anterior. Resolucio do Problema Final (labirinto) do médulo 4 utilizando o sensor Ultrassom.
Entrega da versido 2 do problema final no moodle. Auto e heteroavaliacio. Sintese da aula.

17/ 03/ 2020

Revisdo da aula anterior. Resolucio do Problema Final (labirinto) do médulo 4 utilizando o sensor Ultrassom.
Entrega da versio 3 do problema final resolvido no mooedle. Auto e heteroavaliacdo. Sintese da aula.

17/ 03/ 2020

Revisio da aula anterior. Resolucio do Problema Final (labirinto) do médulo 4 utilizando o sensor Ultrassom.
Entrega da versio final do problema final no moodle. Auto e heteroavaliacio. Sintese da aula.

24/ 03/ 2020

lApresentacdo e discussdo do Problema Final. Auto e heteroavaliacdo.
lAvaliacdo Sumativa.

24/ 03/ 2020

Teste de Avaliacdo Formativa. Preenchimento de um Inquérito. Balanco da Temadtica Curricular: Introducio a

Programacao.




Anexo D - Planos de Aulas da Intervencdo Pedagogica

S

piscipling: Infrocugao 4 Robdtica

J Lisoa

unidade Cumicular: Infrodugdo a Programagdo

Turma: 8.° ano B

Grupo de Docéncia: Informiatica [550]

UNIVERSIDADE
DE LISBOA

IC

PLANO DE AULA

Objstivos Gerais: Compreensio dos principics & conceitas fundamentais e progromagdo. Utiizar a

Robdfica na resclugdo e problemas. Usar o5 TIC de forma responsdvel, competente, segura

Datba: 18f 02/ 20:20

Hordrio: 13n30— 14n20

Avlan®

Instituto de Educacao

puracde da Avla: 50 minutss

Professores: Ana Rodriguss f Pouls Torcaro
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decompd-Ho em subprogrameas. - Camegamenta do programa | - Crganizosdo dos grupos. - Intemogativo: - Guaang Inferative
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piscipling: Introgugdo @ Robdtica

J LisaoA

Unidade Cumicular: Infrodugdo A Programagdo

Turma: 8. anc B

Grupe de Decéncia: nfomartica [550]

LUNIVERSIDADE
OE LISAOA

PLANO DE AULA

Objetivos Gerais: CompreensSo dos principios e conceitos fungamentais e programagdo. Utilzer o
Robatica na resolugdo de problemas. Usar as TIC de forma responsdvel, competente, segura

Data: 18/ 02/ 2020
Hordrio: 14n30 — 15R20

Avlas n.® 2.ge 11

-
Ie Instituto de Educacéao

Duracdo das swlas: 50 minutos

Frofessores: Ana Rodrigues f Paule Torcaro
sumdrio: Feeback o0 awa antericr. Frogramagds com aplicagdo 4 Robdtica
de dois problemas e wsa enfrega no moodle. Sinfese do aprendogem da

e crigfiva. aula.
_ N Critérios e
. = - Metodologia Recursos Tecnico,
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- RoDot | \okeDlock
- lgentificor um problema e - Componentes de um | - Realizogio da chamada. - Expositive:

decompdHo em subprogramas.
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estruturgis da programagdo.

-Igenfficor diferentes fipos de
dados e operodores

- Compreender  crar instrugdes
gue emvolvam  estrufuras  de
repefigdo.

- Utilizar aiferentes meios e
aplicagées que pemitem a
comunicagdo e colaboragdc
em ambiente: digitals fechados.

programa.

- Caregamento do
programa mBlock pora o
mesct.

- Utibagdo de atuadores
de movimento, som e uz

- Estruturas de confrole de
repefigdo.

- Tipos de dados e
operodores e expressdes

logicas.

- Feediback e gpoic aos aluncs.

- Apresenfagdodo 2%e3
proolemas (PET).

- Aceder 4 plataforma moodie e
envic do programa.

- Esclarecimentos de duvidas.

- Sirtese e reflexdo em grupo do
trabaiho desenvolvido.

- Preenchimenics da grelha de aute
& hetercavaiogdo dos alunos.

= exposigdo diclogada

- Intemogafive:
= colocar guestdes

- Demorstrafive:
= Demonstragdo de
procedimentos

- Afive

- Intemogafive:

= Debate cenfraizods
no conheciments dos
aluncs e professomrs

- Aprendizogem

caseada em problemas

[momentos de refiexdo,

parting, discuss@o,

feegback].

t.ABot

- Computadores
tablets com ligagdo &
Imternet

- Guadrg Inferafive

- Canetas

- Apresenfagdes de
multimédia.

- Tutoricls/ Textos de
Apoio.

- Ficha de Trabalhs
[com warios protiemas
com complexidage
crescente)].

- Grelhas/ Formnulanos
de regito de
Observagdo/ Avaliagdo
[goocgle forms)

- soffveare apropioos

avaliog@o Formafiva:

- Observacdo direla
redna ae

Cbservagdo ce auas.

Grelna de aute e
hetercavaliagio

GOVEENQ DE
F PORTUGAL

ey W e, mr fad
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piscipling: Infredugdo & Roodtica

J LisaoA

unidade Cumicular: Infrodugdc 4 Bregramagdo

Turma: 8. anc B

Grupo de Docéncia: Informarica [550]

LUNIVERSIDADE
OE LISBOA

-
Ie Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

Objetivos Gerais: Compreensdo aos principios e conceitos funaamentais ge programagdo. Utiizara

Robatica na resolugdo de problemas. Usar as TIC de forma responsavel, competente, segura e crigtiva,

Daba: 03/ 03/ 2020
Hordrio: 13030 - 14n20

Avlasn®3oe )
Duracde das Avlas: 50 minutos

Professores: Ana Rodrigues f Pauls Torcaro

Sumdario: Feebock da aula anferor.  InfrodugBo e novos  conceitos.
Programagdo com oplicagdo & Robdfica de um problema e swa enfrega no
maoadie. Sintese do aprendizagem da aula.

Atividades a realizar Metodologias e R e Critérios e
Objefivos Especificos Contetdos Técnicas Saicos Instrumentos de
Pedagégicas S Avaliocdo
- identificar um problema e - Robolilokeblock
decompd-o em - Ceomponentes de um | - Peglizagdo da chamada. - Expositive: 1 iBat
subprogramas. programa. = exposigdo ciclogada - Computadares &
- Feediback e opoic ot alunos. ) _ .
- Igenfificor compaonentes - CoTegamento do - Interagativo: Taniets com ligagio o
estruturgis da programagdo. programa mBlock para o | - Apresenfagdo dos conceifos de | = colocar questes Irteme
mast. programag8o. - Guadre Interafive
- igentificor diferentes fipos de - Demanstrafive: - Canetas
dagdos e operadones - l..l'iﬁ:ngé{} de gtuodores de | - Apresentogdo do 4.° problema . Demnmgﬁo de - Apresentagde: de avaliaciio Formativa:
maovimenta. [FET). procedimentos P il .
3 mufimedia. - Observacdo direta
-  Compreender e  conar Tutoricis/ Textos ge = .
instrugSes gque  envolvam | - Ufilizogde <o sensor de | - Aceder 4 platcforma moodie e | - Afive ; - Grelna e Obsenagas
Ultrassom. Apaoio. de gulas.

estruturas de repetigdo.

- lhotiver o5 oclunos para g
utiizagdo oe sensores.

- Estruturas de confroclo de
repeticdo.

ervic do programa.
- Esclarecimentos de dlvidas.

- sintese e reflexdo em grupo do

- Ficha de Trabalhs
[cem varios protlemas
com complexdade
crescente)].

- Imferogativeo:

= Debate cenfraizado no
conneciments dos
alumas e professores

- Utiizor giferentes meioz e |- Tipo: de dados e | frabaho desenvalido. - Aprendizagem Daseada - Grelhas/ Sormukinios
oplicagdes gue permitemn o | operodores e  expressdes em proglemas | o e
comunicagdo e coloboragdo | logicas. {momentas ce reflexdo, i . .
em ambientes digitais parting, dizcumde, | Ooservagdof Avoliagdo
fechados. feedback]. [googe foms)
- softvrare apropriacc
GOVERNODE | ssearimes sasovmasmn, ‘,q W5A:
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Disciplina: Introdugdo a Robdfica
Unidade Cumicular: Infrodugdco a Programogdo
Turm: 8.° anc B

Grupo de Docéncia: Informatica [550]

J Lison |

LINIVERSIDADE
OE LISAOA

.
Ie Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

Dakba: 03/ 03 2020
Horanio: 14n30— 15R20

Aulas n? 4 de 11

Duwracdo das Aulas: 50 minutes

Frofessores: Ana Rodrigues f Paule Torcato

oChjetivos Gerais: Compreensdo dos principics & conceitos fundamentais Se programagSo. Utilizar

a Robdfica na resolugdo de problemas. Usar as TIC gde forma responsavel,

competente, segurd e chativa.

Sumdrio: Infrodugdo de novos conceifos. Frogramagdo com aplicagdo & Robdfica

de um protlema e sua enfrega no moodie. sintese ga uprer'{i:ﬂgem dg aula.

Metodologias e Rec Py Critérios e
Objetivos Especificos Contetdos Afividades a realizar Técnicas P . Instrumentos de
Pedagégicas Soloibees Avdliociio
- igentificor um problema e - Reaglizagdo da chamada. - Pobot liokeklock [18at
decompddo em Componentas ce um - Expaosifiva:

subprogramas. programa.

- ldentificor compaonentes
estruturais da programagdo.

Camegamentc  do
programa miBlock para o
maat.

- IZentificor diferentes fipos ge
dados e operadones - Ufiizogdo de atuadores
de movimento.

- Compreender e criar
instrugSes gque  envolvam
estruturas de repetigdo.

- Utilizog8o do sensor de
Linha.

- Estrutures de controlo de
repeticdo.

- liotiver o5 clunos para g
utilizagdo de sensores.

- Utiizar giferentes meios e
aplicagtes gue pemmitern g

Tipos de dgodos e
operadores & ewpresdes

comunicagio e colaboragdo | Iogicas.
em amkientes digitais
fechados.

- Feedback e {!PD‘H} aos alunos.

- Apresentagdo dos conceitos
ge programagdo.

- Apresentagdo do 4.9
oroblema (PRT).

- Ageder 4 plataforma moodle
& envio do programa.

- Esclarecimentos de ddvidas.

- sirtese e refiexdo em grupo
go frabalhe desenvolvido.

- Pregnchimentos da grelha de
outo e hetercovoliagdo dos
alunos.

= expeosicio diclogaeda

- Inferogativa:
= colocar guestdes

- Demanstrative:
= Demonsirogdc de
procedimentos

- Ativo

- Inferogativa:

= Debate cenfralzado no
conhecimento das
alumzs e professones

- Aprendinogem baseada

em problemas
{momentos de  reflexdo,
parting, discussdo,
feedoock].

- Computadores e tablets
com ligagdo a Intermet

- Guadro Interafive

- Canetas

- Apresentogdes de
rnulfimedia.

- Tutorigisf Textes de Apoic.
- Ficha de Traolho [com
vérios problemas com
complexidode crescente).
- Grelhas/ Forrmuanios de
registc de Observagdo)
Avaliagao [googe forms)
- scftveare apropricdo

Avaliagao Formativa:

- Observagdo direta

- Grefho de Observogdo
de qulas.

Grelha de autc e
netercavaliagdo
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P PORTUGAL ‘
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Discipling: Introgugdo G Robotica

J LisaoA

unidade Cumricular: InToaugdo a Programagdo

Turma: 8. anc B

Grupo de Docéncia: nfomatica [550]

UNIVERSIDADE
OE LISBOA

-
Ie Instituto de Educacéo

PLANO DE AULA

Dala: 10/ 3/ 2020
Hordnio: 13h30— 14020

Auvlasn 5de 11

Duwracdo das Avlas: 50 minutes

Professores: Ana Rodrigues f Pauls Torcato

Objetivos Gerais: Compraers3o dos principios & conceitos fundamentaiz ge programagdo.

utiizar @ Ropdfica na resclugdo de problemas. Usar as TIC de forma responsdvel.  gymério: Programago com aplicagds & Robéfica de um problema e sua enfrega ne

competente, segura & chafiva.

moodie. Sintese da aprendizogem da aula.

Afividades a realizar Metodologias e u S Critérios e
Objetivos Especificos Conteddos Técnicas . Instrumentos de
o = Pedagogicos =
Pedagogicas Avaliocdo
- Igentificor um problema e
CECDI‘I"F-&-M am Componentes de um | - RECIli:DQﬁD da chamada. - Pobot | Y\akeblock [.18at
SUbprogramas. programa. - Exposifivo: - Computosore: e tonlets

- Igentificor componentes
estruturais da pregramagao.
- Compresnder e criar

Caregamento  do
programa mbleck para o

- Feedbaock & apoic go:
olJInos.

= exposicdo didlogoda

- Inferogativa:

com ligagdo a Intemet
- Guadro Interativo

vargveis. mBaot. - Apresentagdo do 4.9 = colocar questdes - Canefas
- IZentificor diferantes fipos de problema (PPT). - Apresentagdes de
dados e operadores. - Utilizogdo de atuadores - Demonsirativo: ruItirmedia.

avaliagdo Formativa:

) de movimentao. - Aceder a4 piataforma |« Demmrsirﬂg?c} de - Tutorigis/ Textos 08 ADGIS. | - observocso dirsh
- Compreender e  criar moodie e emic  do procedimentos - Ficha ge Tragaing [com - Greing de Cosenacso de
insfrugGes gue  envolvam | - Uliizogde do sensor de | programa. .. = Ea
estruturas de  decisSo e | Linha. - Ative vanaz pn?blernu: cem Q.
repefigdo. - Ezclarecimentos de ddvida:. complexidade crescents].
- Utiizagdo de vanigveis. - Inferogativo: - Grelhosf Formuiono:s de - Greno de aute e
- liotiver o5 olunos para g - Sintese e reflexdo em grupo = Debote centralizodo ne | registo de Observagdof heteroavaliagao
utilizagdo Se sensones. - Estruturas de controle de | do frabalho desenvolvido. conhecimento dos Avaliagdo [googte forms)]
decisdo e repetigdo. aluncs e professores - sofhrare apropricdo
- Utilizar ciferentes meios e - Preenchimentos da grelha | - Aprendiogem baseada
aplicogtes gue pemitem g Tipos de dodos e | de gutc e hetercavoliagdo | em protiemas
comunicagdo e coloborogio | operodores e expressdes | dos alunos. |momentes de reflexdo,
em amiierntes digitais | IGgicas. partilng, discussde,
fechados. feedboack].
[0y o] A [—— =, q P
PORTUGAL varaion 1 momange s [EGCH ' 2020 - 5
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J LlSHﬂA ‘ E:TEHHSUTADE ie Instituto de Educacao

I3

PLANO DE AULA

piscipling: Infrocugdo & Robdtica Data: 10/ 63/ 20

Horano: 14730 15n20
Unidade Cumicular: Infrodugdo a Programagdo Aulasn® s de 11
Turma: &.° anc B Duracdo da Aula: 50 minutos

Giupe de Docéncia: Informatica [550] Professores: Ana Rodrigues f Paule Torcato

Objetivos Gerais: Compreersdo aos principios e conceitos fungomentais de progromagado.

utiizar a Robdfica na resclugdo de problemas. Usar as TIC de forma responsavel, comperente,  SUMAN0: Fesccock do aulo anteror. Programagdo com gplicogdeo @ Robotica oo
L problemna final e sua enfrega no moodle. Sintese da aprendicogem da auka.
segura e crigfiva.

Afividades a realizar Metod ias e Rec e Critérios e
Objetivos Especificos Conteddos Técnicas Fedug saicas Pedngégicos Instrumentos de
909 Avaliacdo
- igentificor um problema e - Componentes de um
decompdo em programa. - Realizagdo 9o chamada. - Bepositivon - Pobot |l iokeblock 1180t
subprogramas. . = exponigdo diclogoda - Computadores e tablefs com
-izentificor companentes - Caregamento  do | - Feedbock e opoic gos . ligogo & Intemet
esfruturais da programagdo. | programa milock para o | clunos. - Infemogativa: )
- Compreender e criar mBot. » ColoCar questdes - Guadre Inferafive
varidaveis. - Apresentagdo oo problema - Sanetas alizcs
- Igentificor diferentes tipos - Utilizogdo de otuadores | Final [PRT). - Demonsirativo: - Apresentagdes de ::‘_mlgg\?:
de dados e operadores. de movimento. . = Demonstragdo de multimeaia. ) Obserw:n-::an direla
- Compreender e  criar - Aceder a4 plotafomma procedimentos -Tutoriak/ Textos ce Apoic. A creing e
instruges  gque envolvam -_I.I'ri:ug:ﬁn do sensor de | moodie e envic do ] - Ficha de Trabaing [com waros obseracis e
esfruturas  de  decido e | Linha programa. - Ativo .
repefigao. problemnas com complexdode | aulas.
- Ligfivar o5 clunos parg a | - Uliizogo de vandves. - Ezclorecimentos de gdvidas. | - Infemogative: crescente]. »
utilizagdo Se sensores. = Debate cenfralzado ne - GrelnasS Formuarnos de - Greinc g auts &
- Utiizar diferentes meios & | - Estruturas de confrolo oe | - Sintese e reflexdo em grupo conhecimento dos alunos registo de Observagdo) heferoavaliagac
aplicagtes que permitern a | decisdo e repetigdo. do frabalho desenvohido. e professores Avaliagdo [googie forms]
comunicagdo =3 - Aprendzogem basesda em | _sofhoaare apropricdo
colaborogdo em ambientes | - Tipos de dados e | - Preenchimentos da greiha | problemas [momentos  de
digitais fechados. operadores e expressdes | O autc e hetercavaliogdo | reflexde, poriiha, discussdo,
logcas. dos lurkas. feecback).

GOVERNODE | mesaritesna sounasmnase, b q PoRTUGAL
EUBOeEL, - 2




Sz

piscipling: Introougdo & Roodtica

J LisaoA

vnidade Cumicular: Infrodugdo a Frogramagdo

Turmia: 8.° ano B

Grupo de Docéncia: Informatica [550]

Objefivos Gerois: Compreensdo dos prncipios & conceitos fundamentais de programacdo. Uilizar a Robdtica
na resolugdo ce problemas. Usar as TIC de forma responsdvel, comperente, segura

UNIVERSIDADE
OE LISROA

L
Ie Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

Dala: 17f 1042020
Hordrio: 13R30 — 14R20

Aulas n® 7 de 11
puracao das Avlas: 50 minutos

Professores: Ana Rodrigues f Paoule Torcato

Sumdrio: Feeback da aula anterior. Frogramagdo com oplicagdo 4
Robofica do problerma final & sua enrega ne moodie [continuagdc).

crigtiva. sintese do aprendizogem da aula.
Atividades a realizar Metodologias e Recursos Técnico/a Critérios e
Objetivos Especificos Conteddos Técnicas Pedagégicos Instrumentos de
Fedagdgicas Avaliacdo
- igentificor um problema e - Componentes de  um
decompdo em programa. - Realizogio da chamada, - Bxpositive: - Robof L\akeblock [.1Bot

suBprogramas.

- igenfificor componentes
esfruturais da programacao.

- Compreender  criar
vanaveis.

- izentificor diferentes fipos de
dagos e operadores.

- Compresnder e criar
insfrugbes que  envalvam
esfrufuras de  decisSo e
repeftigdo.

- lhofivar o5 clunos pard 4
utiizagdo de sensones.

- Utilizar diferentes meic: e
aplicagbes gue pemmitern a
comunicagdo e colaborogdo
am amkientes digitais
fechodos.

- Comegamento ag
progroma  mBlock paro o
mBat.

- Utiizagdo de atuadores de
maovimento.

- Uflizogae do sensor de
Linha.

- Utiizogde de vanaveis.

- Estruturas de controle de
deckdo e repetigdo.

- Tipos de daogos e
operodores e  enpremsdes
loggicas.

- Feedback e apois aos
alunos.

- Apresentagdo do
proklema Final [PPT).

- Aceder & platoformo
moodle e emwio do
programa.

- Bsclarecimentos de
ddvidas.

- sintese e reflexdo em
grupo do trabalng
desenvalvido.

- Preenchimentos da grelho
de auto e hetercavaliogdo
dos ohunos.

* exponicdo cidlogoda - Computadores e tablets
com ligagdo G Internet

- Infemogativo: .
- Guaaro Interativa

= oolocar guestdes

- Canetas
- Demanstrativo: - Apresentagde: de
= Demonsiragdo de mulfimédia. avaliagdo Formafiva:

procedimentos - Tutoriaisf Textos ce Apoic. - Observacdo direla
. - Ficha de Trabalho [com - Grelna de Obsenagas
- Ativo .. de oulas.
virios problemas com
- Inferagative: complesidode crescents). - Greha de auis e

- Srelnosf Forrmudnos de
registc de Observagdoy
Avaliagdo [google forms)
- Softveare apropiodo

= Debote cenfralizodo no
conhecimento dos
alumos e professores

- Aprendizagem baseada

netercavaliogdo

em problemas
|momentos ce reflexdo,
partiing, discussao,
feedback].

GOVERNO DE
F FORTUGAL

-
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Sz

Discipling: Introcugoo G Robatica

) LisBoA |

vnidade Cumicular: Infrodugdo A Programcgio

Turma: 8.° ano B

Grupo de Docéncia: Informatica [550]

UNIVERSIDADE
OE LISEOA

IC

PLANO DE AULA

Daba: 17f 10/2020

Instituto de Educacao

Hordria: 14n30 — 15m20

Avlasn® g de 11

puracdo da Avla: 50 minutos

Professores: Ana RPodrigues / Paule Torcato

oObjetivos Gerois: Compreersdo dos principios & conceitos fundamentais de programagde. Utilizar a

Pobofica na resolugdo de problemas. Usar as TIC de forma responsavel, competente, segura e cigfiva.

aprendizagem da aula.

Sumario: Feeback da aula anterior. Frogramagds com aplicogdo 4 Robdtica
do problema fnaol e sua errega no moodie [confinuagdc). sintese aag

Atividades a realizar Metodologias e Rec Técnicofa Criterios e
Objetivos Especificos Conteddos Técnicas Pedaqsaicos Instrumentos de
Pedagdgicas go9 Avaliacdo
- Idenfificor um problema e - Componentes de um
decompddo em programa. - Reglizogdo da chamada. - Pobot | lokeblock [1Bot
SUDprogramas. - Expositivo:

- igentificor componentes
estruturais da programagdo.

- Compresnder e criar
vandavek.

- ligentificor diferentes fipos de
dagos e operadores.

- Compresnder e onar
insfrugbes  que  envalvam
esfruturas de  decisSo e
repetigdo.

- Ilhofiver o5 clunos pard 4
utiizagdo de sensones.

- Utilizar ciferentes meios e
aplicogdes gue pemitern g
comunicagdo & colaborogdo
em amiientes digitais
fechados.

- Caomegamento  do
programa mBlock para o
maot.

- UtiizogSc de otuadores
de movimento.

- Utiizagdo do sensor de
Linna.

- Utiizagdo de vaiaveis.

- Estruturas de conirole de
decizdo e repetigdo.

- Tipos de daodos e
opercdores & expremdes

logicas.

- Feedback e {!pﬂiﬂ' aos alunos.

- Apresentagdo do problema

Final [PET).

- Aceder 4 plataforma moodle
& envio do programa.

- Esclarecimentos de aJviaas.

- sirtese e reflexdo em grupo
gio frabalhg desenvolvido.

- Preenchimenta: da grelha de
outo e hetercovaliogdo dos
alunas.

= exposigdo diclogoda

- Infemogativo:
= colocar questdes

- Demonstrativo:
= Demonstrogdo de
procedimentos

- Ativo

- Infemogativo:

= Depate cenralzado no
conhecimento das
alunos e professores

- Aprendiiogerm baseada

em problemas [momentos

de reflexdao, partiiha,

disoussdo, feedback).

- Computogores e toblets
com ligagdo & Intemet

- Guadro Inferative

- Caneta:

- Apresentagde: de
multimédia.

- Tutorizisf Textos ce Apoic.
- Ficha de Tralbalho [com
virios problemas com
complexidade crescente].
- Grelhas) Farmularios de
registo de Observagdo/
Avaliagdo [google farms)
- Softviare opropriodo

Avaliocgo Formaliva:

- Observacdo direla

- Grelna de Observagdo
de oulas.

netercavaliogdo

Grelha de auic e

GOVERNQ DE
F PORTUGAL
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J LlSHﬂA ‘ H;II:'EEESUIEME ie Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

Daba: 24/ 1042020
Hordro: 13n30 — 15h30

Aulas n® 2 oe 1

S

Dpiscipling: Infrodugde a Robotica
unidade Cumicular: Infrodugdc 4 Programagido
Turma: 8. anc B Duracaoe da Avla: 50 minutos

Grupo de Docéncia: nformatica [550] Professores: Ana Rodrigues / Paulo Torcaro

Objefivos Gerais: Compreens@o do: principios & conceitos fundamentais de programagde. UNIESr @ gymadrio: Feeback oa aulg anterior. Programagdc com aplicagdo 4 Roodfica
Robotica na resolugdo de problemas. Usar os TIC de forma responsdvel, competente, segura e cictiva. 00 probiema finol e sug entrega no moogle (confinvagdo). Sintese dao

aprendizagem da aulo.

Atividades a realizar Metodologias e I Critérios e
. . . . Recursos Tecnico/a
Objetivos Especificos Conteudos Tecnicas . Instrumentos de
. Pedagogicos -
Pedagdgicas Avaliacao
- lzentificor um problema e - Componenfes de um
decompddo em programa. - Redlizaogdo da chamada. - Robat 1\akepiock 180t
subprogramas. - Exposifivo:

- Izenfificor componentes
estruturais da programagao.

- Compreender  criar
varavei.

- lzenfificor diferentes fipos de
dagos e operadones.

- Compresnder e criar
instrugdes gue  enwvolvam
estryturas  de  decis3c e
repefigdo.

- lictivar o5 clunos para @
utiizagdo de sensores.

- Utilizar diferentes meio: e
aplicagdes gue pemmitern a
comunicagdo & colaborogio
em amientes digitais
fechadaos.

- Caomegamento  do
programa mBlock para o
miat.

- Ufiizogdo de ctuadores
de movimento.

- Uilizagdo do sensor de
Linha.

- Utiizogde de vaidveis.

- Estruturas de controlo de
decisdo e repetigdo.

- Tipos de dados e
operadores e expremdes

logicas.

- Feedback e apoic aos
chanos.

- Apresentagdo do
oroklema Final [PPT).

- Aceder 4 plataforma
moodle & emvie  do
pragrama.

- Ezclarecimentos de
alvidas.

- sirtese e reflexdo em
grupo do frabalha
cesenvolvido.

- Preenchimentos da grelha
ce auto e heteroagvaliagde
dios alunos.

= exposigdo didlogoda

- Infemogativa:
= colocar guesties

- Demonstrafivo:
= Demonstrogdc de
procedimentos

- Afivo

- Infemogativa:

= Debote cenfralcado N
conhecimento dos
aluncs e professores
Aprenditagem baseada

em problemas [momentos

de reflexdao, parting,
discussdo, feedback,
avaliogdo).

- Computagores e totlets
com ligagde a Intermet

- QUaonD Interafivo

- Canetas

- Apresentagde: de
multimédia.

- Tutariaisy Textos de Apoio.
- Ficha de Traoaino [com
varios problemas com
complesidade crescente).
- Grelhas/ Formuianos de
registe de Observagdoy
Avaliagdo [google forms)
- Softveare aprophodo

Avaliacdo Formafiva:

- Observacdo direfa

- Zrelha de Soservogdo de
aulkas.

- Grelng de gvaliogdo do
problema final.

Grelna  de aoutc e
neterogvaliogdo
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Discipling: Introgugdo a Robdtica
unidade cumicular: Inrodugdo &

Turma: 8." ano B

| LisBoA |

Programagio

Grupo de Docéncia: Informarica [550]

Objetivos Gerais: Compreen:ac dos prncipios e conceitos fundamentais de programagdo. Uilizar a Robafica
na resolugdo de problemas. Usar os TIC e forma responsavel, competente, segura e cigtiva.

- Avaliar o conhecimento das
participantes sobre o
programas cesenvolvidos.

- Apresentar as formas de
conhecimento, afravés do use
adequado Jas Novas
tecnologias da infomagdo e
da educagdo.

- Sinfefizar e consclidar as
aprendinagens  oesenvolvidas
nas aulas.

- Compeonenfes oe um
programa.

- Camegamento  do
programa mBlcck para o
maaot.

- Utiizogdc de otuadores
de mevimento.

- Utiizogdo do sensor de
Linma.

- UtilizagSo de vanaveis.

- Bsfruturas de confrolo de
decisdo e repetigdo.

- Tipos: de dodos e
operogores e expresdes

iegicas.

UKIVERSIDADE
OE LISBOA

-
le Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

- Realizagdo da chamada.

- Feediock e opoic gos
[+ ¥jts

- Apresentagdo, discussdo
e avaliagdo do programa
oo problema Final

- Sirtese e reflexdo em
grupo do frabalho
cesenvolvido.

- Preenchimentos da greiha
e avalagdo oa
apresentagdo do problema
firal.

Data: 22/ 1042020
Hordrio: 14030 - 15n20

Avlasn 1022 1
Duracae da Avla: 50 minutos
Professores: Ana Rodrigues f Pauls Torcato

Sumdrio: Feeback ©a aula anterior. Apresenfagdo, discussdo e avoliogdo
o problema final. sintese oo aprenaizagem oo auia.

- Robof Lyokeblock [.18o1
- Computadones e tablets
com ligagde a Infermet

- Guagns Interativo

- Expaaitivo:
= exposigdo diglogoda

- Inferogativa:

« colocar gquesties - Caneras
- Apresentagdes de Avaliacdo Formativa:

- Demonsirativo: rultiméoia. - Observagdo direta

= Demonstragdo de - Tutorigis/ Textos ge Apoio. | - Gfelng oe Observoglo oe

procedimentos - Ficha de Trabaino [zom autae.

- Ativo wanaz pn:.:blemc:s com - Grelng de avaliagdo da
complexizags CF?S_CE"TEJ" opresentogdo do problema

- Interogativa: - Grelnasf Formulanos de final.

= Depate cenfralzodo no
conhecimento dos
alunos e professores

registo de Observagdof
Avaliagdo [googie fomms)
- Softveare aprophiodo

@ feiehi | === veak B 093520 1 M
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piscipling: Infrocugdo @ Roodfica
Unidode Cumicular: Infrodugds a

Turma: 8." anc B

) Lisaon

Progromiagde

Grupe de Docéncia: Informatica [550]

Objefivos Gerais: Compreensdc dos principios & conceitos funaamentais e programagdo. Utilizar o Robdtica
na resolugdo de problemas. Usar as TS ae forma responsdvel, competente, segura e chiictiva.

UNIVERSIDADE
OE LIGHOA

L
Ie Instituto de Educacao

PLANO DE AULA

Daba: 247 10/2020
Hordrio: 15n30 — 18n20

Avlasn® 11 de 11

Duracao da Avla: 50 minutos

Professores: Ang Rodrigues / Paulo Torcaro

sumdrnio: apresentacdo, discussdo e avaliogio oo problema final Teste
de Avaliingio sumativa. Auto e netercavoliagdo.

Atividades a realizar

Metodologias e

Obi ificos c Gdos Técnicas Recursos '.D(Emfﬂ Criterios e Insl'ur_nenini de
d L = - Pedagagicos Avaliacao
Pedagogicas
- Componentes de um
programa. - Realzogdo da chamada. - Pobot | ioksblock
- Bapositivo: 1180
- ﬁvgi_ur{} conhecimento dos - Caregamento do | - Feediback e opoizc aos = exposigdo didlogoda e ——
participantes sobre o programa milock para o | olunos. . - .
progromas gesenvolvidos. maat. - Inferogativa: fablets com ligagao a
- Apresentagde, discussdo = colocar questdes Infemet
- - o = H = - i
Apreseniar as formas de uUtilizagdo de oifuadores | e avaliagdo do programa Guagro Inferafive Avaliaciio —_

conhecimento, airavés do usc
adequado Sas nevas
tecnologias da informagdo e
da educagdo.

- Sinfefizor e consolidar as
aprendizagens desenvolvidas
s aulas.

de movimento.

- Uilizagdo do sensor de
Linha.

- Utiizagdo de vaidveis.

- Esfruturas de confrolo de
decisdo e repeficdo.

- Tipos de dados e
operodores e espresdes

logicas.

oo problema Final

- sirtese e reflexdo em
grupo do frabalho
gesenvalvide.

- Preenchimentos da grelha
e avalagdo oa
apresentagdo do protiema
fimal.

- Reaglizogdo do feste de
avaliagdo sumativo.

- Autc & hetercavaliogdo
do periodo.

- Demcnsirativo:
= Demonstragdo de
procedimento:

- Ativo

- Intfemogativa:

= Debate cenfralcado no
conhecimento dos
alunios e professores

- Canetas

- Apresentagdes de
mutimégia.

- Tutcrigisf Textes de
Apaio.

- Ficha de Trabalho
[com varios problemas
com compleddoadse
arescente).

- Grelnasf Formudnios
de registo de
Observagiof Avoliogdo
[googie forms)

- Softveare apropricdo

- Observacdo direta
- Grelho de Observagdo de
aulias.

- Grelna de avaliogdo dao
apresentagdo do proolema final.

- Autc & hetercovaiogdo do
peroao.

GOVERMNO DE S 0 e
9 PORTUGAL | —

===z poel B 093520
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Anexo E — Observacéo de Aulas - Professora

ll HE 1] Excoly Seounddrisds Poriala¥
— EscolarEB2, 3-Caspar-Conmea]
Pﬂ Agrupamento-de-Escolas-de-Portela-e-Moscavide¥) Escola-EB+Catela-Gomes]
e —] Escola€8all|-Cuinta doAlegrial
. — n Escola 8411 Portelall
Ano: B.2 ano Turma: B Ano Letivo: 2019/ 2020 Data: / J 2020
Disciplina: Introdugdo a Robotica Unidade Curricular: Introdugdo a Programacao Professores: Ana Rodrigues e Paulo Torcato
o
2 |l v|o|n|lw|la 3333228 SIS RAAAIEER
S 2| % 2| 2|2l elz| 22 |33 322)4| 85838 & NI IA 8 R|A
= < €| | | | | I ol | | | | L | L | | L | <L | L | | <L| | | L | <L | <I| | |

Assiduidade/ Pontualidade

Comportamento/ Atitudes

Empenho/ Interesse

Participacdo Individual

Cumprimentos de Regras

Dominio dos Assuntos

Criatividades Autonomia

Generalizagao dos Saberes

Participacdo Individual no Grupo

Responsabilidade

Relacfes Interpessoais

Professor/a: Paulo Torcato e Ana Rodrigues



Anexo F — Auto e Heteroavaliacdo das Aulas Iniciais
Observacio: Classificacio atribuida numa Escala de 1 a 5 valores

1 - Fraco (0% a 19%); 2 — Insatisfatorio (20% a 49%); 3 — Satisfatorio (50% a 69%); 4 — Bom (70% a 89%) e 5 — Muito Bom (90% a 100%)

Observacio:
Valores e Atitudes (15%) — E assiduo, pontual, mostra interesse e empenho, intervém a propésito, colabora na dinamizacio de atividades e respeita

as regras de sala de aula, e é responsavel no manuseamento dos equipamentos informaticos.

Critérios de Avaliacio Ponderacio Designacio
Dominio dos assuntos 25 % Transfere ou generaliza os saberes adquiridos a novas situagdes.
Demonstra capacidade de analise dos temas e situagdes, autonomia na pesquisa de informacao
Criatividade/ Autonomia 10 % o
e criatividade na abordagem dos assuntos.
Generalizacio de saberes 25 % Transfere ou generaliza os saberes adquiridos a novas situagdes.
Participaciao no Grupo 10 %% Mostra imnteresse e intervém a propodsito, colaborando na dinanuzacio das atividades.
Demonstra sentido de responsabilidade em termos de cumprimento dos prazos definidos e das
Responsabilidade 15 % .
atividades propostas.
Relacdes Interpessoais 15 % Comunica com o0s colegas, e professores, demonstrando tolerancia e espirito de equipa.

16



Ano: 8.2 ano | Turma: B Ano Letiva: 2019/ 2020 Data: / /2020

Disciplina: Introducao a Robatica Unidade Curricular: Introdugdo a Programaciao Professores: Ana Rodrigues e Paulo Torcato
Autoavaliacio das Aulas

Critérios 2 3 4 =

Fui pontual

Fui criativo (a).

Estive motivado(a) na resolugdo dos problemas propostos.

Participel ativamente na resolugio dos problemas propostos.

Tive cuidado com materiais/equipamentos.

Tive comportamentos e atitudes corretas dentro da sala de aula.

Colabore1 com os meus colegas.

Respeitel os direitos e as diferentes opimdes e capacidades dos meus colegas.

Fui claro e expressivo com 05 meus colegas de grupo durante a resolugfio do problema.

Contribui para um bom clima de trabalho.

Avaliei corretamente a pertinéncia da informacéo que o enunciado do problema contmha.

Defini com cuidado a estrutura do programa.

Apliquei as operagdes adequadas a cada tipo de dados.

Escolhi criteriosamente as estrufuras de controlo (selegdo e repetigio) que precisava para resolver

este(s) problema (s).

Observacio: 1—0% a 19%; 2 —20% a 49%; 3 — 50% a 69%; 4 — 70% a 89% e 5 —90% a 100%;

17



Critérios

Descritores

1
Fraco
(0% a 19%)

2
Insatisfatdrio
(20% a 49%)

3
Satisfatdério
(50% a 69%)

4
Bom
(70% a 89%)

5
Muito Bom
(90% a 100%)

A minha
Pontuacdo

Contribuir de forma igual

N&o fago esforco
para fazero
trabalha.

Raramente fago o mau
trabalho, se puder
espero que os outros
fagcam o meu trabalho.

Fago pouco, e as vezes
preciso que me
recordem do que tem
para fazer.

Geralmente fago o
trabalho que me foi
atribuido, raramente
preciso que mo
relembrem.

Fago sempre o
trabalho que me foi
atribuido, sem que
mo recordem.

Ouvir com atencdo os
colegas de grupo

Estou sempre a
falar, nunca deixo
que os outros
falem.

Geralmente falo muito,
raramenta deixo os
outros falarem.

Falo muito, mas vou
deixando que alguém
fale e vou ouvindo.

Ougo com atenglo,
mas as vezes, falo
demasiado.

Ougo com atengdo e
falo o necessario.

Cooperar com os colegas
de grupo

Geralmente discuto
com os colegas.

Discuto muitas vezes
com os colegas.

As vezes discuto com
os meus colegas.

Raramente discuto
com os colagas.

Nunca discuto com os
colegas.

Tomar decisdes justas

Quero que as coisas
sejam feitas &
minha maneira.

Geralmente quero que
as coisas sejam feitas 3
minha maneira.

As vezes assumo o
ponto de vista dos
colegas, sem
considerar todos os
pontos de vista.

Geralmente
considero todos os
pontos de vista.

Ajudo sempre o
grupo a tomar
decisdes justas.

Quuais as dificuldades sentidas ao resolver os problemas:

Critérios

Um colega

Dois Colegas

Trés colegas

O meu colega fez uma grande guantidade de sugestdes.

0 meu colega esteve empenhado a maior parte do tempo em que trabalhamos juntos.

0O meu colega esteve aberto s minhas sugestdes.

0 meu colega sabia o que se esperava dele.

Fui capaz de completar efetivamente as minhas tarefas como resultado do trabalho com o meu colega.

18



Anexo G — Grelha de Avaliagdo do Problema Final

Ano: 8.2 ano | Turma: B

Ano Letivo: 2019/ 2020

Data: ! J 2020

Disciplina: Introdugao a Robdtica

Unidade Curricular: Introdugao a Programagao

Professores: Ana Rodrigues e Paulo Torcato

- o
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7] % [= % 2% T T 2 = a a —

] 5 H E—
o £o [ & 2 = i g © E o =
=9 T = 5 = - O S [T 8 =1 g o
> a o a | v a x a G Observagées =
o Elementos 15% 10% 10% 15% 10% 20% 10% 10% 100%
1
2
3

Observacio: Classificacdo atribuida numa Escala de 1 a 5 valores
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Critérios

Descritores
1 2 3 a4 5
Fraco Insatisfatdrio Satisfatdrio Bom Muito Bom
(0% a 19%) (20% a 49%) (50% a 69%) (70% a 89%) (90% a 100%)

Participacdo na resolugdo do
problema

N3o faz esforgo para
fazer o trabalho.
N3o trabalha bem
em grupo. No se
concentra na tarefa.

Raramenta faz o seu
trabalho, se puder
espara que os outros
o facam, 2 ndo
trabalha em grupo.

Faz pouco, e 3s vezes
precisa que lhe
recordem do que
tem para fazer, e
precisa de ser
incentivado para
trabalhar em grupo.

Geralmente faz o
trabalho que lhe foi
atribuido, raramente
precisa que lho
relembrem,  os
outros membros do
grupo podem contar
com ele.

Faz sempre o
trabalho que lhe foi
atribuido, sem que
lho recordem,
permanece focado
no que precisa de ser
feito, & pré-ativo.

Organizacao e gestdo do problema

CQuer que as coisas
sejam feitas 3 sua
maneira e ndo
partilha informag&o.

Geralmente quer que
as coisas sejam feitas
a sua maneira, e
partilha muito pouca
informacdo.

As vezes assume o
ponto de vista dos
colegas, sem
considerar todos os
pontos de vista, e
partilha informacdo.

Geralmente
considera todos os
pontos de vista, e
partilha informacdo
que é relevante para
o trabalho.

Ajuda sempre o
grupo a tomar
decisfes justas, e
partilha informagdes
relevantes e,

Criatividade na identificacdo da

Limita as suas opgdes

Resiste na procura de

Procura encontrar
solugdes, mas limita

Tenta encontrar
alternativas para os

Apresenta solucdes
criativas e funcionais

. a solugdes = -
solugdo conhecidas nowvas solucdes. as opgdes ao que problemas, mas nem | para os problemas
' conheace. sempre adequadas. que surgem.
- Releva pouca
Nao releva - Releva uma Revela uma Revela uma
- compreensao dos - - -
compreensdo dos compreens3o compreensdo compreensio

Utilizacdo correta dos conceitos

conceitos, resolve
problemas basicos.

conceitos, € mais
forte a “fazer que a
dar explicagfes”.

fundamental dos
principais conceitos.

detalhada dos
principais conceitos

profunda dos
principais conceitos.

Relacionamento de conceitos e a
sua aplicacdo pratica

N3o consegue
estruturar programa,
nem detetar ou
sequer corrigir erros.

N30 consegue
estruturar todo o
programa, so
algumas instrugdes.

Consegue estruturar
todo o programa,
com algumas
incongruéncias,
consegus detetar
alguns erros, mas
nao os corrige.

Consegue estruturar
todo o programa, e
consague detetar
£rros, mas so corrige
uma parte.

Consegue estruturar
todo o programa, e
consegue detetar
Corrigir erros.
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Critérios

Descritores

1
Fraco
(0% a 19%])

2
Insatisfatorio
(20% a 49%)

3
Satisfatdrio
(50% a 69%)

a
Bom
(70% a 89%)

5
Muito Bom
{90% a 100%)

Qualidade da solugdo

O Robot ndo cumpre
o seu objetivo.

O Robot ndo cumpre
o0 seu objetivo, mas
percorre sem
problemas uma parte
do labirinto.

O Robot cumpre o
seu objetivo, mas
com algumas
incongruéncias.

O Robot cumpre o
seu objetivo, mas de
forma mais
demarada.

O Robot cumpre o
sau objetivo, de
forma menos
demarada.

Gestdo de Tempo

Apresenta fora do
tempo estabelecido

Apresenta fora do
tempo estabelecido

Apresenta fora do
tempo estabelecido

Aprasenta fora do
tempo estabelecido

Apresenta dento do

Mecessidade de Reestruturacao

i:';'asie} uma (entre 3 a 7 dias) (entre 2 a 3 dias) (ate 1 dia) tempo estabelecido.
O Robot ndo 0 Robot ndo 0 Robot manteve o

manteve o seu
desempenho, com
muitas falhas.

mantave o seu
desempenho, com
algumas falhas.

0 Robot manteve o
seu desempenha,

com algumas falhas.

seu desempenho,
sem falhas, mas com
alguma instabilidade.

O Robot manteve o
sau desempenha,
sem falhas e estavel
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Anexo | — Grelha de Avaliagdo da Apresentacéo do Problema Final

Ano: 8.2 ano | Turma: B Ano Letiva: 2019/ 2020 Data: f /2020
Disciplina: Introdugao a Robdtica Unidade Curricular: Introducao a Programacio Professores: Ana Rodrigues e Paulo Torcato
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3 G o b o b w Observacdes =
o Elementos 10% 10% 10% 10% 10% 15% 10% 5% 10% 10% 100%
1
2
3

Observacio: Classificacdo atribuida numa Escala de 1 a 5 valores
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Critérios

Descritores

1
Fraco
(0% a 19%)

2
Insatisfatdrio
(20% a 49%)

3
Satisfatdrio
(50% a 69%)

a
Bom
(70% a 89%)

5
Muito Bom
(90% a 100%)

Qualidade da Apresentacdo

Apresentacio muito
fraca, superficial ou
conteve arros.

Apresentacdo fraca,
superficial ou
conteve erros.

Apresentagdo esteve
correta, porém ndo
aprofundou como
seria esperado.

Apresentagdo esteve
correta, aprofundou,
mas sem bons
recursos visuais.

Apresentacio foi
aprofunda, sem erros
& com bons recursos
visuais.

Criatividade

Apresentacdo nada
inovadora e nada
criativa.

Apresentagio pouco
criativa, sem recursos
atrativos ou
inovadores.

Apresentagdo pouco
criativa, com
recursos muito
atrativos.

Apresentagdo muito
criativa, com
recursas muito
atrativos.

Apresentacdo muito
criativa, com
recursos muito
inovadores.

Capacidade de transmitir ideias

N3o transmite ideias,
pouco organizada.

Transmite muito
poucas ideias e
desorganizadas.

Transmite algumas
ideias, de maneira
organizada, mas
apresenta algumas
incorregdes

Transmite as ideias
bem organizadas, de
forma simples.

Utiliza estruturas
frasicas elaboradas,
complexas e
corretas, com
dominio claro da
lingua.

Capacidade de cativar a audiéncia

N3o tem voz clara
nem audivel, sem
clareza na exposigdo
de ideias, utiliza
vocabulario muito
simples.

Temvoz pouco clara
ou audivel, utiliza
vocabulario simples,
com palavras
desadequadas.

Tem voz clara e
audivel, utiliza
vocabuldrio
adequado, mas
pouco especifico.

Temvoz clarae
audivel, utiliza
vocabulario
adequado, mas
utiliza poucos termos
literarios.

Tem voz clara e
audivel, dirige-se ao
publica, revela
dominio dos termaos
literdrios e
linguisticos

Postura durante a apresentacao

Apresenta uma
postura incorrata, a
brincar com o
publico, sem estar
concentrado ou
atendo 3
apresentacdo.

Apresenta uma
postura incorreta,
distraido, ndo estd
atento aos colegas
ou entdo estd a
conversar com outro
colega.

Apresenta uma
postura correta,
embora ainda
distraidao.

Aprasenta uma
postura correta,
concentrado na
apresantagdo & nos
colegas.

Apresenta uma
postura correta,
concentrado na
apresentacdo e nos
colegas, e ajuda o
colega se necassério.
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Anexo j — Auto e Heteroavaliacdo das Aulas do Problema Final

Autoavaliacio do Problema Final

Nome:
Numero:

Escolha o numero do seu grupo:

Como avalia o desenvolvimento do teu trabalho durante a resolucio do problema?

Fui pontual.

Fui criativo (a).

Estive motivado(a) na resolucio do(s) problema(s) proposto(s).

Participei ativamente na resolugio do(s) problema(s) proposto(s).

Tive cuidado com materiais/equipamentos.

Tive comportamentos e atitudes corretas dentro da sala de aula.

Colaborei com os meus colegas.

Respeite1 os direitos e as diferentes opinides e capacidades dos meus colegas.

Fui claro e expressivo com os mens colegas de grupo durante a resolucio do(s) problema(s).
Contribui para um bom ambiente de trabalho.

Avwaliei corretamente a pertinéncia da informacio que o(s) enunciado(s) do(s) problema(s) continha.

Compreendi a utilizagio de operadores logicos. estruturas de dados, estruturas condicionais e ciclos.

Utilizei os tipos de variaveis apropriados para manipular dados de entrada, de processamento e de saida.
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Analisei, manipulei e converti dados de diferentes tipos.

Apliquei as operagdes adequadas a cada tipo de dados.

Selecionei e utilize: apropriadamente diferentes estruturas de dados.

Apliquei operadores booleanos em estruturas de controlo (selecdo ef ou repeticdo).
Utilizel adequadaments estruturas de controlo simples, compostas e aninhadas.
Criei estruturas modulares para melhor gestio de tarefas complexas.

Compreendi as diferentes funcionalidades dos atuwadores (motores) na locomocio.
Distingni diversos sensores e suas fiuncionalidades.

Adequei atuadores e sensores a resolugio desta situacio em especifico.

Utilizei o raciocinio logico para prever os resultados.

Cumpri as regras a seguir na construgio do programa & na passagem para o mBot.
Detete1 & corrigi erros de programacio e desadequacio de estruturas fisicas a sifuacdes especificas.

Cumpri prazos.

Legenda:

1-=Nunca 2 —Raramente 3 — Algumas vezes 4 = Frequentemente 5-Sempre

Indique quais as dificuldades sentidas ao resolver este problema:



Heteroavaliacio do Problema Final
Avalia o trabalho dos teus colegas:
Foi pontual.
Foi criativo (a).
Estive motivado(a) na resolugio do problema proposto.
Participou ativamente na resolugio do problema proposto.
Teve cuidado com materiais/fequipamentos.
Teve comportamentos e atitudes corretas dentro da sala de aula.
Colaborou com os meus colegas.
Respeitou os direitos e as diferentes opinides e capacidades dos colegas.
Foi claro e expressivo com os colegas de grupo durante a resolugio do problema.
Contribuiu para um bom clima de trabalho.

Avaliou corretamente a pertinéncia da informacio que o enunciado do problema continha.
Compreendeu a utilizacdo de operadores logicos, estruturas de dados, estruturas condicionais e ciclos.
Utilizou os tipos de varidveis apropriados para manipular dados de entrada, de processamento e de saida.
Analisou, manipulou e converten dados de diferentes tipos.

Aplicou as operacdes adequadas a cada tipo de dados.

Selecionou e utilizou apropriadamente diferentes estruturas de dados.

Aplicou operadores booleanos em estruturas de controlo (selecdo e repeticio).



Utilizou adequadamente estruturas de controlo simples, compostas e aninhadas.

Crioun estruturas modulares para melhor gestio de tarefas complexas.

Compreenden as diferentes funcionalidades dos atuadores (motores) na locomocio.

Distinguiu diversos sensores e suas funcionalidades.

Adequou atuadores e sensores a resolucio desta sitnacdo em especifico.

Utilizou o raciocinio logico para prever os resultados.

Cumpriu as regras a seguir na construcio do programa e na passagem para o mBot.

Detetou e corrigiu erros de programacio e desadequacio de estruturas fisicas a sitmacdes especificas.
Cumpriu prazos.

Legenda:

1-Nenhum 2 -Um colega 3 - Dois colegas 4 —Trés colegas
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Anexo J — As Principais Dificuldades no Ensino da Programacao

[ Dificuldades no Ensino da Programacaa

[ 2. Competéncias dos Professores ]

1. Competéncias dos Alunos I

4. Métodos de Ensino

[ 3. Complexidade da Programacéo e das Linguagens ]

4.1. Falta ou inadequacdo dos método de ensino.
1.1. Auséncia de uma estrat.égia. Métodos inadequados de estudo. 2.1 Disciplinas laboratoriais mal planeadas. 3.1. € uma Ciéncia Complexa. (Olsson et al., 2015; Pereira et al., 2017)
(Jenkins, 2002; Gomes & Mendes, 2007) | (Beaubouef & Mason, 2005) (Gomes & Mendes, 2007)
4.2. N dos de ensino desad dos a apr da
[ 1.2. Falha na interpretacdo de Erros. T programacdo. (Gomes et al, 2008)

Costa, Aparicio & Cordeiro, 2012b; Gomes & Mendes, 2007, .2. Sintaxe da linguagem e

,( i ) 22, Falta(ge tel;n sl fp ;r;forneczeoroos feedback; o nivel abstrato do pseudocédigo complexos.
eaubauef & Mason; 2003) (Miliszewska & Tan, 2007; Lahtinen, AlaMutka & Jarvinen, 2006)
1.3. Fracas competéncias matematicas. | -
(Beaubouef & Mason, 2005)

(Navarrete, 2013) 3.3. Altos niveis de abstragdo, generalizacdo e pensamento critico.

2.3. A linguagem escolhida ndo é a mais apropriada.
(Kelleher & Pausch, 2005)

(Lister et al., 2004)

1.4. Dificuldades nos principios basicos de programacéo. ]

2.4. Escolha de ferramentas profissionais / mais educativa.
(Webb & Rosson, 2011)

(Beaubouef & Mason, 2005)

[1 .5. Fracas competéncias para a resolucdo de problemas. ]

1.6. Fraca capacidade de interpretar o cédigo.
(Lister et al., 2004)

[ 1.7. Falta de motivag&o. (Jenkins, 2002) ]

1.8. Falta de conhecimento semantico e sintético,
habilidades de programacédo e pensamento algoritmico.
(Katai & Toth, 2010)
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Anexo K — Enquadramento Curricular e Didatico

( Fungdes que Retornam um Valor]

\ ]
Bibliot =
ibliotecas -\\b Funcdes I /.
- e
[Pnncnpa:s partes constituintes de um programa] \. Decisdo ou Selecdo
L

[Identiﬁcadores Predefinidos ] \ | /

1 Componentes de um programa >

| —v

Introdugdo a Programagdo <€————— — Estruturas de Controlo

/ \ \ -
= (Gnee) R
S / Repetigao ou Ciclos
|

Representagdes, Variaveis e Tipos de Dados \ Operadores e expressoes / / \ %

[Palavras Reservadas) [ Carateres Especiais ) /T
/ ‘

Declaragdo de Constantes e Variaveis

Nome (case Sensitive)

[ Inicializagdo e/ ou Atribuicao ]

If-else Encadeadas

(Carateristicas especiais da linguagem C ]

[ Ciclos Encadeados ] (Ciclos Infinilos]
Operagoes com Inteiros

Tipos de Dados

Operag6es com Reais

Operagoes com carateres

-

Operadores Relacionais

Operadores Logicos

Variaveis Globais

Operador Condicional
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Anexo L - Pedido de Autorizagdo para a Investigacdo ao Diretor do

Agrupamento

Lisboa, janeiro de 2020
Ezmo. Sr. Direter do Agrupamento de
Escolas de Portela e Moscavide

Eun, Ana Mana Germano Rodrigues, estande a desenvolver um estudo sobre “Aplicacio
da Fobdtica na FesclugBio de Problemas: Feflexfes para a Aprendizagem Inicial de
Programagio no Ensine Basico *, no ambito da Pratica de Ensino Supervisionada, no
Mestrade Em Ensine de Informatica, pelo Institute de Educagio da Universidade de
Lisboa, cnentada pelos Professores Doutores Jodo Manuel Nunes Piedade e Tuis Manuel
Ferreira Femandes Moniz, e sendo o Professor Cooperante Panlo Torcato, necessito fazer
a parte empinca deste trabalho, que inchu a observagio, participacio e lecionacdo das
aulas da turma B do 8° ano, relativamente 4 wmidade temsética “Introducio &
Programagio™, e aplicar questiondries acs alunos e enfrevista ao professor da refenda
turma, pelo que solicito a V. Exa. autorizacdo para a realizacio do refendo estudo na sua
Escola Secundaria da Portela.

Comprometendo-me a tomar as medidas necessanas, sempre que haja alguma
interferéncia na rotina usual dos participantes como, por exemplo, pedir auterizagiio aos
Encamregados de Educacdo dos alunos para proceder & aplicacdo dos questionamos.
Comprometo-me a manter o anomimato dos intervendentes e a tratar oz dados com
confidencialidade.

Sem mais assunto, despeco-me agradecende desde ja a atencio e dispomibilidade
prestada, ficando a aguardar wma resposta para um dos contactos seguidamente

apresentados.

Com os melhores cumpnmentos,

(Ana Maria Germano Fodngues)

Contacto: 262532723
E-mail: arodngnes1 5@ campus. ul pt
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Anexo M - Pedido de Autorizagdo para a Investigagdo aos Pais/ Encarregados

de Educacéo

Escola Secundania da Portela
Lisboa, janeiro de 2020
Exma. Sra. Encamregada de Educagio

En, Ana Mana Gemmane Fodngues, estande a desenvolver um estudo sobre “Aplicacio
da Robotica na Fesolucdo de Problemas: Reflexdes para a Aprendizagem Imicial de
Programacio no Ensing Basico ©, no dmbito da Pritica de Ensino Supervisicnada, no
Mestrado Em Ensine de Informatica, pelo Instituto de Educagio da Universidade de
Lisboa, crientada pelos Professores Doutores Jodo Manuel MNunes Piedade e Tuis Manuel
Ferreira Femandes Moniz, e sendo o Professor Cooperante Paulo Torcato, docente da
disciplina “Infrodugdo 4 Fobdtica™, necessito fazer a parte empirica deste trabalho, que
mchi a observagio, participacio e lecionacio das aulas da tuoma B do 2° mno,
relativamente & unidade tematica “Introducdo a Programacéoe”, e aplicar questiondnios aos
alunos da referida turma, pelo que solicito a V. Exa. autorizacio para proceder & recolha
de dados atrds descrita, comprometo-me desde ja a garantit o anonimato dos alunos e a
confidencialidade dos dados obtidos, que apenas serdo usados como elementos da parte
empinica do relatorio da Pratica de Ensine Supervisionada e em artigos a publicar em

Tevistas e a apresentar em congressos nacionals & infernacionals.

Sem mais assunfo, despeco-me agradecende desde ja a atencio e disponibilidade
prestada, selicito que assine a declaracio seguinte, devendo depois destaca-la e devolve-
la.

Com os melhores cumprimentos,

{Ana Mana Germano Fodngues)

Eu, Encamregado(a) de Educacio
do(z) Aluno(z) n®__ do&”Ano,
Turma B, autorizo ofa) men (minha) educando{a) a participar na recolha de dados e
conmbuir com a usa participacio na Pratica de Ensine Supervisionada da Ana Mana
Germano Fodrigues.




Anexo N — Observacéo de Aulas Assistidas

Grelha de Observagao de Aula
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Nome da Escola: Agrupamento de Escolas de Moscavide e Portela— Escola Secundaria da Portela

Situaciio Geografica: Unido de Freguesias Moscavide e Portela — Loures — Lisboa

Turma: 8.°B

Horario de Observacio: 12h20 as 13h30

Sala: Pavilhdo Laranja — C3

Data: 01/10/2019

Disciplina: Introdugio a Robdtica

Horario: Terga-feira

Sumario: Trabalhar com o software mBlock. Carregamento do programa mBlock para o mBot.

Caraterizacio
Direcao
Diretor: Nuno Reis
Subdiretor: Alexandra Simdes
Adjuntas: Célia Almeida, Margarida Martins e Nidia Torres
Professores

Professor Cooperante:

Paulo Torcato

Estagiaria da Disciplina:

Ana Rodrigues
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Alunos
Rapazes: 22
N.° de alunos: 28 Médias de Idades: 14
Raparigas: 6
Sem Repeticdes: 22 N.° de Repetentes: 6 (um aluno duas vezes)

Disciplinas que mais gostam: Educacio Fisica e Matematica

Disciplinas que sentem mais dificuldades: Matematica, Inglés, Fisico-quimica e Robotica

Percurso escolar que pretendem seguir no 10.° ano (%):
65% no Curso Cientifico-Humanistico, 14% no Curso Profissional de outra Area, 10,5% no
Curso Profissional na Area de Desporto, 7% no Curso Profissional na Area de Programacio e

3,5% ainda nio sabe

Organiza¢do na Sala de Aula

Fotografia (equipamentos e mobiliirio)

A disposigao interfere com:

¢ O movimento dos alunos? Sim |:| Nio IZ
¢ (Os momentos de transi¢do? Sim [] Nio [X
¢ Interagdo Professor/ Alunos Sim |:| Nao IE

A que distancia estiio uns dos outros se sentam os alunos? E o Professor?

Os alunos estdo agrupados de alguma forma?

Inicialmente cada aluno esta sentado na estrutura de apresentacdo “Anfiteatro”, ou nas
cadeiras em frente ao quadro interativo. Na parte pratica, os alunos agrupam-se de 4 em 4
pelas mesas distribuidas pela sala, como as cadeiras nao chegam sentam-se em pufs e o

professor anda pela sala, mediante as dlvidas expostas e pedidos de ajuda dos alunos.

Os alunos podem escolher os lugares onde se sentam em cada aula?

0 professor escolheu aleatoriamente os grupos e depois disse aos alunos quais os seus lugares.




Como considera o grau de acessibilidade dos Alunos/ Professor?
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Muito bom, conseguem perfeitamente circular.

A iluminagdo ¢ considerada boa para as atividades a realizar?

Sim, tanto a iluminacdo natural como a artificial € muito boa. Mediante a aula ser expositiva

dos conteldos tedricos ou mais pratica, pode-se alterar a iluminacao.

A sonoridade é considerada boa para as atividades a realizar?

Sim, muito boa.

Que recursos informaticos estdo disponiveis na sala de aula? Em que condigdes estdo?

Adequam-se com as atividades a realizar?

Nesta sala, estdo 7 computadores portateis/ tablets / robots/ drones para os alunos e um
computador para o professor, e um quadro interativo da Promethean. Estao em boas condicoes
embora os PC ja tenham alguma idade, adequam-se perfeitamente as atividades a realizar, pois

o professor quer que a turma trabalhe em grupo.

As cadeiras sdo confortaveis? As mesas adequadas? Os quadros estdo em boas condigdes

e sdo os suficientes?

As cadeiras sao confortaveis, de plastico e em bom estado. As mesas de apoio, o tampo é de
madeira, adequadas para o efeito e para a aplicacdo pratica, as mesas estdo bem preparadas
e relativamente novas. Os bancos tipo anfiteatro, um quadro interativo, robots, drones, tablets,

que estao em boas condicées.

Gestao da Sala de Aula

Inicio da Aula
O professor entra na sala de aula:
Antes dos alunos: Com os alunos: [] Depois dos alunos: []

Observagoes:

O professor entra sempre antes para preparar a sala para as atividades praticas.
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Os alunos entram na sala de aula:

Individualmente: [<] Dois a dois: [] Em grupo: []

Mas por vezes, dois a dois.

Ambiente de Entrada:
Calmo: [] Agitado: Ruidoso: []

Observacdes:

Mas respeitoso.

Ha rotinas pré-estabelecidas? Sim  [X] Nio []

Na entrada, colocam os telemoveis numa caixa na prateleira do Promethean, a seguir colocam
as mochilas dentro dos bancos tipo anfiteatro, a seguir sentam-se nesses mesmos bancos, nas
cadeiras e nos pufs em frente ao Promethean, para a chamada e para exposicao dos conteldos
ou apresentacdo de trabalhos. Na parte pratica, distribuem-se 4 alunos para 7 ilhas, depois do

toque de saida, pegam nas mochilas e telemoveis e saem.

Desenvolvimento da Aula

Ha rotinas estabelecidas quando se sentam?  Sim [X] Nio[]
Os alunos sabem o que vio fazer de seguida? Sim [<] Nao[]
Observacoes:

O Professor refere as tarefas a realizar. Na parte pratica, os alunos dirigem-se para o0s
computadores e programam, a seguir enviam o codigo para o robot e testam e depois refazem
o cddigo, e o processo continua assim sucessivamente, até encontrarem uma solucao 6tima ou

toque de saida de aula.

Os alunos que chegam atrasados interrompem o fluxo da aula? Sim [<] Nio []

Pedem autorizacao para entrar e pedem desculpa, depois de autorizado, entram e sentam-se.
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Segmentos da Aula

Tempo Atividades Observacdes
12:25 Apresentacao da estagiaria a turma. | seeeeeeeeesesesesneeeees
12:35 Breve exposicao de conteldos e explicacao do exercicio

arealizar. |
12:40 Os alunos deixam a zona central, levam as cadeiras e

cada um dirige-se a uma mesa, ficam no maximo 4

alunos, onde ja foi colocado um PC e um robot mBot e

cabos.

13:25 Antes do fim da aula, a solucdo programada é enviada

por e-mail para o professor Paulo Torcato.

13:30 Termina a aula e os alunos desligam o PC, deixam-no
juntamente ao robot na mesa e saem depois de arrumar | -=---=--=-=--mseeemaeann-

a cadeira e mesa.

Tipo de Atividades:

O professor expde os conteldos teoricos no quadro interativo. Alguma divida, os alunos
referem-na ao Professor Paulo, geralmente orienta-os para ultrapassarem-na. Depois da breve
exposicao, fazem programas atendendo ao problema proposto, e logo que encontrem uma
solucdo vao enviando ao professor para os avaliar. O que nédo fizerem na aula, sera feito extra-

aula e enviado para o professor.

Quem define o que se vai fazer na aula?

O Professor Paulo Torcato.

Este plano é flexivel? Qual € a reacdo do professor e dos alunos, quando alguém faz uma

pergunta ou aborda um tema diferente do planeado?

E flexivel, mediante as davidas, o Professor nio avanca até que o conceito esteja
compreendido. O professor responde, mas encaminha para aquilo que planeou, se for

descabido, diz ao aluno que nao é assunto para a sala de aula.

Qual € a rotina diaria?

Ha momentos de uma breve exposicao tedrica e de aplicacao pratica, em que é aumentando o

grau de dificuldade, todos os programas que sao enviados por email para o professor Paulo.
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Alunos
Como ¢ que os alunos estdo organizados para trabalhar — individualmente, em grande

grupo, em pequenos grupos, ou individualmente?

Os alunos estao organizados para trabalharem em grupo, os grupos podem ser escolhidos com
uma app inserida no Promethean, que o faz aleatoriamente. Ou sdao escolhidos pelo professor

e as vezes o professor deixa os alunos escolherem.

Os alunos estio empenhados nas tarefas? Sim [ Nio []

Os alunos tém consciéncia das avaliacoes dos programas efetuadas pelo professor, mas podiam

concentrar-se mais nas tarefas.

Quando respondem as questdes do professor, fazem-no de brago no ar e esperam ou em

simultaneo?

Alguns fazem-no com o braco no ar, outros vao respondendo e por vezes acaba por ser em

simultaneo, o professor retifica o0 comportamento.

Os alunos normalmente terminam as tarefas? Se isso ndo acontece, qual o procedimento?

Nesta aula nao terminaram as tarefas, mas vao fazé-las em casa e enviar ao professor nessa

mesma noite.

Os maus comportamentos ocorrem nas transi¢des ou no proprio fluxo das atividades?

Na exposicao dos conteldos, nas transicoes pois andam com as cadeiras e pufs e na aplicacao
pratica no proprio fluxo das atividades, pois vém testar os robots a zona de teste. Mas falam

um pouco mais alto, mais energéticos, nao diria mau comportamento

Os maus comportamentos ocorrem mais frequentemente:

Durante o trabalho individual [] Em pequenos grupos[] Na aula em geral

Os maus comportamentos contagiam facilmente a turma?

Sim, sdo alunos com tenra idade, a iniciar a adolescéncia, maioritariamente é do sexo

masculino, sdo mais expansivos.

O ruido, nas atividades, mantém-se em niveis aceitaveis?

Sim, tirando uma ou outra intervencao, mas conseguem concentrar-se no trabalho.
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Os alunos arrumam os seus materiais € os que utilizaram durante a aula?

Sim, sabem que so saem da aula se deixarem tudo arrumado, senao ficam mesmo depois do
toque de saida, até estar tudo como deve ser. Mas deixam o computador e o robot na mesa,

para a proxima aula.

Professor:
As tarefas individuais sdo muito supervisionadas pelo professor? Sim [] Nao
Observagdes:

N&o ha tarefas individuais.

Como ¢ feita a gestdo dos incentivos?

O professor pergunta, quando o aluno responde e acerta, da-lhe os parabéns, faz sempre o
reforco positivo, brincando com os alunos. Quando os alunos testam o robot também faz esse

reforco.

O professor desloca-se frequentemente na sala de aula?

O professor desloca-se frequentemente na sala de aula, principalmente quando espera pelos

testes dos robots pelos varios grupos.

Qual ¢ a reacdo do professor aos maus comportamentos na sala de aula? Corretiva?

0 professor tem reacOes corretivas, muitas vezes tem procedimentos preventivos, pois ja

conhece bem os alunos e remediativos, culminam com rapidez esses comportamentos.

O procedimento ¢ mais preventivo, remediativo ou os dois?

Uma interacao entre os dois procedimentos.

O ritmo ¢ imposto pelo professor?

O ritmo & imposto pelo professor, respeitando o ritmo dos alunos.

Monitoriza o ritmo/ duragio das atividades?

Sim, mas respeita o ritmo dos alunos.

Utiliza procedimentos de alerta e/ ou avisa os alunos da proximidade do fim da aula?

Sim, avisa os alunos com antecedéncia, ao longo da aula utiliza procedimentos de alerta.
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O professor responsabiliza os alunos pela ordem e limpeza da sala?

Sim, sempre, mas os alunos nesta fase ja estao habituados as regras de utilizacao da sala.

Saida da Aula

Ha rotinas estabelecidas para a saida da aula?

Sim, so saem depois de tudo arrumado e os computadores desligados e ecras e saem

ordeiramente, embora brincando.

A saida € realizada de forma ordeira? Sim [X] Niao ]

Interacio na Sala de Aula

Existem rotinas e regras bem definidas e operacionais?

Sim, estabelecidas e relembradas a cada comportamento menos proprio.

Existem rotinas para irem a casa de banho?

Sim, colocam o braco no ar, e esperam que lhes deem voz, e depois pedem para ir, vao e veem

discretamente.

Quem fala? Para quem e durante quanto tempo?

O Professor fala para todos os alunos, trata-os pelos seus nomes. Os alunos interagem com o

professor e com os colegas.

Qual ¢ o padrao de interagdo — fala uma pessoa de cada vez, muitas pessoas ao mesmo

tempo, ou um misto? Quem regula este padrao? Como ¢ dada a palavra as pessoas?

Ha momentos que fala so o professor, as vezes, ha um ou outro que faz uma pergunta, e as
vezes, ha momentos em que falam ao mesmo tempo, quem regula € o professor. A palavra, as

vezes é dada através do professor, outras apoderam-se dela.

Como ¢ que os alunos e o professor falam uns com os outros (interrompendo, partindo do

que o outro disse, etc.)?

Com educacao e respeito mdtuo, as vezes brincando.




Sobre o que é que se fala na aula (atividades letivas, experiéncias pessoais, etc.)?
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Nas aulas fala-se sobre os conteldos, e as vezes, sobre o que acontece la fora.

Com que frequéncia existem siléncios e como ¢ que o professor e os alunos lidam com

eles?

Quando os alunos estdo atentos a exposicdo ha siléncios, e lidam bem com eles. Na restante
aula, nao hasiléncios, ha sempre um grupo a testar um robot, a registar comportamentos, fazer

melhoria.

Como ¢ que o professor e os alunos lidam com opinides diferentes das suas?

Com respeito e consideracao, embora alguns brinquem.

Com que frequéncia existem desacordos? Sdo sobre o qué?

Poucos, quando nao entendem bem os contelidos e alguns fazem perguntas basicas.

Discurso do Professor

Como é que o professor felicita/ elogia os alunos?

Falando o nome do aluno e reforca positivamente os esforcos dos alunos, por vezes brincando

com ele.

Que tipo de perguntas faz o professor (de resposta sim/ ndo, com uma resposta certa, de

resposta aberta, etc.)?

Respostas abertas e as vezes, respostas sim/ nao.

A quem é que o professor dirige as perguntas?

A todos os alunos.

O professor da tempo para os alunos pensarem depois de fazer uma pergunta?

Sim, deixa.

Que tipo de feedback da o professor as perguntas dos alunos?

Da um feedback positivo, quando se referem aos contelidos. Assuntos que pouco ou nada tem

haver com os conteldos, nao responde, e acaba com o assunto utilizando o humor muitas vezes.
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O professor encoraja ou desencoraja a formulagdo de perguntas?

Encoraja as que tenham a ver com os conteudos lecionados.

Como ¢ que o professor da instrugdes?

O professor da instrucées com objetividade.

Como ¢ que o professor estimula a discussio?

O Professor ouve com atencdo e vai intervindo como mediador, respeitando a opinido e

refutando as opinides quando estao erradas.

Estabelecimento da ordem durante as atividades:
Scanning Visual [X] Sinais Verbais [X] Sinais Néo Verbais [ Outros []

Observacoes:

0 estabelecimento da ordem é diversificado e é utilizado muitas vezes o humor.

Discurso dos Alunos

Que tipos de perguntas fazem os alunos? Com que frequéncia?

Os alunos fazem perguntas sobre os contelidos, as tarefas que estao a realizar, sobre a avaliacdo

dos programas.

Que tipos de resposta ddo os alunos? Qual a extensdo das suas respostas?

Respostas por vezes concisas e corretas e por vezes confusas, tentando integrar os conteldos

com problemas cotidianos.

Com que frequéncia iniciam os alunos um novo tema de conversa ou apresentam

opinides?

A medida que vao resolvendo os problemas.

Que temas e opinides apresentam?

Temas do dia a dia, da comunidade a que pertencem, dos interesses demonstrados, do que se

passa nessas mesmas comunidades.
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Quem conversa e com que frequéncia?

Ha uns quatro a seis alunos mais interventivos, uns que gostam da atencéo e de aceitacdo dos
seus pares, outros € porque é da idade, mas 85% falam da tarefa a realizar, a programacao, os

testes e colmatacéo de erros. Como é pouco tempo, falam mais sobre os conteldos.

Existem diferengas de tempo de conversagdo de acordo com o género, a origem cultural

ou outra variavel?

Sim geralmente, mais as relagdes interpessoais.

Como ¢ que os alunos reagem ao feedback do professor?

Bem, se nao ficam esclarecidos perguntam novamente, tem a vontade com o professor, assim

colmatam a duvida.

Relaciio entre Alunos (sentimentos de comunidade)

Como ¢ que os alunos interagem uns com os outros?

Com respeito, embora que brincando com temas e experiéncias pessoais e as suas dificuldades

que encontram no dia a dia.

Existe movimento dentro da sala de aula? De que tipo?

Existe, quando algum pede para ir a casa de banho, ou para ir ao quadro, ou quando deixam a
parte central e vao para as mesas com o PC, e para fazer os testes ao robot. O professor vai

circulando pela sala.

Todos os alunos recebem o mesmo tempo de ateng¢do do professor?

Sim, ha alunos que tém mais duvidas, logo recebem mais um pouco.

Como ¢ que os alunos pedem ajuda (perguntando a um colega, levantando a mao,

esperando que o professor se aproxime deles)?

Os alunos pedem ajuda ao professor, a um colega, a verificar os exercicios anteriores e ver se
ajuda na resolucao da davida. Para chamar o professor, levantam o brago, chamam pelo nome,

e vao ter com ele e pedem ajuda.
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Como ¢ que os alunos pedem ajuda (perguntando a um colega, levantando a mao,

esperando que o professor se aproxime deles)?

Os alunos pedem ajuda ao professor, a um colega, a verificar os exercicios anteriores e ver se
ajuda na resolucao da divida. Para chamar o professor, levantam o braco, chamam pelo nome,

e vao ter com ele e pedem ajuda.

Clima de Sala de Aula

Os alunos e o professor estdo interessados e entusiasmados?

Sim, interessados e entusiasmados, mas os alunos sentem dificuldades.

O professor conhece ¢ utiliza os nomes dos alunos?

Sim, perfeitamente e alcunhas de alguns, e os nomes de irmao e irmas, que ja tenham sido

alunos dele anteriormente.

O humor ¢ usado de forma apropriada?

Sim, o professor brinca com eles e eles gostam, sem abusar muito.

O professor ndo inferioriza ou envergonha o aluno?

N&o, brinca, pois tem a vontade para tal, e os alunos também brincam, com algum cuidado e

respeito.

O professor houve atentamente os alunos?

Sim, mesmo quando falam ao mesmo tempo.

O professor estimula a participagio e o pensamento de todos os alunos? Ou

preferencialmente os melhores alunos?

O professor estimula a participacao e o pensamento dos alunos, sempre com reforco positivo,

mesmo quando os chama atencao.

Existe um clima de tranquilidade que favorece a aprendizagem?

Sim, mas tem-se que considerar o publico alvo, as suas dificuldades como seres humanos e

como adolescentes que sdao, mas € um bom ambiente e que efetivamente favorece a

aprendizagem.
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Existe um clima de colaboragdo e de entreajuda?

Sim, trabalham em grupo, e embora haja alguma competicdo para acabarem o mais

rapidamente possivel, vao-se ajudando.

Existe um clima de respeito e de valorizagdo das diferentes opinides?

Sim, e se existe alguma tentativa de desrespeito, ou de comportamentos menos proprios, sao

imediatamente corrigidos, com respeito e educacao, muitas vezes com humor e chamadas de

atencao.




Anexo O - Ficha de Trabalho com os Problemas a Implementar na PES

Ficha de Trabalho

Objetivos:

identificar um problema e decompo-lo em subprogramas.

identificar componentes estruturais da programac3o.

Identificar diferentes tipos de dados e respetivas regras.

Usar diferentes tipos de dados e aplicar regras.

identificar diferentes operadores e fungdes pre-definidas.

Usar diferentes operadores aritméticos, logicos e relacionais.
Compreender o funcionamento das estruturas de sele¢3o e repeticio.
Criar sequéncias de instrucdes que envolvam a seleco e a repeticdo.
Compreender o funcionamento das variaveis.

Criar sequéncias de instrugdes que envolvam varidveis.

identificar e corrigir erros existentes na programagio.

Reconhecer que a reutilizacdo de codigo € vidvel.

Narrativa:

ar), litosfera (composta pelas rochas e solo) e biosfera (composta pelos seres vivos e o local onde vivem) tém
um papel importante nas condigdes climaténicas do planeta. Os oceanos ndo sdo apenas o habitat de um vasto
numero de plantas e animais, mas forecem comida, energia e multiplos recursos aos seres humanos. A cada
ano, pelos menos oito milhdes de toneladas de plasticos sdo despejadas no oceano. ou seja, o equvalente a
despejar um camio de lixo no oceano por minuto, segundo o relatério’ “The New Plastics Economy”. Se ndo
forem tomadas medidas urgentes, as previsdes apontam para um aumento, em 2030, para dois camides por

Figura 1 - Michele Hallf{USA) - Winner 1st Prize contest Human interaction 2016, http//www.un.org/en/events/oceansday/

Os oceanos ocupam dois teros da superficie da Terra e pela interacdo com a atmosfera (composta pelo

minuto e quatro por minuto em 2030, ou seja. havera mais plasticos do que peixes.

Como todos sabemos, 80% do lixo marinho que esta no mar, provém de atividades terrestres. O lixo
ndo esta so ligado as atividades humanas localizadas no litoral, pode chegar através de rios ou vento. As

Professor/a: Paulo Torcato e Ana Rodrigues

48



49

atividades humanas no mar (pesca, transporte maritimo. os cruzeiros turisticos, e as plataformas petroliferas)
também contribuem para agravar este problema. Ao melhorarmos a nossa gestao de residuos, podemos reduzir
a ameaca que o plastico representa para o oceano. Para que tal aconteca, podemos aplicar ao maximo a regra
dos cinco R's (Repensar — a relagio com aquilo que consumimos; Recusar — produtos descartaveis; Reduzir
— o numero de embalagens. de sacos de plastico e de beatas no cho. etc.; Reutibzar — agua para rega de
plantas, borras de café nas plantas, frascos de vidro, cinza para fazer sabao. efc.; e Reciclar — papel, plastico,
vidro, metal, lixo organico, téxteis. madeira. residuos domésticos perigosos, eletrodomésticos, oleos, batenas,
pilhas, etc.).

Os nossos amigos amimais estido a ter muitas dificuldades em lidar com esta situacdo. os mais
pequeninos ainda estio mais desprotegidos, mas nés vamos ajuda-los @.

Primeiro, vamos conhecé-los melhor: a Hime (Princesa) € uma foca amorosa e muito brincalhona; a
tartaruga Nara, acabou de nascer. mas ja é muito determinada; e o golfinho Luxe € muto simpatico e
distraido.

Nota: Cada vez que terminarem de testar o programa elaborado, devem guardar a solucdo e enviar para o
moodle ou para o email do professor/a.

1 - A Hime estava a brincar com as suas amigas focas e sem querer ficou com as barbatanas presas numas
redes de pesca abandonadas. O Robot Bigodes da Policia Maritima tem de a ajudar. para tal. facam-no acender
a sirene, ou seja, os 2 LED’s on board (esquerdo e direito), altemadamente com cores, vermelho e azul,
durante 5 vezes (utilizam a estrutura de repeticio).

2 — As focas pequenas com a brincadeira, estavam muito distraidas. O Robot Bigodes tera que utilizar sons

para além da sirene. Sera que podemos alterar codigo do programa anterior. de modo que o Robot toque uma
nota musical, quando cada um dos LED’s aceder.

Professor/a: Paulo Torcato e Ana Rodrigues



3 — Quando o Fobot Bigodes chegon perto da tartamza Hime, nota que esta magoada, € uma emergéneia, o
vetermario pracisa de a observar e tratar. O Fobot Bigodes, tem que manter a sirene e o sinal sonoro sempre
lizados (a imitar ambulinecia em cendrio de emergéncia), para tal, modifiquem o cddigo do programa anterior.

4 -0 golfinho Luxe andava a bnncar com a sua mée Pipoca, mas distraiu-se com a Hime, e afastaram-se um
do outro, mas consegue vé-la, esti mesmo A sua frente &), mas tem muito medo do lixo & . O Robot Bigodes
vai ter de ndicar-lhe o caminho. por faver ajudem o Robot, ela 56 tem que seguir sempre em frente (velocidade
100} até encontrar a Pipoca, mas tem que ficar a menos de 15 cm dela (para detetar a Pipoca utilizamos o
Sensor Ulirassonico). Acho que o Luxe, vai levar uma repnimenda, ndo volta a afastar-se da sua mée!!!

5— A Tartamga Nara acabou de nascer e tem de ir imediatamente para o oCeano, pols 05 perigos sio muitos.
A sua mie fol perspicaz e escolhen um sitio mesmo de frente para ele, mas nio contou que os humanos a
tivessem deixado com lixe. O Eobot Bigodes vai ter de a ajudar, indicando-lhe o canuinho, para tal, fagam-no
sequir sempre em frente (velocidade 20) até encontrar o mar (utilizamos 6 o Sensor de Linha para detetar o

OCeno —No cenano sera uma fita de cor preta no chio).

6 — A foca Hime, distraiu-se com a bnncadeira, e afastou-se da sua mie Bumba. Como tem muita fome,
precisa de ir para junte da sua mée, mas sozinha nfo consegue, e pede ajuda ao Fobot Bigodes, ainda bem
que tem o mapa onde se situam as mies focas. O Bobot Bigodes vai utilizar o sensor de Linha até encontrar a
Bumba, & a Hime, 50 t8m de segui-lo (cendno pré-definido. fita de cor preta a indiear o labinnto). Podemos
ajuda-lo? (Unlizames os sensores Ultrassonico e o de Linha).

7 — A foca Hime e a sua mie Bumba estavam a cagar no mar e nfo se aperceberam da aproximacio de uma
zona de lixo, quando a Hime veio & tona respirar estava no meio de lixo e a sua mée no exterior a0 mesmo,
comegou 3 chamar por ela (sons graves). A Hime esta muito confusa e com muite medo, pois basta tocar no
lixo e pode ficar 13 presa, o mar parece que fez um tipo de labinnto sem lixo ne meio, mas tem tanto receio,
mas a sua mie diz-lhe que tem de tentar e it ter com ela. ndo pode ficar ali. Temos que ajudar a foca Hime a
encontrar a sua mie e sair da zona de lixo, sem tocar nele. sera gque conseguimos, vamos tentar?

A tarefa de cada grupo, sera levid-la através do labinnto formado pelo mar para junte de sua mie, nio pode
tocar nas “paredes” de lixe, mantendo a distincia de 10 cm delas (devem utilizar o sensor Ulirassonico) e so
para, quando estver junto de sua mis (devem utilizar o sensor de Linha para detetar a fita de cor preta no
chio).

Boa sorte 211!

Professorfa: Paulo Torcato & Ana Redrigues
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Anexo P — Questionario on-line para a Caraterizagdo dos Alunos

Caraterizacao da Turma

Este questionario tem como objetivo conhecer os alunos para a intervencéo pedagdgica ir
de encontro as suas necessidades, desejos e expetativas. Pede-se a tua colaboragdo para
preenché-lo, € anonimo e todos os dados seréo tratados com confidencialidade.

A tua colaboracgdo é imprescindivel pelo que agradecemos que responda a todas as
questdes individualmente e com honestidade, pois s6 assim serd possivel efetuar o seu
tratamento com rigor, permitindo desta forma a obtencéao de dados fiaveis. A duracao da
sua resolugdo é de 10 minutos. Muito obrigada :).

*Qbrigatorio

Identificacao do Aluno

Nome (Primeiro e Ultimo) *

A sua resposta

Geénero *

O Feminino
O Masculino
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14 anos

16 anos

O
O 15 anos
O
O

Qutra:

Vida Extraescolar

Qual o local onde preferes estudar? *

O Em casa

O Na escola (no tempo livre - biblioteca, por exemplo)
O Na Bilioteca Municipal

O No sitio onde tem Explicagao

O Qutra:

Quanto tempo dedicas ao estudo por dia? *

O Nenhum

Menos de 1 hora
Entre 1 a 2 horas
Entre 2 a 3 horas

Mais de 3 horas

O O OO0



Tens computador em casa? *

O sim
o Néao

Intensidade de uso do computador para diversdo. *

O Menos de 1 dia por semana
Entre 1 a 2 dias
Entre 2 a 4 dias

Entre 4 a 6 dias

O OO0O

Todos os dias.

Tens internet em casa? *

O sim
O N&o

Tens robot's em casa? *

O sim
O Néao
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Intensidade de uso de softwares (Scratch e/ ou mBlock, por exemplo) e/ ou
plataformas associadas a robotica (Open Roberta, por exempo). *

O Menos de 1 dia por semana
O Entre 1 a 2 dias
O Entre 2 a 4 dias
O Entre 4 a 6 dias

O Todos os dias.

Fora do contexto escolar, quais sdo os teus maior interesses? *

O Atividades ao ar livre
Desporto

Jogos Online

Programar

Visualizagdo de videos online

Ler

O OOO0OO0O0

Qutra:

Situagao Escolar



Quantas vezes ficaste retido ("chumbaste")? *

(O o0vezes
O 1vez

(O 2vezes
(O 3vezes

o Mais de 3 vezes

Caso tenhas ficado retido alguma vez, indica em que ciclo de estudo.

D 1.° Ciclo de Ensino Basico
D 2.° Ciclo de Ensino Basico

D 3.° Ciclo de Ensino Basico

Ja alguma vez pertenceste ao Quadro de Valor de Exceléncia? *

O sim
O Nao

Se respondeste afirmativamente, indica quantas vezes? *

A sua resposta
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Ja tiveste aulas de robotica antes do 8 .2 ano? *

O
O
O

1.° Ciclo do Ensino Basico

2.° Ciclo do Ensino Basico

3.° Ciclo do Ensino Basico

O Extraescolar

Qual o Robot que ja utilizaste antes do 8.° ano? *

o000 000000

Lego Mindstorms

Wedo da Lego Education
mBot Makeblock

Arduino

Bee-bot

Ozobot EVO

Zowi

Sphero - BB8 APP

Robot Vortex

Robot Humanoide - Alphal PRO UBTECH
DOC Robot Educativo que Fala

Qutra:

Ja alguma vez programaste? *

@)
O
O

Na escola

Em casa

Qutra:
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Que linguagens de programacao ja utilizaste? *

O Scratch

Blocky

Alice

Twine

Swift Playgrounds
Ruby

Phyton

Java

C++

Qutra:

OO0 O0OO0OO0OO0O0OO0O0

Qual o motivo que te levou a frequentar a disciplina de "Introduc&o & Robotica"?

*

Novas Experiéncias de Ensino
Ir a Concursos de Robdtica/ Programacao

A experiéncia anterior com a Robdtica foi gratificante, desejaste continuar a
aprendizagem.

Tens gosto por esta area, quiseste aprofundar o teu conhecimento.
O(s) meu(s) amigo(s) ia(m) frequentar a disciplina.

0Os meus pais influenciaram-me.

0Os meus professores influenciaram-me.

Nao gostavas das outras opgdes de ensino.

00000 0 00

Qutra:
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Que curso pretendes seguir no ensino secundario? *

Curso Profissional na Area de Programacéo
Curso Profissional na Area de Multimédia
Curso Profissional na Area de Redes

Curso Profissional noutra Area

Curso Cientifico- Humanisticos

O OOO0OO0O0

Qutra:

Motivacdes e Expetativas

Qual a tua disciplina preferida? *

A sua resposta

Qual a disciplina onde sentes mais dificuldades? *

A sua resposta

Qual o grau de importancia que atribuis a disciplina de "Introdugéo a Robotica"? *

Nada Importante O O O O O Muito Importante



Qual o grau de importancia que atribuis & unidade de "Introducéo a
Programacao"? *

Nada Importante O O O O O Muito Importante

Qual o teu grau de interesse em relacao a utilizacao de robot's na unidade de
"Introdugéao a Programacao"? *

Nada Importante O O O O O Muito Importante

Quais as principais dificuldades sentidas na disciplina de "Introducao a Robotica"
este ano letivo? *

A sua resposta

Indica o que ja aprendeste na disciplina de "Introdugao a Robotica" neste ano
letivo? *

A sua resposta

O que gostarias de aprender na disciplina de "Introducdo & Robdtica” neste ano
letivo? *

A sua resposta
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Anexo Q — Questionario on-line de Auto e de Heteroavaliacdo do Modulo 1

60

Avaliagao do Modulo 1- Luz e Som

Autoavaliacdo e Heteravaliagao

*Qbrigatorio

Escreve o teu primeiro e o ultimo nome. *

A sua resposta

Indica o teu numero de aluno. *

A sua resposta

Escolhe o critério de 1a 5, que mais se adequa & tua situacado de trabalho em sala
de aula. *

3- Algumas 4 - Muitas

1-Nunca 2-Raramente
Vezes Vezes

5 - Sempre

Fui pontual. O O o o O
Fui criativo (a). O O O O O

Estive

motivado(a) na

resolugdo do(s) O O O O O
problema(s)

proposto(s).



Participei
ativamente na
resolugdo do(s)
problema(s)
proposto(s).

Tive cuidado com
materiais/
equipamentos.

Tive
comportamentos
e atitudes
corretas dentro
da sala de aula.

Colaborei com os
meus colegas.

Respeitei os
direitos, as
diferentes
opinides e
capacidades dos
meus colegas.

Fui claro e
expressivo com
0s meus colegas
de grupo durante
a resolugdo do(s)
problema(s).

Contribui para um
bom ambiente de
trabalho.

Avaliei
corretamente a
pertinéncia da
informagao que o
enunciado do(s)
problema(s)
continha.

Defini com
cuidado a
estrutura do(s)
programaf(s).
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Apliquei as
operagdes
adequadas a
cada tipo de
dados.

Escolhi
criteriosamente
as estruturas de
controlo (selegéo
e/ ou Repetigédo)
gue precisava
para resolver
este(s)
problema(s).

Cumpri as regras
a seguir na
construgdo do(s)
problema(s) e na
passagem para o
mBot.

Detetei e corrigi
erros de
programacao e
desadequacgao de
estruturas fisicas
a situagdes
especificas.

Reutilizei o
cadigo, sempre
que foi
apropriado.

Demonstrei a
compreensao de
programas, sua
aplicacdo pratica
e resultados
produzidos.
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Quais as dificuldades sentidas ao resolver o(s) problemal(s) proposto(s)? *

A sua resposta

Escolhe o critério que mais se adequa a tua situagéo de trabalho em sala de aula.

*

Um Colega Dois colegas Trés colegas Nenhum.

O(s) meu(s)

colega(s) fez

(fizeram) uma

grande o o o o
quantidade de

sugestoes.

O(s) meu(s)

colega(s) esteve

(estiveram)

empenhado(s) a

maior parte do O O O O
tempo em que

trabalhamos

juntos.

0(s) colega(s)

esteve

(estiveram)

aberto(s) as O O O O
minhas

sugestoes.

0(s) colega(s)

sabia(m) o que

se esperava O O O O
dele(s).

Fui capaz de

completar

efetivamente as

minhas tarefas

como resultado O O O O
do trabalho com

o(s) meu(s)

colega(s).



Anexo R — Questionario on-line de Auto e de Heteroavaliagdo do Mddulo 2

64

Avaliacao do Modulo 2 - Sensores de
Ultrassom e de Linha

Autoavaliagdo e Heteravaliagao

*Qbrigatorio

*

Escreve o teu primeiro e o ultimo nome.

A sua resposta

Indica o teu numero de aluno. *

A sua resposta

Escolhe o critério de 1a 5, que mais se adequa a tua situacao de trabalho em sala
de aula. *
3 - Algumas

1-Nunca 2 -Raramente 4 - Raramente 5 - Sempre
Vezes

Fui pontual. O O O O O
Fui criativo (a). O O O O O

Estive

motivado(a) na

resolugédo do(s) O O O O O
problema(s)

proposto(s).



Participei
ativamente na
resolugdo do(s)
problema(s)
proposto(s).

Tive cuidado com
materiais/
equipamentos.

Tive
comportamentos
e atitudes
corretas dentro
da sala de aula.

Colaborei com os
meus colegas.

Respeitei os
direitos, as
diferentes
opinides e
capacidades dos
meus colegas.

Fuiclarc e
expressivo com
0s meus colegas
de grupo durante
a resolugéo do(s)
problema(s).

Contribui para
um bom
ambiente de
trabalho.

Avaliei
corretamente a
pertinéncia da
informacéo que o
enunciado do(s)
problema(s)
continha.

Defini com
cuidado a
estrutura do(s)
programa(s).
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Apliquei as
operages
adequadas a
cada tipo de
dados.

Escolhi
critiriosamente
as estruturas de
controlo (selegéo
e/ ou Repetigdo)
que precisava
para resolver
este(s)
problema(s).

Cumpri as regras
a seguir na
construgdo do(s)
problema(s) e na
passagem para o
mBot.

Detetei e corrigi
erros de
programacéo e
desadequacgédo de
estruturas fisicas
a situacdes
especificas.

Reutilizei o
codigo, sempre
que foi
apropriado.

Demonstrei a
compreensdo de
programas, sua
aplicagdo pratica
e resultados
produzidos.
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Quais as dificuldades sentidas ao resolver o(s) problema(s) proposto(s)? *

A sua resposta

Escolhe o critério que mais se adequa a tua situacao de trabalho em sala de aula.

*

Um Colega Dois colegas Trés colegas Nenhum

0(s) meu(s)

colega(s) fez

(fizeram) uma

arande O O O O
quantidade de

sugestoes.

0(s) meu(s)
colega(s) esteve
(estiveram)

empenhado(s) a
maior parte do O O O O
tempo em que

trabalhamos
juntos.

O(s) colega(s)

esteve

(estiveram)

aberto(s) as O o O O
minhas

sugestoes.

0(s) colega(s)

sabia(m) o que

se esperava O O O O
dele(s).

Fui capaz de

completar

efetivamente as

minhas tarefas

como resultado O O O O
do trabalho com

o(s) meu(s)

colega(s).




Anexo S — Questionario on-line de Auto e de Heteroavaliacao do Mdédulo 3
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Avaliacao do Modulo 3 - Labirinto com
Sensor de Linha

Autoavaliagdo e Heteravaliagéo

*Qbrigatdrio

Escreve o teu primeiro e ultimo nome. *

A sua resposta

Indica o teu nimero de aluno. *

A sua resposta

Escolhe o critério de 1a 5, que mais se adequa a tua situacéo de trabalho em

sala de aula.
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Trabalho em grupo *

O 1- N&o trabalho bem em grupo, posso ser perturbador e distrair os outros do
trabalho.

2 - Nédo trabalho bem em grupo, tento trabalhar sozinho.

3 - Necessito de encorajamento para trabalhar em grupo. Posso trabalhar bem, mas
quando escolho o grupo.

4 - Coopero com 0s outros membros, permanego na resolugio do(s) problema(s) e
comunico de maneira eficaz.

5 - Coopero com os outros membros, mantenho-me concentrado no grupo e no(s)
problema(s), e comunico bem com o grupo e em defesa do grupo.

O
O
O
O

Criatividade *

o 1 - Limito as minhas opcées a solugdes conhecidas.
O 2- Resisto na procura de novas solugoes.
O 3 - Procuro encontrar solugdes, mas limito as opgoes ao que conhego.

O 4 - Tento encontrar alternativas para o(s) problema(s), mas nem sempre séo as
adequadas.

O 5 - Apresento solugdes criativas e funcionais para o(s) problema(s) que surge(m).

Iniciativa *
O 1 - Tento ndo fazer nada, os outros que trabalhem por mim.

O 2- Tem de me dizer o que fazer e mesmo assim as vezes ndo acabo a tarefa.

3 - Tenho iniciativa para trabalhar, mas se tenho duvidas nédo procuro ajuda.

passo para a proxima tarefa.

O 4 - Tenho iniciativa de trabalhar, procuro ajuda sempre que necessito, e se terminei
O 5 - Tenho iniciativa de trabalhar, sempre disposto a pedir ajuda e ajudar os outros

colegas quando é necessario.
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Utilizar os conceitos de forma correta. *

O 1 - Néo revelo compreensédo dos conceitos, resolvo problemas basicos.

O 2- Revelo pouca compreensdo dos conceitos, sou mais forte a "fazer” que a dar
explicacdes.

O 3 - Revelo uma compreensao fundamental dos principais conceitos.
O 4 - Revelo uma compreensdo detalhada dos principais conceitos.

O 5 - Revelo uma compreensao profunda dos principais conceitos.

Participar em grupo *

O 1 - Nédo partilho ideias durante a resolugéo do problema.

O 2- Dou pouquissimas informacoes durante a resolugdo do problema.

O 3 - Dou informagdes, mas a maior parte ndo é importante para a resolugdo do
problema.

O 4 - Dou informacdes e a maioria é sobre a resolucdo do problema.

O 5 - Dou informagdes necessarias a resolucdo do problema.

Contribuir de forma igual *

O 1 - Nao fago esforgo para efetuar o trabalho.

O 2- Raramente faco o meu trabalho, se puder espero que os outros fagam o meu
trabalho.

O 3 - Fago pouco, e as vezes preciso que me recordem do que tem para fazer.

O 4 - Geralmente fago o trabalho que me foi atribuido, raramente preciso que mo
relembrem.

O 5 - Fago sempre o trabalho que me foi atribuido, sem que mo recordem.



Ouvir com atencéo os colegas de grupo. *

O 1 - Estou sempre a falar, nunca deixo que os outros falem.

O 2- Geralmente falo muito, raramente deixo os outros falarem.
O 3 - Falo muito, mas vou deixando que alguém fale e vou ouvindo.
O 4 - Qugo com atengdo, mas as vezes, falo demasiado.

O 5 - Ouco com atencédo e falo o necessario.

Cooperar com os colegas de grupo. *

O 1 - Geralmente discuto com os colegas.
O 2- Discuto muitas vezes com os colegas.
O 3 - As vezes discuto com os meus colegas.
o 4 - Raramente discuto com os colegas.

o 5 - Nunca discuto com os colegas.

Tomar decisbes justas. *

O 1 - Quero que as coisas sejam feitas a minha maneira.
O 2- Geralmente quero que as coisas sejam feitas a minha maneira.

O 3 - As vezes assumo o ponto de vista dos colegas, sem considerar todos os pontos
de vista.

O 4 - Geralmente considero todos os pontos de vista.

O 5 - Ajudo sempre o grupo a tomar decisGes justas.
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Quais as dificuldades sentidas ao resolver os problemas? *

A sua resposta

Escolhe o critério que mais se adequa a tua situacao de trabalho em sala de aula.

*

0(s) meu(s)
colega(s) fez
(fizeram) uma
grande
quantidade de
sugestoes.

O(s) meu(s)
colega(s) esteve
(estiveram)
empenhado(s) a
maior parte do
tempo em que
trabalhamos
juntos.

O(s) colega(s)
esteve
(estiveram)
aberto(s) as
minhas
sugestoes.

O(s) colega(s)
sabia(m) o que
se esperava
dele(s).

Um Colega

O

Dois colegas

O

Trés colegas Nenhum

O O



Fui capaz de
completar
efetivamente as
minhas tarefas
como resultado
do trabalho com
o(s) meu(s)
colega(s).
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Anexo T — Questionario on-line de Auto e de Heteroavaliacdo do Modulo 4
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Avaliacao do Modulo 4 - Labirinto
"Oceano de Plastico”

Autoavaliacdo e Heteravaliagao

*QObrigatorio

Escreve o teu primeiro e o ultimo nome. *

A sua resposta

Indica o teu numero de aluno. *

A sua resposta

Indica o numero do grupo a que pertences. *

A sua resposta



Escolhe o critério de 1a 5, que mais se adequa a tua situacdo de trabalho em sala
de aula. *

3 - Algumas
1-Nunca 2-Raramente g 4 - Raramente 5-Sempre
Vezes

Fui pontual. O O O O O
Fui criativo (a). O O O O O

Estive
motivado(a) na

resolugéo do(s) O O O O o

problema(s)
proposto(s).

Tive

comportamentos

e atitudes O O O O O
corretas dentro

da sala de aula.

Colaborei com os O O O O O

meus colegas.

Respeitei os

direitos, as

diferentes

i —— O O O O O
capacidades dos

meus colegas.

Fui claro e
expressivo com

os meus colegas

de grupo durante O O O O O
a resolugdo do(s)

problema(s).



Avaliei
corretamente a
pertinéncia da
informacéo que o
enunciado do(s)
problema(s)
continha.

Defini com
cuidado a
estrutura do(s)
programaf(s).

Compreendi e
utilizei
adequadamente
os operadores
aritméticos,
logicos e
booleanos.

Compreendi e
manipulei
adequadamente
os objetos, as
variaveis e as
estruturas de
controlo de
repeticéo.

Selecionei e
utilizei
adeguadamente
diferentes tipo de
dados

Apliquei as
operacgdes
adequadas a
cada tipo de
dados.
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Utilizei os tipos
de variaveis
apropriadados
para manipular
dados de
entrada, de
processamento e
de saida.

Utilizei
adequadamente
estruturas de
controlo de
selecdo simples,
compostas e
aninhadas.

Comprendi as
diferentes
funcioalidades
dos atuadores
(motores) na
locomogao.

Distingui e utilizei
sensores
atendendo as
suas
funcionalidades.
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Adequei
atuadores e
sensores a
resolucdo desta
situagdao em
especifico.

Utilizei o
raciocinio logico
para prever 0s
resultados.

Cumpri regras na
construgdo do
programa e na
passagem para o
robot mBot.

Detetei e corrigi
erros de
programacao e
desadequacdo de
estruturas fisicas
a situagoes
especificas.

Cumpri prazos.

Quais as dificuldades sentidas ao resolver o(s) problema(s) proposto(s)? *

A sua resposta

Escolhe o critério que mais se adequa a tua situagao de trabalho em sala de aula.

*

0O(s) meu(s)
colega(s) fez
(fizeram) uma
grande
quantidade de
sugestoes.

Um Colega

O

Dois colegas

O

Trés colegas

O

Nenhum

O
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0(s) meu(s)
colega(s) esteve
(estiveram)
empenhado(s) a
maior parte do
tempo em que
trabalhamos
juntos.

O(s) colega(s)
esteve
(estiveram)
aberto(s) as
minhas
sugestoes.

0O(s) colega(s)
sabia(m) o que
se esperava
dele(s).

Fui capaz de
completar
efetivamente as
minhas tarefas
como resultado
do trabalho com
o(s) meu(s)
colega(s).
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Anexo U — Questionario on-line de Opinido dos Alunos

Aulas de Introducao a Robotica -
Introducao a Programacao

Com vista a melhorar o Processo de Ensino, pede-se a sua colaboracéo para preencher este
inguérito por questionario. Trata-se de um questionario onde todos os dados serédo tratados
com confidencialidade. A sua colaborac&o é imprescindivel pelo que agradecemos que
responda a todas as questdes individualmente e com honestidade, pois s6 assim sera

possivel efetuar o seu tratamento com rigor, permitindo desta forma a obtencéo de dados
fidveis. A duragdo da sua resolugdo é de 10 minutos. Muito obrigada ).

*Qbrigatorio

Geénero *

O Feminino
O Masculino

Idade *

(O 12anos
(O 12anos
(O 14anos
(O 15anos
(O outra



A Professora apresentou os objetivos de aprendizagem e de cada um dos
problemas, de forma clara. *

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora estimulou a curicsidade, entusiasmo e participacao dos alunos. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora evidenciou um bom nivel de conhecimentos dos conteudos que
lecionou. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora comunicou de forma clara, correta e eficaz com os alunos. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente
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A Professora evidenciou um entusiasmo sincero por este tema "Introdugao a
Programacac" lecionado nas aulas. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora organizou as atividades de forma a que os alunos tenham tempo
para tomar notas. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora promoveu um ambiente de respeito mutuo, mostrando respeito
pelas ideias, perguntas e contribuicdes dos alunos e trabalhou
colaborativamente com os mesmos. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

A Professora incentivou para a realizagao dos problemas. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente
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A Professora apoiou e orientou os alunos para a obtencao de sucesso na
resolucao das situacées - problema. *

1 2 3 4 5

Discordo Totalmente O O O O O Concordo Totalmente

Aluno/ a

Gostei como as aulas foram lecionadas. *

Nada Satisfeita/ o O O O O O Muito Satisfeita /o

O modo como o tema foi lecionado conseguiu captar o meu interesse pelo
assunto. *

Nada Satisfeita/ o O O O O O Muito Satisfeita /o

Na minha opiniao, os textos de apoio distribuidos foram adequados, em
quantidade e qualidade. *

Nada Satisfeita/ o O O O O O Muito Satisfeita /o
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Na minha opinido, os meios audio-visuais utilizados foram adequados. *

1 2 3 4 5

Nada Satisfeita/ o O O O O O Muito Satisfeita /o

Na minha opiniao, este tema "Introducao a Programacao” sera importante para o
meu futuro académico. *

Nada Importante O O O O O Muito Importante

Gostaria de criar mais projetos no programa mBlock, associado & utilizagéo do
robot mBot. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente

Programar com o mBlock € desafiante. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente



O mBlock associado ao Scratch ensina a programar de forma divertida. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente

Achei o mBlock muito intuitivo. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente

Os problemas propostos foram importantes para o desenvolvimento do meu
raciocinio. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente

Os problemas propostos contribuiram para desenvolver a minha capacidade de
resolver problemas. *

Discordo Completamente O O O O O Concordo Completamente

Indica o grau de dificuldade que sentiu ao utilizar o programa mBlock
associado ao Scratch em modo Arduino.
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Utilizacao de estruturas de Selecao/ Decisao *

Muito Baixo O O O

Utilizagao de estruturas de Repeticao. *

Muito Baixo O O O

Criacéo de variaveis. *

Muito Baixo O O O

Manipulacao de varaveis. *

Muito Baixo O O O

Manipulacdo do Sensor Ultrassom. *

Muito Baixo O O O

Muito Alto

Muito Alto

Muito Alto

Muito Alto

Muito Alto
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Manipulacédo do Sensor De Linha. *

Muito Baixo O O O O O

No teu entender, quais as razoes para estas dificuldades. *

Tempo disponivel para trabalhar na Escola.
Tempo disponivel para trabalhar em casa.
Compreensédo das tarefas a realizar.

Falta de Interesse.

00000

Falta de atencdo nas aulas.

Género
28 respostas

@ Feminino
@ Masculino

Muito Alto
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Idade

28 respostas

® 12 anos
@® 12anos
® 14 anos
@® 15 anos
@ Outra
@ 123anos

A Professora apresentou os objetivos de aprendizagem e de cada um dos problemas, de forma

clara.
28 respostas

20
18 (64,3%)
15
10 10 (35,7%)
5
0 (0%) 0 (0%) 0 (0%)
0 \ | |
1 2 3

A Professora estimulou a curiosidade, entusiasmo e participacao dos alunos.

28 respostas

15

13 (46,4%)
12 (42,9%)

3 (10,7%)

0 (?%) 0 (?%)

1 2
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A Professora evidenciou um bom nivel de conhecimentos dos conteudos que lecionou.

28 respostas

20 20 (71,4%)
15
10
; 7 (25%)
0 (0%) 0(0%)
N \ |
1 2

A Professora comunicou de forma clara, correta e eficaz com os alunos.

28 respostas

20
19 (67,9%)
15
10
8 (28,6%)
5
0 (0%) 0 (0%)
N \ |
1 2

A Professora evidenciou um entusiasmo sincero por este tema "Introdugao a Programacgéao”
lecionado nas aulas.

28 respostas

20
19 (67,9%)

7 (25%)

0 (0%) 0(0%)
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A Professora organizou as atividades de forma a que os alunos tenham tempo para tomar notas.

28 respostas

20 20 (71,4%)
15
10
. 7 (25%)
0 (0%) 0 (0%)
0 \ \
1 2

A Professora promoveu um ambiente de respeito mutuo, mostrando respeito pelas ideias,

perguntas e contribuicdes dos alunos e trabalhou colaborativamente com os mesmos.
28 respostas

30
20 21 (75%)
10
0(0%) 0(0%) TS 4(14,3%)
. :
1 2 3 4 5

A Professora incentivou para a realizacéo dos problemas.

28 respostas

20

17 (60,7%)

9 (32,1%)

0 (0%) 0(0%)
0 | |
1 2
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A Professora apoiou e orientou os alunos para a obtencéo de sucesso na resolucdo das situagdes -

problema.
28 respostas

20

20 (71,4%)

7 (25%)

0 ((‘)%) 0(0%)

Aluno/ a

Gostei como as aulas foram lecionadas.

28 respostas

15

15 (53,6%)
12 (42,9%)
10
5
0 (0%) 0 (0%)
0 \ \
1 2

O modo como o tema foi lecionado conseguiu captar o meu interesse pelo assunto.

28 respostas

20

17 (60,7%)

8 (28,6%)

0 (0%) 0 (?%) 3(10,7%)

1 2
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Na minha opiniéo, os textos de apoio distribuidos foram adequados, em quantidade e qualidade.

28 respostas

15
14 (50%)
10
5
0 (0%) 0 (0%) 0 (0%)
0 | | |
1 2 3

Na minha opinido, os meios audio-visuais utilizados foram adequados.

28 respostas

15
13 (46,4%)
12 (42,9%)
10
5
7%
0 (0%) 0 (0%) 3(10.7%)
. | |
1 2

Na minha opinido, este tema "Introdugao a Programacao” sera importante para o meu futuro
académico.

28 respostas

15
12 (42,9%)

8 (28,6%)
5 6 (21,4%)

_ R i
0 \

1 2
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Gostaria de criar mais projetos no programa mBlock, associado a utilizagao do robot mBot.

28 respostas

10,0
9(32,1%)
7.5 5
Contagem: 9
5,0
2,5
0 (0%

(‘ ) 1 (3,6%)
0,0

1 2 3 4 5

Programar com o mBlock é desafiante.

28 respostas

15
15 (53,6%)
10
8 (28,6%)
° 5 (17,9%)
0 (0%) 0(0%)
0 \ |
1 2

O mBlock associado ao Scratch ensina a programar de forma divertida.

28 respostas

15

13 (46,4%)

5 (17,9%)




Achei o mBlock muito intuitivo.

28 respostas

20
5

15 17 (60,7%)

10

5 6 (21,4%)

9 (17,9%)
0 (0%) 0 (0%)
0 | \
1 2 3 4 5

Os problemas propostos foram importantes para o desenvolvimento do meu raciocinio.

28 respostas

15
10
9 (32,1%)
5 5 (17,9%)
0 (0%) 0(0%)
0 | \
1 2 3 4 5

Os problemas propostos contribuiram para desenvolver a minha capacidade de resolver
problemas.

28 respostas

15

13 (46,4%)
10 11 (39,3%)

4 (14,3%)

0 (0%) 0 (0%)
0 \ |
1 2
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Indica o grau de dificuldade que sentiu ao utilizar o programa mBlock associado ao Scratch em
modo Arduino.

Utilizacao de estruturas de Sele¢do/ Deciséo

28 respostas

20

15 16 (57,1%)

o (17.9%) 4 (14,3%)

2(7,1%)

Utilizagcdo de estruturas de Repeticao.

28 respostas

15

9 (32,1%)

4 (14,3%)
2 (7,1%) 2 (7,1%)

Criagdo de variaveis.

28 respostas

20

16 (57,1%)

8 (28,6%)

0 \




96

Manipulacao de varaveis.

28 respostas

15
10 11 (39,3%)
5
3 (10,7%
0 (0%) (10,7%) 0 (0%)
0 ‘ |
1 2 3 4 5

Manipulagéo do Sensor Ultrassom.

28 respostas

15

13 (46,4%)

8 (28,6%)

3 (10,7%) 1(3,6%) 3 (10,7%)

Manipula¢do do Sensor De Linha.
28 respostas

15

10 11 (39,3%)

5 (17,9%)

3 (10,7%)

2(7.1%)



97

No teu entender, quais as razdes para estas dificuldades.

28 respostas

Tempo disponivel para trabalhar
na Esco...

Tempo disponivel para trabalhar

9 (32,1%)
em casa.

Compreenséo das tarefas a

) 11 (39,3%)
realizar.

Falta de Interesse.

Falta de atengdo nas aulas.

0,0 25 5,0 75 10,0 12,5



Anexo V — Teste Diagnostico

pergunts 1 O que é um Algoritmo?
Resposta

guardada Selecione uma opgéo:

Nota: 1,00 O ac ) n » B ~ o
" E uma férmula matematica que auxilia a construcdo de expressdes aritméticas.
O b. Cédigo finito de passos.
O c. Sequéncia infinita de blocos.
@ d. Sequéncia finito de passos.
Pergunta 1 Quais as fases de um Algoritmo?
Resposta
e Selecione uma opgao:
Nota: 1,00 O a. Saida; Processamento e Entrada
@ b. Entrada; Processamento e Saida
O c. Processamento; Entrada e Saida
(O d. Entrada; Saida e Processamento.
Pergunta 1 Faga corretamente a seguinte correspondéncia:
Resposta
guardada ; ; ) ) ) )
N—— Instrucao de Entrada/ Saida  permite a transferéncia de informacdo das unidades periféricas para a memdaria central e vice-versa. %
ota: 4,
Instrugao de Ciclo Especifica uma interagdo na sequéncia de execugdo. +
Intrucao Condicional Especifica diferentes sequéncias de execucdo. *
Instrucao de Afetacdo Utilizada para atribuicdo de operandos a varidveis especificas, a simbolos ou a ambos. s
o s tipos logicos sdo dados que assumem o valor verdadeiro ou falso. Este tipo de dados também s&o conhecidos como:
Pergunt ‘1 Os i I dad I dad falso. Este tipo de dados tamb hecid
Resposta
et Selecione uma opgao:
oo O a. Tipo Real
O b. Tipo Inteiro
O c Tipo Carater
@ d. Tipo Booleano
Pergunla1 ~ . . . . .
o Um homem precisa atravessar um rio com um barco que possui capacidade de transportar apenas ele mesmo e mais uma de suas trés cargas,
ta . E - A .
g::::da que sdo: um lobo, um bode e uma caixa de alfafa. Para que o homem consiga atravessar o rio sem perder suas cargas, tem que ter atencdo a:
) = O lobo ndo pode ficar sozinho com o bode, sendo come-o.
T O lobo ndo pode fi h bod

+ O bode ndo pode ficar sozinho com a caixa de alfafa, sendo come-a;

No teu entender, qual a primeira carga do homem?

Selecione uma opgao:
® a.0 Bode.

O b. A Caixa de Alfafa.

O ¢ 0 Lobo.



Resposta
guardada

Nota: 1,00

qunta 1

Resposta
gquardada

Nota: 1,00

zerguntz 1

Resposta
quardada

Nota: 1,00

Resposta
guardada

Nota: 1,00

1 2 3

Atendendo & imagem, indica qual o nimero da figura que corresponde ao sensor de linha:

Selecione uma opgéo:
® a3

O b.2

Oct

e

1 2 3

Atentendo a imagem, indica o nimero da figura que corresponde ao sensor de ultrassom:

Selecione uma opgéo:
O a3

Ob.2

®c1

1 2
Qual o nimero da figura onde se liga os motores na placa mCore?

Selecione uma opgao:

O a1
Ob.3

®c?2

ey

=§
1 2 3

Indica qual o nimero da figura que representa um motor do Robot mBot:

Selecione uma opgao:
O a1
® b.2

Oc3
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Ferguntz 1
Respasts

guardada
Nota: 1,00

Perguntz 1
Resposta
guardada

Nota: 1,00

Pergunts 1
Resposts
quardada

Nota: 1,00

Fergunta 1
Resposta
guardada
Nota: 1,00

Fergunta 1
Respasta
guardada

Nota: 1,00

Fergunts 1
Resposta
guardada
Nota: 1,00

Que cores se podem representar num LED RGB?

Selecione uma opgao:

O a. Vermelho, Verde e Azul
O b. Vermelho, Azul e Amarelo.
O c. Preto e Branco.

@® d. Todas exceto o preto.

O gue € um Evento? Escolhe a opgdo correta.

Selecione uma opgao:

O a.Uma coisa gue nunca vai acontecer.

O b. Uma coisa que acontece sem precisar de programagao.

O ¢ Uma variavel gue guarda a fantasia do ator.

@® d. Uma coisa que acontece e que faz outra acontecer.

O que entendes por paralelismo? Escolhe a opcdo correta.

Selecione uma opgao:

O a. Varias coisas acontecem sem ser ao mesmo tempo.

@ b. Varias coisas acontecem ao mesmo tempo.
O c. Vérias coisas acontecem quase ao mesmo tempo.

O d.Uma coisa acontece a seguir a outra.

Quais as principais direcbes que se utiliza no Scratch?

Selecione uma opgéo:
O a. Acima 500; Abaixo 1000

O b. Esquerda 90; Direita -90; Abaixo 0; Acima 180
@® c. Direita 90; Esquerda -90; Acima 0; Abaixo 180

(O d. Esquerda 0; Direita 90; Abaixo -90; Acima 500

Broadcast permite-te...

Selecione uma opgéo:

O a. Entrar no Scratch.
O b. Aumentar o tamanho da janela.
® c. Trocar de niveis.

O d. Diminuir o tamanho da janela.

Indique o tipo de dados que nédo se define em Scratch:

Selecione uma opgdo:

O a. Valores Logicos (Booleanos)
O b. Tipos Numéricos
@® c. Tipos Compostos.

O d. Tipos Alfanuméricos
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Pergunts 1

Resposta
quardada

Nota: 1,00

Pergunta 1

Resposta
quardada

Nota: 1,00

Pergunta 1

Resposts
guardada

Nota: 1,00

Pergunts 1

Resposta
guardada

Nota: 1,00

Pergunts 1

Resposta
gquardada

Nota: 1,00
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O que & uma variavel?

Selecione uma opgéo:

@® a. Um espaco na memaria que serve para armazenar valores que se podem alterar ao longo da execu¢do de um algoritmo.
O b.Uma memoria do ator.
O c. Um espago na meméria que guarda um valor inalteravel.

O d.Um ator.

Editar Conectar Placas Extensées Idioma

4 Anular a eliminagdo

. Ocultar o palco
Disposicdo com palco pequeno
Modo Turbo

Quando se coloca em modo Arduino, quais as categorias com que se pode trabalhar?

Selecione uma opgao:

O a. Controle; Eventos; Operadores e Sensores.
O b. Dados&Blocos; Eventos; Operadores; Rob6s.
@® c. Dados&Blocos; Controle; Operadores e Robés.

O d. Controle; Eventos; Sensores e Robés.

Como se escreve um programa que se repete infinitamente?

Selecione uma opgdo:

O a. Lendo o input para um micracontrolador.
O b. Carrega-se no botdo Reset cada vez que para.
O c. Usando a estrutura If..Then.

® d. Usando a estrutura forever.

O que é um loop?

Selecione uma opgdo:

O a. Uma estrutura condicional.
O b. Um tipo de evento.
@® c. Uma estrutura de repeticao.

O d. Uma variavel.

Basicamente uma variavel possui trés atributos. Indica quais s&o, escolhendo a opcdo correta.

Selecione uma opcao:

O a. Inicio; Tipo de dados; e Formato.
@ b. Nome; Tipo de Dados; & Informacgdo guardada.
O c. Tipo de dados; Formato; e Informacéo Guardada

O d. Nome; Tipo de Dados; e Constantes.
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Anexo W — Teste de Avaliacdo Sumativa

Conjunto de Desafios ==

10 resultados por pagina Procurar

Namero de
Nome Data Criagao | Data Edigao ! perguntas Opgoes

TesteFinallntProgramacao 2020-05-18 2020-05-23 01:33:04 18 a EEEH

TesteFinallntProgramacao

Perguntas

e Eﬂ

O que &€ um Algoritmo? i Pontos:

(1)

10

<Sequéncia finito de passos.
Cadigo finito de passos.
E uma férmula matemética que auxilia a construcio de expressées aritméticas.
Sequéncia infinita de blocos.

O O 0 O O Ve am

1 i
|

9 i Quais as fases de um Algoritmo? i Pontos:
1 1
1 10

Entrada; Saida e Processamento.
<Entrada; Processamento e Saida.
Saida; Processamento e Entrada.
Processamento; Entrada e Saida.

B == Em

! i
o i Atendendo as imagens, indica qual o numero da figura que corresponde ao sensor de linha: E Pontos:
i L 10
[ }
a. 2
b. 1
<c.3

s am

Pontos:
10

m
w
Is]
=X
=
@
@
E
@
©
0
3
o
Q
]
3
@
©
e
c
@
o
o
3
1]
[
=]
o
=1
a
@
©
o
0
@
=
@
[=]
=
a
@
=
5
w
w
]
3



o | Indique o numero da imagem onde se liga os motores na placa mCore: i gnE
= :
; 1 10
a.l
>b. 2
c. 3
o | Indica qual o numero da imagem que representa um motor do robot mBot E EHE
: Lo
Pa.2
b.
c. 3
o 1 Que cores se podem representar num LED RGB? i gng
i e
Vermelho, Verde e Azul.
Vermelho, Azul e Amarelo
<Todas excepto o preto.
Preto e Branco.
o i Indigue o tipo de dados que nédo se define em Scratch: E EnE
! :
: 110
Tipos Numéricos.
Tipos Alfanuméricos.
Valores LOgiCOS (Booleanos).
= Tipos Compostos.
o H O que & uma variavel? Escolha a opgé&o correta. i gng
] PROGRAMA@.‘AO ]
: T
Um espaco na memoria gque guarda um valor inalteravel.
Um ator.
<Um espaco na memdria que serve para armazenar valores que se podem alterar ao longo da

execucao de um algoritmo.
Uma memodria do ator.

Atendendo a esta imagem, considera a seguinte afirmagdo: "Na instrugdo if € testada uma condigdo. Se for

@ E falsa, ainstrugdo a executar € a seguir ao else.". i

i Completa a seguinte frase: "Esta afirmagéo & ..." !

=. i
<Verdadeira

Falsa

Pontos:
10



O programador escreve este cadigo, o comportamento do robot sera: quando estiver a menos de 10 cm de

um obstaculo, vira & direita evitando o obstaculo.
Concorda com este comportamento?

PROGRAMAGAD
N e e e e e ) __

N&o concordo.
=Concordo.

resposta correta.

Quando se coloca em modo Arduino, quais as categorias com que se pode trabalhar? Selecione a opgao de

Dados&Blocos; Eventos; Operadores e Robot's.
Controle; Eventos; Sensores e Robot's.
<Dados&Blocos; Controle; Operadores e Robot's.
Controle; Eventos; Operadores e Sensores.
E Como se escreve um programa que se repete infinitamente?
E Selecione a opgdo de resposta correta:
!
Lendo o input para um microcontrolador.
=<Usando a estrutura forever.
Carrega-se no botao Reset cada vez que para.
Usando a estrutura if... then.
i O que & um loop? Selecione a opgdo de resposta correta:
!

Uma variavel.

Uma estrutura condicional.

<Uma estrutura de repeticao.

Um tipo de evento.

.‘ Makeblock mBot siren test

[n]

Copiar link

@ YouTube

Veja o video. Considera que este codigo inserido na imagem, na tua opinido este codigo reproduzira o

mesmo comportamento no robot mBot?

PROGRAMACA

[
|
1
[
[
]
'
]
[
|
[
[
[
]
'
]
'
1
1
I
]
1
1
]
]
1
1
i
]
1
1
1
]
1
1
]
]
1
1
I
]
1
1
[
]
[
|
|
1
'
'
[
]
[
|
'
1
'
'
’

Pontos:
10

Pontos:
15



Sim, considero que este cddigo produzird 0 mesmo comportamento no robot mBot.
<Nao, considero que este cédigo ndo ird produzird o0 mesmo comportamento no robot mBot.

Observando a imagem, na situacao 4 (ultima da direita), qual &€ o movimento que robot mBot deve efetuar?

@ : i
Andar em frente.
Virar um pouco a direita.
Virar um pouco a esquerda.
<Andar para tras.
0 i Atendendo a imagem, escolhe a opgdo de resposta correta: E
! :

1- Campainha (Buzzer) ; 2 - Conetor USB; 3 - Botao; 4 - RGB LED.

1 - Botdo; 2 - Campainha (Buzzer); 3 - Conetor USB; 4- 4 - RGB LED.
<1- RGB LED; 2 - Conetor USB; 3 - Botao; 4 - Campainha (Buzzer).

1- RGB LED; 2 - Conetor USB; 3 - Campainha (Buzzer); 4 - Botao.

Observe com cuidado o codigo. O sensor seguidor de linha geralmente € usado para seguir uma linha, mas

i i
1 i
! P . . .- . .
@ ] neste codigo € usado para contar linhas. A variavel count vai ser incrementada cada vez que detetar uma i
h
i linha preta. Este cadigo esta correto? 1
i
1 PROGRAMACAO E

Sim, esta correto.
<Nao.
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Pontos:
10

Pontos:
10

‘Em

Pontos:
15
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Anexo X — Entrevista aos Professores Micaela Pereira e Paulo Torcato

Entrevista

Entrevista Aos Professores

Com vista a melhorar o Processo de Ensino, solicita-se a sua colaboragéo para preencher
este inquérito por entrevista estruturada. Trata-se de uma entrevista anonima, e sendo gue
todos os dados serdo tratados com confidencialidade. A sua colaboragéo é imprescindivel
pelo que agradecemos que responda a todas as questdes individualmente e com
honestidade, pois sé assim sera possivel efetuar o seu tratamento com rigor, permitindo
desta forma a obtengdo de dados fiaveis. Agradecemos desde ja a sua colaboragao.

*Obrigatério

Indique o seu Nome (Primeiro e Ultimo): *

A sua resposta

]]1diqu€ o seu Grupo de Recrutamento:

A sua resposta
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Selecione a resposta adequada. Ensina Robdtica/ Programacio a ...

O 1a5anos
O 6a 10 anos
O 11 a15anos

O Mais de 15 anos

No seu entender, em que Ciclo sera ;lprupri;ldo inserir o tema de Robdrica/ [’rogranmgiu no

ensino escolar? Porque? *

A sua resposta

Acredita que ¢ uma mais valia para a 1ccion;1g€|o da sua disciplina. que 0s Alunos tenham
acesso a meios digitais, dispositivos eletronicos e infraestrururas proprias a este tipo de
ensino? Admite que ndo ¢ suficiente que Alunos tenham acesso, mas saibam urtiliza-los para
melhorar a sua com preensio dos assuntos, para ;1pmﬁmd;1r o seu sentido critico e para apurar

a sua capacidade de resolucio de problemas? *

A sua resposta

Os Alunos que estio inscritos a sua disciplina, ja tiveram contato com a Robatica/
Programacio nos Ciclos anteriores, ¢/ ou com os seus irmaos? Considera que essa experiencia
os levou a escolher a sua disciplina, com o objetivo de aprender ¢ aprofundar o

conhecimento? *

A sua resposta
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Acredita que a Robotica aplicada a aprendizagem inicial de Programacio por Blocos

{ 2 2 & & 40P

promove o desenvolvimento de autonomia dos Alunos, o raciocinio IL'\gicu, da criatividade.
da mortricidade, da sociabilidade e da afetividade? Que diferencas tem notado ao longo dos

anos?

A sua resposta

Atendendo 4 sua vasta experieneia, quais as vantagens ¢ as limitacoes da Robotica/

Pl'Ogl"J 1]1:1(:;‘10 na COI"]'IPI'CCﬂSﬁO dOS varios COT'II'CUdOS CSCOIHI‘L‘S? "

A sua resposta

Quais as metodologias que utiliza no ensino da Robotica/ Programacio (por exemplo,

baseada em problemas/ projetos/ outra)? O porque da sua escolha? *

A sua resposta

A Robotica aplicada na aprendizagem inicial de Programacio por Blocos, melhora a
capacidade de resolugio de problemas? Mais especificamente. na reducio de erros e melhoria

de resultados? O que nos pode dizer sobre a sua experiencia?

A sua resposta

O trabalho em grupo esta presente na sua disciplina. Quais as vantagens desta forma de
trabalho para melhorar a motivacio, a interacio, a colaboracio, a comunicacio interpessoal?

A sua resposta



Acha importante que os Alunos participem em campeonatros ou ¢m concursos Nacionais ¢

[nternacionais? Sente que incentiva o seu interesse pelas areas da Robotica/ Programacio?

l')OClC F;l]ill'—]’lDS SO]JI'C 4 sua (‘XPCI‘iE‘llCiH na PE]I'FiCiPEK:ﬂO nesres eventos

A sua resposta

Acha importante que os Alunos participem em campeonatros ou ¢m Concursos Nacionais ¢
[nternacionais? Sente que incentiva o seu interesse pelas areas da Robotica/ Programacio?

Pode falar-nos sobre a sua experiencia na participagio nestes eventos? *

A sua resposta

f\[(‘ﬂdCﬂdO a LIUC. a p]'(?gl':lll'l:lt:ﬁ{'! L‘S[’:i Pl'(‘}'-t‘]’l[(‘ na \-'idil CIOS Aatlll nos, :ICI'CdiF:I (]l‘l(‘ a mesma

podc ser inserida na cducaq;‘m por meios de atividades ¢ projetos r1':1nsc]isciplin:u'cs'.’ Quais as

vanragens?

A sua resposta

A Robética aplicada na aprendizagem inicial de Programacio por Blocos, estimula o interesse

por outras linguagens de Programacio? Como os alunos evoluem em termos de linguagens de
o (= 3 (= (=

Programacgio? *

A sua resposta

Pode falar-nos um pouco sobre o Clube de Robética e a forma como o mesmo pode

contribuir para a :lprcncliz;lgcm dos Alunos? *

A sua resposta

109
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Por {"I‘Hl. L]Ll;l] a importﬁncia d:l lel'(‘l'ldiZ;lg‘Clﬂ dC Pl‘Ogl‘;ll]l:lC:‘lO P:ll‘:l d Pl‘CP:Il‘:lcﬁo dOS ,A]lanS
C C 5 5

para a sociedade tecnologica e da informacao? *

A sua resposta
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Anexo Y — Critérios de Avaliacdo da PES

|

Avaliagio da Intervencio

®  Atitndes & Valorss — 1334
»  Trahalho Final - 50% |
" Entess Fag/ & Fesponsshilidade (1%
' T d T s FRelapdes Interpassoais (1 %)
Observagdo da Anla—33% )
Criterios de Avaliagao:
» 1 —Fraco j0fs a 19%)

Nota:
Atitudes e Valores (1504) # 2 —Insatizfatorio {205 a 49%)
# 3 Satisfatario (50% a GO%)|

» Assiduidade’ Ponmalidade (3%6) _
*  Comportamenta’ Atitades (3%) » 4 —Bom (T0% a 80K}
* Empenho Interassa (3%) » 5 Mirito Bom (50% a 100%)
#  Participagio Individuzl (394)
»  Cumprimento de Begras (3%)

Trabalho Final {5004)

#  Programacis (70%E)
#  Apresentacdo (30%)

Teste (15%%)

Entrega de Tarefas {15%0)

Problema 1 (2%}
Problema I (2%}
Problema 3 (2%}
Problema 4 (2%}
Problema 5 (2%
Problema & (2,5%)
Problema 7 (2,5%)

Obzervacio de Aunla (5%4)

Draminio dos assumtos (1%)
Criatividade Autonarmia (0.5 94)
Cremeralizacio de saberes (1%
Participacio Individual no Grupe
(0,3%)
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Anexo Z — Critérios de Avaliacdo da PES (Retificada)

!

Nota:

Avaliacio da Intervencio

Atitudes 2 Valarss — 15%

Teste — 353

Entraga de Tarsfas — 45%
Obzarvacio de Anla -5%

Atitudes e Valores (1504)

Assidnidade’ Ponmualidade (3%0)
Comportamenta” Atriades {3%)
Empenhg’ Interesza (3%)
Participagdo Individual {334)
Cumprimento de Fegras (3%)

Teste (3504)

Entrega de Tarefas (4504)

Problems 1 (3%)
Problems I (3%)
Problema 3 (6%)
Problems 4 (%)
Problems 5 (3%)
Problems 6 (3%)
Problema 7 (6%4)

Observacdo de Aula (5%4)

Diarnnio dos assumtos (1%)
Criatividade’ Autonoemia (0,5 %)
Cremaralizacio de szberes (1%)
Participardo Individual no Grupo
(0,5%4)

Fesponsabilidade (1%4)

Falagfies Interpazzoais (1 &)

orfac Paniba Tarcato & Ana Rod EUES

Criterin: de Avaliagio:

1 —Fraco {0 a 10%)

2 —Insarizfatdrio {20% a 49%)
3 — Satisfatdrio (50% & 69%)
4 —Bom (7% a 80%)

5 —Muito Bom (0% & 100%)
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Anexo AA — Questionario de Auto e Heteroavaliacao do 2.° Periodo

Autoavaliacao do 2.° Periodo

Autoavaliagdo e Heteravaliagédo

*Qbrigatorio

Escreve o teu primeiro e ultimo nome. *

A sua resposta

Escolhe o critério de 1a 5, que mais se adequa a tua situacao de trabalho em
sala de aula.

Indique o valor de 1a 5 que corresponde a tua situacao em sala de aula. *

Assiduidade /
Pontualidade

Comportamento
/ Atitudes

Empenho/
Interesse

Participagao
Individual

O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O

Cumprimentos
de Regras



Indique o valor de 1a 5 que corresponde a tua situagdao em trabalho de grupo em

salade aula. *

Dominio dos
Assuntos (o que
sabes em relagéo
a matéria
lecionada).

Criatividade/
Autonomia

Generalizacdo
dos Saberes
(explicas aos
colegas de grupo
0 que sabes, ou
resolves sem
explicar).

Participagéo
Individual em
Grupo

Responsabilidade

Relacbes
Interpessoais (se
te das bem com
os teus colegas,
se os respeitas).

Qual a avaliacao justa que achas que mereces?

Indica a tua
avaliagdo

O

114
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Anexo AB - Questionério de Auto e Heteroavaliacédo do 3.° Periodo

Autoavaliacao do 3.° Periodo

Autoavaliacio e Heteravaliacéo

*Obrigatdrio

Escreve o teu primeiro e ultimo nome. *

A sua resposta

Indica o teu numero de aluno. *

A sua resposta

Escolhe o critério de 1 a 5, que mais se adequa a tua situagao de trabalho em
sala de aula.
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Indique o valor de 1a 5 que corresponde a tua situacéo em sala de aula. *

Assiduidade /
Pontualidade

Comportamento /
Atitudes

Empenho/
Interesse

Participac&o
Individual

Cumprimentos
de Regras

O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O
O O O O O



Indique o valor de 1a 5 que corresponde a tua situagao em trabalho de grupo em

sala de aula. *

Dominio dos
Assuntos (o que
sabes em relacéo
a materia
lecionada).

Criatividade/
Autonomia

Generalizacio
dos Saberes
(explicas aos
colegas de grupo
0 gue sabes, ou
resolves sem
explicar).

Participacéo
Individual em
Grupo

Responsabilidade

Relacdes
Interpessoais (se
te das bem com
0s teus colegas,
se 05 respeitas).

Qual a avaliagédo justa que achas que mereces?

Indica a tua
avaliac&o

O
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Anexo AC — Texto para colocar na ata de Avaliagdo do Conselho de Turma 3.°

Periodo

Reflexso para Ata de Reunido de Avaliacio de 1. periodo

A realizacio desta Intervengio supervisionada enquadra-se no ambito da unidade
curricular Iniciacio a Pratica Profissional I, inserida no Mestrade de Ensing de
Informatica. Tem como principais objetives: a observacio de sulas (assistir as praticas de
ensing dum colega mais experienta, que permite 4 observagds das suas aulasy; conhecer
o conbexte escolar dos ahmos; fazer o enquadraments curricalar & didatics da discipling
e da unidade curricular 2 lecionar; e elaborar a planificacio de estratepias & mstrumentos
3 implementsr na intervencio educativa. Para a escolha da escola e da disciplina teve-sa
em consideracio, o interesse pela robotica educativa e pela programacio, o facto da
Escola selecionada ter as infraestruturas e os equipamentos informaticos mais que
nECessArios 3 este matodo de Ensing, & o fato de o Professor Cooperants ser o Professor
Paulo Torcato, pois & uma referéncia nesta irea de ensino. E sempre imteressamte e
importants, obter-se nformacio sobre as dificuldades de ensino inetentes a astes dods
temas & a5 possiveis ferTamentas @ esirategias de ensine mais adequadas para colmara-las.
Depois da literstura consultada, optou-se por utilizar 3 metodologia de Aprendizagem
Baseads na Resolugio de Problemass (ABBT) & recomer 3 robotica sssociada 3
aprendizagem inicisl de programacio no ensinog basico, oM STAEEIS Para PIOMOVET O
desenvolvimento de competéncias cognitivas e sociais e esmanrar o5 conhecimentos dos
ahmos relativos a disciplina, o robot escolhido foi o mBot e o software o mBlock 3.0
associado Scrarch em modo Arhino.

Ralativaments 30 contexts escolar astudou-se o contenido dos sites da Tnido da
frepussias de Moscavide & Porela & do Apmupamento, com partoulsr interesse, nos
doqmnentos Projeto Educative e Repulamente Inteme do mesmo e ¢ dados genthmente
formecides pela Divetora de Tunma, tambam se estudou a planificacio da discipling,
contendos objetivos e criterios de avaliagio.

Ma planificagio da investizagio, estabelecen-se aplicar a robotica na
aprendizagem inicial de programacio no ensine basics, @ penso que s& CONSeZUIN MUnarar
ou mesmo ultrapassar a5 dificuldades exdstentes neste tipo de ensing.

Qs alunos receberam-me e infegraram-me como sende sua professora, pedindo
ajuda sempra que NeCessATIo, & SEMpre me ataram com educagdo, muito respeito e
carinho. Ao longo do ano, senti que estavam cada vez mais concentrados e aplicados nas
tarefas que lhe foram propostas. Para colmarar as possiveis dificaldades fora de sala aula,
formeci o5 meus contatos (telefonico & e-msil), e realizai sulas atraves de videoconferéncia
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individuais. Wo tasta final 2 excecio do aluno n.® 2§ Tiago Faria, que teve avaliacio mais
baixa, pois sapumdo ele nio e preparon o suficients para o teste, houve uma melhoria
significativa em relacio ao tests diagnostico.

Espero ter ajudado no aprofundsmente do conhecimento dos alunes, gostei mniite
de trabalhar nesta escola, aprendi mmite com o Prof Paulo Torcamo. A relacio que
estabeleci com os alunos foi muito bonita, esta experiencia foi muite gratificants tanto na
Componente pesseal e que na componente profssionsl, tanto que 3 conchi com o fm do
ano letive, participando nas aulas oco-line. Estou muite agradecida pela opormnidade.
Apradaco tambem toda a informacio disponibilizada pelos professores da trma, o terem-
me permitido assistr a wma reunide de Conselho de Turma. Agradeco ainda aos ahmos,
pela participacio, empenho e respeito demonstrade. Agradeco em espacial a diretora da
turtea Elsa Comim pela sua simparia e disponibilidade e ao Professar Paule Torcato, pela
aprendizagem pela dispomibilidade e pelo apoio.
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Anexo AD - Fichas de Apoio elaboradas na PES

s ' P v et e teke
lC g L e s |
- e > du €vcolav-de Portelae idey Cocole 08+ Cavela Corar)
o Cacacke e Dl Qurescs Agay
< = " - P bwwde 49¢ 1P oo tedall
Ficha de Apoio 1
Submeter trabalhos:
1. Entrar no moodie: nome_zodrenome
2. Entrar na discipling
y page Yo
v Introducan a K
@ -
Professor: Arin Maria Germano Rodrigus
Professor: Jodo Piedade
Professor: Ana Rodngue
Professon Pau Tomal
3. Clicar no link
[+
c - - ") e | - N
& Entrega do Problema 4
4. Clicar em: Enviar Tradalho
Terpo rentares I3 horm 3 renase
Umtre
meadacic
Corantirics &
camriude »
5. Arrastar o ficheiro ce nome prodlems 4, para aqui:
Sutrrandc de Schwwan Tamdr i onlon e 00 et WL 1 redd (rianv i S ICherd 20 Tartafy radert 3000
16408

4

aTaits pars sps on bcheose pera ce carege

m

6. No fim, guardar altersgdes.

Professorfa: Pauto Torceto e Ane Redrigues
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L e e L Lt

‘l m ¥ To war? Pos, yCangar wonede

- s Agrupamento-de £scolav-de Portele e Moscavide ! Crcols 09+ CataleCorms

- Couoacse S — Lol bud Quresde Amg w

r = i Paurde €341+ Pustel
Ficha de Apoio 2

Auto e heteroavaliagio:
1. Entrar no moodle: nome_sodrencme

2. Entrar np dizcipline

)
5

&%

Prafedsor. A
Professon Aoda Pedy
Frofesson
Profeaor

3. Situs-te na ze¢3o Modulo 1 — Luz & Som. A seguir n2 subzegdo Avaliagoes. Cicar no link
“Autosvaliagio e Hetercaveliagdo do Modulol”™:

4. Vi abrir uma nova jenels com um Formulanio de nome: Avaliagdo do moduto 1 —Luz e Som.

.;ooukm-hul-h--l»(-\-— - lEl -
& 000 RopR LR Y 118 g2 Sl ie PReds Ly sl poate  w Sdcasral b Q
Avaliacdo do Modulo 1 - Luz & Som ﬂ

At o 4 S bt

RACHwE B M DO B GO PO

IOLO W S

5. Preencher pergunta 3 pergunts, ler com cuicado a3 perguntaz e responder de forma
verdaceirs (83 que tem asterisco *, s30 obrigatoriaz, ou sejs, tens gue responder). No fim de
responder » todas as perguntas, clicer em “Envier®.

UV $A00 2205 B0 PO g GoOg e

Professorfa: Paulo Torcato e Ana Rodrigues
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A e R Y A Sae ¢
(e ‘e dedoriviee Ocole I3+ CanbaCormy
_: Beac E el ¥ Locata L BN Qpirtachr Al n

Prirds 100 Prieke 8

Ficha de Apoio 3
Auto e heterosvaliagio:
1. Entrar no moodle: nome_sodrencme

2. Entrar na discipine

~

S

T %
Frobeisor, Aa M
Professon
Professor
Professor P

3. Situs-te n2 secio Modulo 2 — Sensores Ultrassom e de Linha. A seguir na subsecio
Avaliagoes. Clicar no ink “Autoavalisgio e Hetercavaliagio do Modulo2™:

& Avalagdes
+ t B e A » Hiteow " 10 A ’
+ AT CR0 @ Metsraavagho do Mok 7

4. Vai 20rir uma nova janela com um Formularic de nome: Avaliagdo do modulo 2 - Sensores
de Ultrassom e de Linha.

Avaliagcao do Modulo 2 - Sensores de
Ultrassom e de Linha

Acheabacio ¢ Metwmy agd:

‘Congeon

$a3creve 0 tey primerc e o uitrma nome. ¢

5. Preencher pergunta a pergunts, ler com cuicedo a5 pergunta: e responder de forma
verdaceirs (85 que tém asterisco *, 80 odrigetoriaz, ou seje, tens que responcer). No fim de
responder & tocas as perguntas, clicar em “Enviar”.

NANCA PRee 0fg T FOmrulyes doogs

Professorfa: Paullo Torceto e Ana Rodrigues
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- Sowcacks - — o CocanlBn Quvsads Anp

= = P
Ficha de Apoio 4

Auto e heteroavaliagio:
1. Entrar no moodie: nome_sodrenome

2. Entrar na discipline

3. Situa-te na sec2o Modulo 3 — Sensor de Linha. A sezuir na sudzecido Avaliagdes. Clicar no link
“Autoavalisgio e Heteroavaliagio do Modulo3®:

& Avaliagdes
"’ Autolaalincoo e He

4. Vai 20rir uma nova janels com um Formulsrio de nome: Avaliagdo do Modulo 3 — Labdirinto
<om Sensor de Linha.

Avaliagao do Modulo 3 - Labirinto com
Sensor de Linha

B T

" iin e

E3crewn 0 S0U LreTaiY @ ST Ao, *

S. Preencher perguntz a pergunts, ler com cuidado a3 perguntaz e responder de forma
verdaceirs (as que tem asterisco *, sBo obrigatoriaz, ou zeje, tens que responcer). No fim de
responder & tocas a3 perguntas, clicar em “Enviar”.

WAEE A #Bae w2t ob) Foimrudaies Googe

Professorfa: Paulo Torcato e Ana Rodrigues
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AUDA DRIVE

Wi wosso computador, crism uma pesta & colocam o romie da pests, como o Professor Torcato
pediu, exemplo: P3_EE_ansRodrigues_30 (inicizis do nome &m mzilsosies)

& seguir colomm dentro da pasta os documentos pedidos no trabalho, imagens e ficheiros,
exatamente coma 0 professar pediu.

Aceder a0 vosso email, depois aceder = drive

® G 9

Copin S EFTT
o Tube: iy Hasoan
reail ey Conisomn

e B &

Clicar =m “0 meu disco®

+N~:-w

0 meu disco
Partilhados comigo
Recentes

Marcado com estrela

Limay

@ﬂ@hﬁ

Professores: Paulo Torcato e Ane Aodriguees



il

125

E ‘ Drarder S wrwigrardaPorighey
Fn Lok sl B i e Lo el
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S Leduteyt (anhd
MoaT.
Depois clicar em & & seguir clicar em:

Cf  Fasta

E"I Camegar fokein

[5] Camege pasts ¢

B Goegle Decs

Google Sheeis

™ Google Skdes

[XTF b

Selecionam @ pasts que CrilFEM No WoSDo ompuiador pars este trabalko. DepoE de terem B
Pmstm no vosso disco na drive, clicar com o boto direito na mesma e partilka-is bom o
professor Torcato.

i

A D3

Pariing
Dder link: pariihisel
Adicirar sin b purs o [rive [

Mow e

» B & 002

Fdicicrar sca Fera rmarcedan com o el

-
B

lad s - reaTE

BV 8 g

5 QM

%, Prrpese ore Deevdoara? ral

() verdeiakes
Tiaasters

[+

[}] Percesr

Colocar o emeil da Escols do Frofessor Torceba

@ Partilhar com pessoas e grupos (Y

|adicionar pessoas e grupas

Por fim, clicam &m Enviar.

Bos sorte (5

Professores: Paulo Torcato & Ane Rodrigues



Anexo AE - Formagcao que a Futura Professora conclui no confinamento de

As institui¢des que promoveram as formacdes que frequentou e conclum foram:

2020

Instituto da Educacio da Universidade de Lisboa, participacdo na conferéncia
Teach-UP 2020, 3 horas.

Centro de Competéncias TIC da Escola Superior de Educacio do Instituto
Politécnico de Setibal, na modalidade de Acgdes de Curta Duracio (3 horas):
“Inteligéncia Artificial para criancas (com Scratch)”; “Criacdo de recursos
educativos online: Kahoot!, Socrative e Quizizz™; “Monitorizagio e avaliagio das
aprendizagens com a plataforma SIMA™;, “Tinkercad - Programacio e simulacio
de circuitos eletronicos controlados por um arduino™; “A utilizacio do VEX VR
no ensino online de Programacio e Robotica™ e “Aprender e ensinar Eobdtica on-
line com Open Roberta Lab™, 2 horas.

Centro de Formacio da Escola Superior de Educacio de Braganca, na modalidade
de Acdes de Curta Duragio (3 horas): “Criacdo de recursos educativos on-ling:
Mearpod™.

Escola Superior de Tecnologia e Gestdo de Lamego — Instituto Politécnico de
Viseu, na modalidade de Acdes de Curta Duracio (3 horas): “Aprender ¢ ensinar
robotica onling™; “Potencialidades da Plataforma Milage <7, SCIENTIX - Levar a

Secratch™; “Utlizacio do Google Classroom em contexto presencial e a distancia™;
“Utilizagio do Microsoft Teams em contexto presencial ¢ & distincia™; e “2.°
Encontro de Praticas Pedagdgicas no Ensino a Distincia”, 6 horas.

Escola Superior de Tecnologia e Gestdo de Lamego — Instituto Politécnico de
Viseu, na modalidade de Curso de Formacio: “Metodologia e pratica do Ensino a
Distancia, da teona a pratica com recurso a utlizacio da plataforma Google
Classroom™, 15 horas

Consultua — Ensino e Formacio Profissional, Lda. Na modalidade de Formacio

de Curta Duracio do Catalogo Nacional de Qualificacdes, com o codigo 9008,
“Inteligéncia Emocional”, 25 horas.

Porto Editora. Ciclos de Webinares (1 hora): “Recursos Educativos Digitais: como
promover e regular a aprendizagem auténoma™; e “0O primeiro passo para wma
educacdo inclusiva @ distincia™.

Forma-te, Consultorio da Aprendizagem (webinar) com os temas (1 hora):
“Anvidades de Aprendizagem On-line: Ideias & Sugestdes”, “Praticas de
Avaliagao na Aprendizagem On-line™, “Moodle, Google Classroom e Teams:
Descubra as diferencas™; “Aplicacio de Visnais na Aprendizagem: Infograficos,
Post-Its e Quadro Branco™, “Como criar Video-aulas de forma facil e rapida?;
“Estratégias e Praticas de Ensino e Aprendizagem em Tempos de Pandemia™ e
“Ensino Online em S5ituacio de Emergéncia: Analisar o Passado, Planear o
Future™.
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Anexo AF —Plano do Relatério na PES

Plano do Relatorio

Resumo:

580 varias a5 razdes que tornam a aprendizagem de programacio wm processo dificil as abordagens do ensino
dito tradicional nio tém conseguide facilitar o processo. Os alunos sentem mmitas e variadas dificuldades, e
emibora sejam deservolvidas novas tecnologias, a verdade & que os ahmos continuam a senti-las. Este @ um
tema, s0bre o qual muitos autores se em debrugado, a maioria refere que a origem deste problema, & 3 elevada
dificnldade apresentada pelos alunos em resolver os problemas, quanto mais crientados 3 programacio mais
a sentem, raduzindo-se na incapacidade de concegdo de alporimmos.

Para tentar colmatar, o professores tém de ter atencio: ao estilo de aprendizagem preferencial de cada sluno
e o seu nrvel cognitve; e 3 metodologizs e as advidades que incidam sobre a aplicacio pratica e
contextualizada dos conteudes, a experimentacio, a pesguisa e a resolucie de problemas. Os professores
devern adotar estrategias que motivem o aluno a envolver-se na sua propria aprendizagem. e que lhe permitam
desemrvolver @ mutonomia. Wa proposia de problemas, deve privilegiar a crescente complexidade, fazendo
apelo 3 articulacio de saberss das varias disciplinas, & fundsmental que o professor se articule com o conjunto
de professores da turma, particularments, com o5 guais saja possivel a mferdisciplinaridade, & que na sua
reselugie dos mesmos, o5 ahmeos Cooperem em grupo.

Nos altimos anos, nots-5e um particular investimeento relacionade com 3 robotica educativa, pois & uma
ferramenta pedagogica, tecnelogica @ inovadora, @ considerada facilitadora de conhecimento tecnico, of ow,
impulsionadora de competéncias digitais, de capacidades 3 nivel de raciccmio logico e dedutive. Hoje, em
dia, o carater mecanmico do robot penmite o desenvolviments de tarefas com elevada eficiéncia e eficacia,
propercionsndo curicsidade, motivagio, consolidagdo da tematicas escolares nas mais variadas areas 8 permits
a0 alune a resolugdo de problemas de programacio.

O robot mBot & wn rebot educacional que sjuda na assimilacdo de conceitos de programagio, elsmonica a
robotica. A wtlizacio de sensorss, permitem adsptar-se 2o ambiente que o rodeis, ors fornecendo dados, ora
realizando tarefas complexas. O programa mBlock & compativel com o robot mbot, @ um ambiente grafice de
programagde baseado no Scrarch 2.0 (programacdo visual por blocos), em modo Arduine. que permite nma
criacio interativa de scripts. A lingusgem Scratch oferece 2o aluno a facilidade e a simplicidade, pois nde ha
necessidads de especificar linhas de codigo-fonts associado a uma inguagem de programacio.

Cada vez mais 35 pessoas tém consciéncia que a Educagio Ambiental & determinante para a sustentabilidade
do Planets Terra e atendendo que os alunes serdo os nosses adultos no fulure e que a Escola tem um papel
fundamentzl no seu desenvolvimento, & Inporants que os professores o conscencializem para as questdes
amirientas.

O3 ahmos devem sentir que o que aprendsm contem significado & que tem utilidade pratica.

Professores Orisntadores: lodo Pisdede = Luiz Maoniz Professor Cooperante: Paulo Torcato
Alunna: Ana Rodrigues
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st
Unidade Didatica: Introducéio 3 Robotica
Objetivos da Unidade Curricular:
O principais objetivos desta oferta educativa e formativa s3o:
+  Tornar o aluno um agente ativo do sew proprio conhecimento.
*  Introduzir conceitos de robotica.
+  Estimular nos alunos, o interesse pela execucdo de atividades experimentais, promovendo a
investigacdo na procura das melhores solugdes para um melhor desempenho dos robots construidos.
+  Promover atividades gue geram o trabalho colaborativo.
+  Estimular a criatividade e a inteligéncia promovendo a interdisciplinaridade.
* Introduzir os principios e conceitos fundamentais de programacio.
*  Utilizar conceitos aprendidos em outras areas do conhacimento para o desenvolvimento de projetos.
*  Promover situagdes gue ajudem a gerir comportamentos, nomeadamente a gestic de emogdes,

responsabilidade e lidar com a frustraggo.

conteudos da Unidade Curricular:
+  Imtrodugio sos alzoritmos de resolugio de problemas.
+  Imtrodugio so Kit Educativo mBlot Makeblok & sua construgdo.
s Programacio no sgfhiare mblock 3, propramacie por blocos baseada no Scratch 2.0
+ DProgramacio de varias stividades interdisciplinares {zofhware mblock 3, am modo Ardume).
+ DProgramacdo de varias atividades interdisciplinares usando sensores {zoffwaere mblock 3, em
modo Arduing).
+  Imtrodugio 3 Programagdo.
+  Resolugio de projetos amraves da programacio usando Robots.

Professores Orisntedores: Jodo Piedade & Luis Maniz Professor Cooperante: Paula Torcato
Alune: &na Rodrigues



Unidade Tematica: Introducio i Programacio

Objetivos da Tematica Curricular:

s principais objetivos desta oferta educativa e formativa s3o:

Identificar um problema e decompé-lo em subprogramas.

Identificar componantes estruturais da programacio.

Identificar diferentes tipos de dados e respetivas regras.

Identificar diferentes operadores & fungdes pre-definidas.

usar diferentes operadores aritmeéticos, logicos e relacionais.
Compreender o funcionamento das estruturas de selecio e repeticso.
Criar sequéncias da instrugdes gue envolvam a selecio & a repeticio.
compreender o funcionamento das varidveis.

Criar sequéncias de instrugdes gue envolvam varidveis.

Identificar e corrigir erros existentes na programagao.

Reconhecer gue a reutilizagdo de codigo & vidwel.

miotivar oz alunos para 3 utilizacdo de sensores.

Usar a programacio como ferramenta criativa.

Atividades' Tarefas

Avaliagdo diagnostica.
Revisio de conceitos.
Eesohicio de problemas de complexidade crescente, construinde solugdes algoritmicas

TroETamacio (3em’ Com Sensores).
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Implementacio das selugdes no Robor mBot, e realizacio de testes e correcio de possiveis ermmos,

obtendo uma sohigio.
Envio para o moodle das selugdes consepnidas, para cada problema.
Avaliagio formativa {check fiziz de avaliagio direta) na reschugio de problemas disrios.

Apresentacdo 3 tuma do Problema Final “Oceano de Plstico”, discussio das solughes encontradas

relatvaments 3 qualidads & sficiéncia.

Envio para o moodle das solugdes conseguidas.

Avaliagio Sumstiva (individual, dos elementes do grupe, e dos restantes grupos).
Avaliacio Formativa (teste de avaliagio onling).

Presnchimento de wm Inguerito {onfine).

Professores Orisntadores: lodo Piedade & Luis Maniz Professor Cooperante: Paulo Torcato
Alune: Ana Rodrigues
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Tempos:
Para a implementacio deste censrio serdo precizas 11 aulas da 50 minutos, cada:
- A avaliscio diagnostica sera aplicada no més de jansito, antes da aplicacdo do cenario.
2 aulas — Luz e Som (3 problemas, com repetigdc)
Ma primesira e segunds mila, faz-se o registo das presencas, A apresentacio do cenaric, em particular, dos
objetivos a stingir pelos alunos e dos criterios de avaliacio, e constiniicdo dos grupos de trabalho. A seguir,
far-se uma revisio de conceifos @ introducio de novas, apos, spresenta-se um problema inserido na Ficha de
Trabalhe, e os alunos resolvemn o problema (sem utilizacdo de sensores, com a estrumira de repeticio]. um a
1, para tal, tém que idealizar o papel e a agio do Robot, simmlar o problema pensar sobre as sohicdes,
experimentar comportamentos do Robot, retificar @ melhorar, e submeter a solugdo no moodle afou envism
para o emmail da professora, no final faz-se wma sinfess.
2 aulas — Sensores Ultrassom e de Linhas {3 problemas com repeticio & com selegdo)
Ma terceira @ quarts aula, faz-se o repisto das presencas, constituicdo dos grupos de trabalho, a seguir, faz-sa
1mma revisio da sula anterier, a mtrodugio de novos contendos e a associacio das fncionalidades tecnologicas
(sensores @ stuadores) do Fobot mBot a resolucio de problemas especificos, | para tal, ©8m que idealizar o
papel e 3 agdo do Robot, simular o problema, pensar sobre as solugdes, experimentar comporiamentos do
Bobot, retificar & melhorar, e submeter a solucio no moodle efou envism para o email da professora, no final
faz-ze Uma sInfess,
1 aula — Lahirinto com sensor de Linhas (1 problema of repeticio & selecia)
Ma quinta auls, faz-se o registo das presengas, constiniicdo dos grupos de rabalho, a seguir, faz-se uma revizdo
da asula anterior, mtroduz-se mowos contendos e associz-se as funciomalidsdes tecnologicas (sensores e
amuzdores) do Robot mBot a resolugdo de wm problema especifico, para tal, tém que idealizar o papel & a agéo
do Fobot, simular o problema, pensar sobre as solugdes, experimentar compoertamentos do Robot, retificar e
malhorar, & submeter a solugio no moodle afou enviam para o email da professora, no final faz-se uma sintase.
4 aulas — Labirinto com sensor ultrassonico & utilizacio de variaveis (1 2 problems(s) com repeticio e
com salecio)
Mestas anlas, faz-se o registo das presencas @ constitnicdo dos grupos de traballo, e spresentacio do problema,
13 primeira sula. Em todas a5 sulas, faz-se wma sintese das etapas conseguidas na resolugdo do problema, e
guais s etapas ainda a efetuar, @ associa-se as funcionslidsdes tecnologicas {sensores e atuadores) do Robot
mEBot a resolugdo de problemas especificos. e no final de cada sula faz-se uma sintesa.
2 pulas — Apresentacio e discussao de solucdes dofs) problemais)

Momento de avaliagio sumativa

Auto 2 hateroavaliagio

Teste de avaliagio formativa (online)

Professores Orientadores: lofo Piedede & Luiz Moniz Profeszor Cooperante: Paula Torcato
Alune: Anas Rodrigues
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Wa decima & décima primeira, faz-se o registo das presencas, apresentacdo, discussio e avaliagio dafs)
solugdes por grupo, a seguir, auto e hetaroavaliacio, e por wltimo, aplicagdo deum teste de avaliagdo sumativa,

Interdisciplinaridade {domimins):
»  Ciéncias Nanrais {Terra: um planeta com vida; Sustenrabilidade na tarra).
+ Educagio Visual (Cor; Forma; Estramira; Arguitesara).
» Educacio Ternologica (Movimentos e mecanismos; Acunmlscio e ransformagio da energis).
* Francés (Consctss sur le monde — novas ternologias, Vitrs et vovager en France — guotidiano
ambiental).
*  Frico-Quimica (Som; Ondas de luz & sua propagacio).
+  Inplas (Mother Mahre — animais selvagens; Weather — Wisa).
*  Matematica (Mumeros e operagdes; Geometria & medida)
+  TIC (Colaboragdo em ambisntes fechados; Exploracio de ambientss compuracionais)

Ferramentas e Recursos:

- Computadores (portateis) e tablets com ligacdo a Intarnat.

- Plataforma enline {moodle, stc ).

- SmanBoard Promethean Interative WhitBoard.

- Bobot Makeblock Mbat Bluetooth (Eit Robot Educative Azul).

- Cabo USE

- Quadros brancos {peguencs’ grapa).

- Canetas.

- Planos de aula e apresentacio de multimedia,

- Guifio para os problemas propostos.

- Tutcriaisf Textos de Apoio.

- Ficha de Trabalho (com varios problemas com complexidade crascenie).
- Grelhas/ Formularios de repisto de Observaciol Avaliacio (zoogle forms).
- Teste diagnostico @ teste da Avaliagdo (google forms).

- Software aproprizdo (Google Docs, mBlock 3 (Scratch 2.0), etc)

Professores Orientadores: Jodo Piedade & Luis Moniz Professor Cooperante: Paulo Torcato
Aluna: Ana Rodrigues



Avaliacio

A avaliagio diagnostica & aplicada antes da intervencio, assim contribui, para melhorar a operacionalizagio
do cenario e consequentsments 35 praticas letivas o aproveitamento dos alunos.

A avaliagio formativa aplica-se continuamente (registado amraves de check fizrr de observagdo direta —
interssse, participacdo, a capacidade de desenvolver trabalho em grupe, 3 capacidade de explorar, fmvestigar
e mobilizar conceitos em diferentes simagdoes, a qualidade do trabalbo realizado = a forma comeo o gere,
organiza e anm-avaliz) e tem uma formacio diagndstica, permitindo informacdes sobre o desenvolvimento
das aprendizagens, com vista 30 Ipuramento de DProcessos e esiTategias @ organiza-se em torno das
competéncias identificadas. Mo final da intervencio & aplicado num teste de avaliagio formativa (online).

Mo remmino do problema de complexidads maior, aplica-se a avaliagio sumativa, efetiva-se com o wabalho
individual’ grupe ma reselucdo de problemas, ou seja, na concecdo, na realizacio, na apresentacio & na
discussdo em nurma, e raduz wm juize globalizante sobre o percurso de aprendizagem efemado pelo ahmo.

Biblicgrafia

» (Carla, J; Vasconcelos, I Lima, B (2016). Scrarch & Kodn. Inicincdo 4 Pregramacde ne Ensine
Bazico. FCA — Editera de Informatica Lda.

* Damas, L. (1999). Linguagem C. FCA — Editora de Informatica Lda.

» Reis, P.{2011). Observacae de Aula: e draliacde de Desempenho Docente iCadernos do CCPA-2).
Lishoa: Ministério da Educagio. hitprepositorioul ptfbitstream/1 045 14 7051 /Observacae-de-anlas-
e-avaliacao-do-desempenho-docente pdf

« mBlock 3 (2019}, Clazsic mBlock bazed on Scrarch 2.0, hitps v mbleck cofen-us/dovwnloadd

mBlock 3 mwde Arduine 2018 Exemplos de exercicios de  programagdo.
hitps-Meducation. makeblock comfresourcefmbot-lessons-mblock’

+ Tutorigis mBlock (2019). Exemplo de Twioriaiz  de  programepdo  do mBor
hitps-Meducation makeblock comfTesourcelexplore-mbaot-tutorials-collacion

+ Hall M. (2004 - Winner Ist Prizs Conmest Hioman Interaction
hitpoiivrw un ersfenferventsfoceansdayS

Professores Orientadores: lodo Piedede & Luis Moniz Professeor Cooperante: Paulo Torcato
Aluna: Ana Rodrigues
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Anexo AF — Apresentacdes elaboradas na PES

Apresentacdo da Aulanlen.t?2

I " ] H . *
Nt Telillas o N ‘LeloTeldlas
Iroaucao Q KO

Ana Rodrigues & Paulo Toﬁ:afo

Introdugdo a
Programacgdo

1] -

|

* Conhecer, interagir e explorar um soffwore de programagdo:
mBlock.

* Crior progromas pora resolver problemas ufilizonde umao
linguagem de programag¢do com um ambiente de programogdo
por blocos.

®* Desenvolver o pensamento computacional otravés dao

aprendizagem de conceitos de programaciGo € como podem ser
usados em diversos ambitos.
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OBJETIVOS DA APRENDIZAGEM

* Identificar um preblema & decampd-lo em whprogramas.

* |dentificar componentes estruturais da programag@o.

* ldenfificar diferenies fipos de dados & respetivas regras.

* |dentificar diferentes aperadores & fungdes pré-definidas.

* Usar diferentes speraderes aritréticos, ldgicos & relacionais.

* Compreender o funcionamenta das estruturas de selecio & repetico.

b
|| )
i

OBJETIVOS5 DA APRENDIZAGEM

* Criar sequéncios de instrogdes que envalvam a ssleglo & a repetigho.
* Compreender o funcionamenta das varidweis.

* Criar sequéncios de instrugdes que envalvam varidveis.

* |dentificar & corrigir erros existentes na programacda.

* Reconhecar que a reufilizacto de ebdige & vidvel.

* Motivar o4 alnes para a utilizaciio de iensores

* Lsar a programes@e come ferramenta eriativa.
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CONTEUDOS

] "_ | 3. IntroducSo & Programacdo usando Robdtica (mBlock)

4

3.1 Com@onenios e UM programa 1.7, Imillzacdo de varaves

3.1, Camegamanto &0 programa mElock pars o mBot. 3.8 Unilizagdo de sensor de sogue Bnha
3.3, Wnilimdo de aheedores de movimento 3.9. Tipos die dados

3.4, Estruturas de conbrodo de repeticdo

3.10. Esfrufuras de ooavbrods de selegdn

3.5. Utilizacdo de atssdores de som @ luz 311 Tipo de operadores & eupresshes logioas

3.5 Uilimgdo de sensor de proximidade

bt

|| ]
i

TAREFAS

* keokio no meodhe & no disdpling.
* AvaollogBo dlogndstica.
* Revisbo de concelros.

* Resoligdo de problemos de complesidode crescenfe, consfruindo  sclugdes
olgoritmicos & de programogio (semy’ com sensores).

* Implementopio dios solupies no Robot mBot, & realizogfo de testes & correpbo de
possivels erros, obtendo uma solupio.
* Envic pora o mocdle dos solupdes corseguildos, pora coda problemo.

* AvaollogBo formativa [check fist de ovoliopio direto) no resalugBe de problemos
diaries.
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* Inzcrig@o no moodle & na disciplina.

https:/ fonogermaono.mood|eclowd. com/
* ano_rodrigues

* infraduvcaorobotica

*ir2020

* Avaliogoo diognostica.

* irteste

Fara que o5 computadores sajam 3 sobklo de alguns dos protlamas dos
utilizedores, & necesmdrio dar-Pes innrugles, pass0 3 passs, numa Engaagem
gue e s possam eniende

L Linguagem de programacio

Coaguinbd S inTnagies Qud cumpneen um fim, defisidas nuna linguagam da
g T ]

L Programa

136



REVISAO - ALGORITMOS

* O algoritmo & uma :equéncia ldgica de agies a serem exescutodos para vma

determinoda tarefo ser feita
Exemplao:
Um homem precisa otrovessar um ric com vm barco gquee possui copacdidaode de
tronsportar openas ele mesmo & mais uma de spas trés cargas, que s3o0: um

lobo, um bode & vma coixa de olfofa. Indique oz ogbes necessorios para que o

homem consiga atrovessar o rio sem perder swas corgas.
* O lobo ndo pode ficar sozinhe com o bode, sendo ele o come;

* O bode ndo pode ficar sozinhe com a caixa de alfafa, sende a come;

REVISAO - ALGORITMOS

Algoritme:

inicio

otrovessar homem e bode
otravessar homem e lobo
voltar homem e bode
atravessar homem e alfofa
voltar homem

otrovessar homem e bode
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'\. | SCRATCH - IMAGINA, PROGRAMA E PARTILHA

S *0 Scratch & vma linguagem grafica de progromaogo que
possibilita a criogdo de histdrias inferativas, animagdes, simulagdes,
jogos & misicas, & a partilha dessos criagées na Web.

* O Sorafch pode integrar objetos exteriores de varios tipos.

* Concebido no émbito de um projeto universitario no MIT (Lifelong

o Kindergarten) e com o objetive de disponibilizar uma ferramenta
global para @ progromaogio visval, da aprendizoagem da
Y algoritmia, da légica matemdatica e do raciocinio.

'\l  SCRATCH - IMAGINA, PROGRAMA E PARTILHA

* Idade: B anes ou swperisres, com menor idade sé com orientagie.

* Esta configurade em diversos idiomas, incluinde o portugués [as
linguogens de programaocdo tém per base o idioma Inglés, logo &

uma boao pratica trabalhar com este idicma).

* O utilizodores podem trabalhar online (criondo vma conta, se
guer partilhar) ou offline através do Editer Scratch 1.4, ou
Scratch 2.0 ou Scratch 3.0 nos sistemas Windows, Linux e Mac.

L
|| )
i
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SCRATCH - IMAGINA, PROGRAMA E PARTILHA

* Os vtilizadores podem criar e integrar um conjunto de blocos e a
seguir verificar o resultado otravés da execugdo do cédigo
associado, mas, mesmo durante a execugdo do programa podem

efetuar alteragdes.

* Ao utilizar-se os blocos, ao estilo de legos, com o uso de peger e
lorgar, a linguagem torna-se bastonte atrativa, interativa e

amigavel

SCRATCH - IMAGINA, PROGRAMA E PARTILHA

srafica de programacdo que permite

vas, animacgoes, JOgos, etc

Interface bastante
simples
F ﬁ

[ Instalar a splicagio ] q(‘ R } 'T'f‘,ﬁ [ Utiizer online ]

[ Criar uma conta ] [ Criar 2 tua conta ]

[PBHIN(OSMWO)NOS] : — [Pmﬂhu 05 tous pm{m]
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MBLOCK — SCRATCH - MODO ARDUINO

* O robot mBot & um robot
educacional que ajuda na
assimilogGo de conceitos de
programagdo, eletronica e
robética.

A utilizagdo de sensores,
permitem  adoptarse oo
ombiente que o rodeia, ora
fornecendo dados, ora

realizando torefas complexas.

|

MBLOCK - SCRATCH - MODO ARDUINO

ROBOT

=)

SENSORES [ acruapores

@ “°=> ,'V‘
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2 O programa mBlock &
compativel com o robot
mBot, & um ambiente
grafico de programagdo

baseado no Scrotch 2.0

Ambiente de Trabalho — mBlock
hetps:/fwww.mblock.cofen-us/download/

T b ———— L —
S M G T S—— -
de>

.
-—
atb— e

{pregromagae visual por =
blocos), em modo Arduino, =

~ que permite uma criagdo E
L interativa de scripts.

[ ]
Vs

CATEGORIAS DE COMANDOS

\\
\ Argaer  ldetw  Corecter Placs Dteralex Momas Ajds
I

& bR

Area de edigao
(Guides)
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Os blocos estGo orgonizados em categorios:

Para visuclizares os blocos de cada categoria, basta clicar
sobre o respetivo nome no Palete de Blocos

|

I Comandos de entrada e saida ]

Os comandos de entrada Os comandos de salda

permitem receber informacdo permitem dar a conhecer
dada pelo utilizador Informacdo ao utilizador
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CATEGORIA ROBOTS

Comando de Iniciagao ’

Esta instruc@o deve ser sempre a primeira num programa ou
num bloco de instrugdes.

e e v rererrrd

Esta instrugGo, esperar até que o botGo da placa do robot
mBot seja premido, permite o iniciagdo do programa quando é
pressionado o botdo. O utilizador tem controlo do inicio do
programa.

COMANDOS DE OPERADORES

i

aritméticas no projeto.

Implementam operagdes légicas 1

143



OCEANO DE PLASTICO

Personagens:

* a Hime {Princesa) é uma foca amoroso
& muito brincalhona - Bumba;

* a tartaruga Nara, acabou de nascer,
mas ja € muito determinadao;

* o golfictho Luxe é muito simpatico e
distraido - Pipoca.

* Guarda Maritime, o Bigodes, que

ajudara os nossos bebés marinhos nos

suas peripécias @

TAREFAS A DESENVOLVER

* ResolugGo de trés problemas aumentando o grau de dificuldade.

* Cada problema deve ser analisado e divido em partes mais
peguenas, @ deves definir todos os passos que seré necessario

completar para conseguires obter a resolugGo do problema.

* Reflexdo sobre as aprendizagens, recriando e operfeicoando o
programagdo efetvada.

" * Reflex@o sobre as aprendizagens.
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Apresentacdo da Aulan®3en.?4

lt’.”()LzL\ go gl ,'.f {-Q?'.
Ana Rodnguos & Paulo Torcato

Introdugdo a
Programagao

e I,

OBJETIVOS DA APRENDIZAGEM

* Identificar um problema e decompd-lo em subprogramas.

* Identificar componentes estruturais da programagdo.

* identificar diferentes operadores e fungdes pré-definidas.

* Usar diferentes operadores aritméticos, 16gicos e relacionais.

* Compreender o funcionamento das estruturas de selecéo e repetigdo.

146



147

OBJETIVOS DA APRENDIZAGEM
= * Criar sequéncios de instrugdes que envolvam a selecdo e a repeticéo.

* identificar e corrigir erros existentes na programacgdo.
* Reconhecer que a reutilizagéo de cddigo & vidgvel.
| * Motivar os alunos para a utilizagéo de sensores.

& * Usar @ programogdo como ferramenta criative.

CONTEUDOS

"' [3.introducio a Programagao usando Robética (mBlock) |

3.1. Componentes de um programa 3.10. Estruturas de controlo de selegio

3.2. Curegamento do programa mBlock para o mBot. | 3.11. Tipo de operadores e expressdes logicas
3.3. Utilizacdo de atuadores de movimento
3.4. Estruturas de controlo de repeticio

3.5. Utllizacdo de atuadores de som e luz
3.6. Utllizac3o de sensor de proximidade
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|
|
|
I
v

S

I

vemblock. N

N
\‘ Ambiente de Trabalho — mBlock
- m :
J

O programa mBlock &

compativel com o robot r__
mBot, & um ambiente ettt o)
grafico de pregramago
baseodo no Scraich 2.0 lo—
(progromagdo visual por =
blocos), em modo Arduine, =

./ que permite uma criogdo

.. interativa de scripts. E

'y' =

Ambiente de Trabalho - mBlock

Amunvo  [dder Corectar Places  [xtercles idome  dude

%) sayh & 4+ N
Categorias de -
comandos ! :
. TpareiTes
| BTSN EE fodts Area de edigio

(Guides)
Area de L:‘:

et
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s blocos est@o organizados em cotegorios:

Para visualizares os blocos de coda cotegoria, basta clicar
sobre o respetivo nome no Polete de Blocos

Comandos de entrada e saida

0s comandos de entrada Os comandos de saida

permitem receber informacio permitem dar a conhecer
dada pelo utilizador informacdo ao utilizador
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CATEGORIA ROBOTS

Comando de Iniciagao -

Esta instrucGo deve ser sempre a primeira num programa ou
num bloco de instrugdes.

Esta instrugdo, esperar até que o botdo da placa do robot

mBot seja premido, permite a iniciagdo do pregrama quando é

pressionado o botGo. O utilizador tem controlo do inicic do
G programa.

COMANDOS DE OPERADORES

Implementam operagdes |dgicas
aritméticas no projeto.

Operadores

logicos
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Comandos de Controlo

XY
A
\ &
23 Controlam a execugdo de comandos
o) vapeas @@ varwr implementam repeticdes de grupo d
T comandos.

Ha no mBlock quatro formatos poara
executar ciclos.

Existem cidos condicionois e ciclos
contadores.

N\
\ ‘ Estruturas de Repeticdo (Ciclos)
~.‘\ ¥
| ) Ciclos condicionais
N . A sintaxe de um ciclo condicional simples é:
530 utilizados quando Repete enquanto Condigio
a execxdo de um Instrugio 1
conunto de InstrugSes
depende da verificagdo Instrugio N
de uma, ou mais, Fim enquanto
l condigBes.

Nesta estrutura, a Condigdo é testada e 3o se for verdadeira é
que as instrugdes (Instrugao 1,..., Instrug@o N) séo executadas.




Comandos de Controloe

repetr §1) vezes repeat €0

s

No mBlock para executar ciclos temos (“repetir x vezes"/ “repeat”,
x valor inteiro).

Esta instrugdo & exeartada o nimero de vezes correspondente ao
nimero nela inserido “x", ou seja, neste caso, repete o bloco de
instrugSes nelo contido 10 vezes.

Comandos de Controlo

No mBlock pora exeastar ciclos temos {“repetir para sempre” /
forever”).

O ciclo “repetir para frente" /“forever” & infinito, todas as instrugdes
serdo executadas infinitamente, mas & possivel incluir dentro dele
uma condi¢ggo, para “parar o bloco" quondo uma condigio for
verdodeira.
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Comandos de Controlo

A sintaxe de um ciclo contador é:
5@ uliizados quando, @ Repete para ciclo = inicio até fim
partida, se sabe o Instrugdol
nimers de vezes gue as
adcnard
emutoda:”m T Instrucdo N
Fim para

Nesta estruturos
* ciclo é uma varidvel que assume os valores desde
inicio até fim;
* inicio @ fim podem ser variaveis ou constantes.

-

\

big

[

Comandos de Controlo

anguanty , Tepety
- g

No mBlock para executar cidos temos (“enquanto até <condigo>"/
“repeat until", condigdo verdadeira).

O ciclo repete os instrugdes inseridas nele até que uma condigao seja
verdadeira. A condig@o toma um valer inicial que vai incrementando (ou
decrementandeo) oté um valor final (onde deixa de ser Verdadeira.

153



154

| ™

_,

CONTADORES, SOMADORES E ACUMULADORES

Contagens, somas & multiplicagbes acumulativas sde procedimentes a gue
se redorre com frequéncia nos mais diversas sifuagdes.

A contagem pode ser usada para contabilizar & nimers de execugdes
ciclicas ja concluidas ou para determinar o numers de vezes que um valar
ocorre numa determinada sequéncia de valores.

Somas ou produtos ocumulotives sdo frequenies na consolidogio de
resultodos (fobais, médias, efe.).

| ™

o

]
| i

., CONTADORES, SOMADORES E ACUMULADORES

MAos contadores & somadores &-lhes afribuide o valer zero (0) come valer
inicial (elemente newire da odigie), & sempre gque apropriodo, sGo
acrescidos por mais um terme [contadores — valer 1/ Semadores — ouire
walor).

MAos mulliplicadores é-lhes atribuide o wvaler um (1) come walor inicial
[elements newvtre da multiplicagao), & sempre guando nedcedsario, sao
atualizadas com o resuliado do sew valor corrente multiplicode por wm nove
termo.




OCEANO DE PLASTICO

' \~  Personagens:
} * a Hime (Princesa) & uma foca amorosa
e muito brincalhono - Bumba;
* a tortaruga Nara, acobou de nascer,
mas ja & muito determinada;
* o golfinho Luxe & muito simpatico e
o distraido - Pipoca.
* Guorda Maritimo, o Bigodes, que

ajudara os nossos bebés marinhos nas
was peripédas @

%

TAREFAS A DESENVOLVER

* Resolugdo de  quatro problemas cumentando o grau de
dificuldade.

* Cada problema deve ser ancliscdo e divido em partes mais
- pequenas, e deves definir todos os passos que serd necessario

completar para conseguires obter a resolugdo do problema.

* ReflexGo sobre as aprendizagens, recriando e aperfeicoando a

’ | programagdo efetuada.

/4
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OCEANO DE PLASTICO

Problema 1

A Hime estava o brincar com as suas amigas focas & sem querer ficou com as
barbatanas presas numas redes de pesco obandonodas. O Robot Bigodes da
Policia Maritima tem de a ajudar, pora tal, fagam-no acender a sirene, ou seja,
os 2 LED's on board (esquerdo e direito), alternadamente com cores, vermelho e

azul, durante 5 vezes (uwilizam a estrutura de repeticao).

OCEANO DE PLASTICO

Resolugto do Problema 1

'mam

- o @@ @
"esper s @ srputidns
e @ s

D @
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A OCEANO DE PLASTICO

“  Problema 2 f

As focas pequenas com a brincodeira, estavam mwito distraidas. O Robot
Bigodes tera que utilizar sons para além da sirene. Seré que podemos alterar
codige do programa anterior, de modo que o Robot toque uma nota musical,
quando cada um dos LED's aceder.

OCEANO DE PLASTICO

- Resolugdo do Problema 2




OCEANO DE PLASTIC

Problema 3

Quando o Robot Bigodes chegou perto da tartaruga Nara, nota que esta
magoada, & uma emergéncia, o veterindrio precisa de a observar e tratar. O
Robot Bigodes, tem que manter a sirene & o sinal sonoro sempre ligados (a
imitar ambulancio em cendrio de emergéncia), para tal, modifiquem o cédigo

do programa anterior.

OCEANO DE PLASTICO

Resolu¢ao do Problema 3
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\l OCEANO DE PLASTICO

1\ Z

i Auto e Hetercavaliagao ©
Moodle

anagermanoc.moodlecloud.com

v

-
| L E

X
\‘ ESTRUTURAS DE DECISAOQ
|\
> J A sintaxe de uma estrutura de dedsdo simples €

Estruturas 3 Se condicio a testar
de declsﬁo Entdo alternativa verdadeira

Sendo alternatia falsa

* No primeire estrutra, o condigBo ¢ testada, se for
Verdodeira o atrugiio & executoda. Caso contririo, seje
fako, o pregrema continua o executer strugdes fore da
condigho ou terming.

* No segunda estruture, o condigde & testada. Se for
Verdodeira, & execstada o ahermative werdodeira.
Sendio, & execwtada ¢ outre alermativa.

o
J
I/s
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A maior parte destas instrugdes sGo exeautadas dentro de outras instrugoes,
prindpalmente no tipo controlo e operagdes.

Sensor Ultrassons

Uriliza<se para medir distdndas efou para o
robol se desviar de obsMculos que eshae entre
3 0 400 ecm.

Sensor de Segue Linha (Infravermelhos)
Utilizo-se para que o robol pesse seguir uma
linha brance ou prete de forma aulemético. £
composto por dois emissores e dois recetores
gue analisam a luz refletida no objeto sobee o
que incide.

I

0: Sensores no linha preta.
3: Sensores na linha branca.

1 & 2: um sensor esta fora da linho & outro dentro.

Vira 3 Direita Vi 3 Esquerda
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OCEANO DE PLASTICO

O 2

O golfinho Luxe andava a brincar com a sua mae Pipoca, mas distraiuve-se com

- Problema 4

a Hime, e aofastaram-se vm do outro, mas comsegue vé-la, esta mesmo & sva
g frente @, mas tem muito medo do lixe @ O Robot Bigodes vai ter de
indicar-lhe o caminho, por faver ojudem o Robot, ele 56 tem que seguir sempre
em frente |velocidade 100) até encontrar a Pipoca, mas tem que ficor a menos
de 10 cm dela (para detetar a Pipoca utilizomos o Sensor Ultrassénico). Acho

que o Luxe, vai levar uma reprimenda, ndo volta o ofastar-se

A OCEANO DE PLASTICO

\~ Resolugéo do Problema 4
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Ana Rodrigues & Paulo Torcato

Introdugdo a
Programagdo

* Identificar um problema e decompd-lo em subprogramas.
* ldentificar componentes estruturais da programagdo.

* Identificar diferentes tipos de dados e respetivas regras.
* Identificar diferentes operadores e fungdes pré-definidas.

* Usar diferentes operadores aritméticos, légicos e relocionais.

* Compreender o funcionomento das estruturas de selegdio e repetic@o.
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OBJETIVOS DA APRENDIZAGEM

* Crlar seguénclas de instrocbes gue envalvam a selegdo & a repeticda.
* Compreender o funclonamente das varldwels.

* Criar sequéncias de imtrocdes que envelvam vardveis,

* ldentiflcar & corrigir erres existentes na programeogdo.

* Reconhecer que a revlilizagdo de eddigo & vidvel

* Motlvar os aluncs para a utillzagde de sensores.

* Lsar a progromag@o comeo ferramenta criativa.

TAREFAS

* Inscripo o moodie & no discipling.
* Avoliogio diognistica.
* Eevisdo de conceitos.

* BesolupBc de problemos de complexidade orescente, construindo  sclugSes
algoritmicos e de programagio |s2my com sensores).

* Implementagio dos solugbes no BEobot mBot, & realizogio de festes & comregio de
possiveds erros, obtendo vmo solupBo.
* Envio poro o moodle dos solugies conseguidos, paro codo problemao.

* Avoliopio formativa [check ligs de owvaliogio direta] no resolugic de problemas
diiarios.
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AUTO E HETEROAVALIACAO

* Auto e hetercavaliagdo no moodle & na disciplina.
https:/ /anagermano.meodiecloud.com/
* ona_rodrigues

* introducaorobefica
*ir2020

CATEGORIA ROBOTS

Comando de Iniciagao -

Esta instrugGo deve ser sempre a primeira num programa ou

num bloco de instrugdes.

Esta instrugdo, esperar até que o botdo da placa do robot
mBot seja premido, permite a iniciagdo do programa quando &
pressionado o botgo. O utilizador tem controlo deo inicio do
programa.
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COMANDOS DE OPERADORES

:

Implementam operogdes légicas
aritméticas no projeto.

]

Comandos de Controlo

inpetic €1 enres
=

Controlam a execugéo de comandos

implementam repeticBes de grupo d
comandos.

Ha no mBlock quotro formatos para
executar ciclos.

Existem ciclos condicionais e ciclos
contodores.
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Estruturas de Repetigao (Ciclos)

Ciclos condicionais -
- " A sintaxe de um ciclo condicional simples e;

S&o ufilizadas quando Repete enguanto Condiglo

a QXM’;GO de um "‘stru‘SO 1

conjunto de mtrugdes

depende da verificagdo Instruclio N

de uma, ou mais, Fim enquanto

condigdes,

Nesta estrutura, a Condigao & testada e sé se for verdadeira é
que as instrugdes (Instrugdio 1,..., Instrug@o N) s@o executadas,

Comandos de Controlo

repetic €0 vezes
X

No mBlock para executar cidos temos (“repefir x vezes"/ “repeat”,
x valor inteiro).

Esta nstrugto & exeastada © mimero de vezes correspondente ao
nimero nela inserido “x", ou sejo, neste caso, repete o bloco de
instrugdes nela contido 10 vezes.
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Comandeos de Contrelo

repetir para sempre forever
E &

Mo mBlock para executar cices temos [“repetic para sempre” J
farever”).

O cicle “repefic para frente” Mforever” & infinite, todas as instrugoes
serfo execrtadas infinitaments, mas & possivel incduir dentro dele
uma condig@e, para “parar o blece™ quonde uma condiggo for

verdadeira.

Comandos de Controlo

A sintaxe de um ciclo contador é:

Sdo wtilizadas guande, &

Repete para ciclo = inicio até fim

partida, 1s sobe o Instrugdol
nimearo de weTes qua oF

inddrugiens devem ser nn AL
exendodas. Instrucao N

Fim para

Medta estrubera:
* cicle & vma variavel que ossume os valores desde
inicie até Fim;
* inicio & fim podem ser varidveis ou constantes.
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L=
Y | Comandos de Contrelo

et " repeat until

Mo mBlack para executar cicdles temos [“enguante até <condicia>",
“repeat until”, condipfo verdodeiral.

O cicle repete ot indrugdes inssridos nele abté gue uma condigBo s=ja
verdaodeira. & condigte tema vm valor inicial que vai incrementands (au
decrementanda) ate um valer final [onde deiza de ser Verdadeira.

N
Y

L=

CONTADORES, SOMADORES E ACUMULADORES

Contagens, somas ¢ mulliplicagdes acumulativas sdo procedimentos a que
L& recorre com frequéncia nas mais diversas sitvagdes.

A contagem pode ser vsada para contabilizar o nidmers de execugbes
ciclicas ja concluidas ou para determinar o nomers de vezes gue um valor
aoorre Auma delerminada sequéncia de valares.

Somas ou produwtos acumulatives sde frequenies na consolidagde de
resultados (lotais, madias, et ).




| '\J
\ I CONTADORES, SOMADORES E ACUMULADORES
\-\.,
: Aos contadores e somadores é-lhes atribuido o valor zero (0) como valor
inicial (elemento neutro da adigdo), e sempre que apropriado, sao
acrescidos por mais um termo (contadores — valor 1/ Somadores — outro

valor).

Aos multiplicadores é-lhes atribuido o valor um (1) como valor inicial
b 1 (elemento neutro da multiplicagao), ¢ sempre quando necessdrio, sao
atualizadas com o resultado do seu valor corrente multiplicado por um nove
fermo.

ESTRUTURAS DE DECISAO

“ s A sintaxe de uma estrutura de decisdo simples é:
" Estruturas - Se condicdo a testar
Entdo alternativa verdadeira
de dedsao Suﬁo.dwnm:ls

| * No primeiro estrutwo, o coedigdo & testade, se for

Verdadeire ¢ instrugdo & tode. Caso drio, sejo
false, o progreme continua a executar instrugdes fore de
condigio ou terming.

* Noe nqmda nmmamommdahw
Ve i soda a alternctiva verdodeira.
Stn&o,lcuoﬂoducqma allernativa.
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SENSORES

m

A maior parte destas instrugoes sGo executadas dentro de outras instrugdes,
principalmente no tipo controlo & operagoes.

Sensor Ultrassons

Utilizo-se pora medir disténcias efou pora o
robet se desviar de obstaculos que estéo entre
3 0 400 em.

Sensor de Segue Linha (Infravermelhos)
Utilizose pora que o robol possa seguir umea
linka beanca ou preta de forma automética. £
composie por dois emissores e dols recefores
que anclisam a luz refletide no objete sobre o
que Inclde.

T "EAC NECENVAIVED
TAREFAS A DESENVOLVER

* Resolugdo de trés problemas aumentando o grav de dificuldade.

* Cada problema deve ser analisado e divido em partes mais
pequenas, e deves definir todos os passos que serd necessario

completar para conseguires obter a resolugdo do problema.

* Reflex@o sobre as oprendizagens, recriando e cperfeigoando a

programagao efetuada.

~ * Reflexao sobre as aprendizagens.
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OCEANO DE PLASTICO

Personagens:

* a Hime (Princesa) & uma foca amorosa

e muito brincalhona - Bumba;

* a tartaruga Nara, ocobou de nascer,
mas ja & muito determinada;

* o golfinho Luxe & muito simpdtico &
distraido - Pipoca.

* Guorda Maritimo, o Bigodes, que
ajudara os nossos bebés marinhos nas

suas peripacias @

OCEANO DE PLASTICO

Auto ¢ Heteroavaliagio @

Moodle

anagermano.moodlecloud.com
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OCEANO DE PLASTICO

Problema 4

O golfinho Luxe andava o brincar com a sva mae Pipoca, mas distraive-se com
a Hime, e afastarame-s2 um do outro, mas consegue vé-la, st mesmo a sva
frente @, mas tem muito medo do fixo @ O Robot Bigodes vai ter de
indicar-lhe o caminho, por favor ajudem o Robot, ele 56 tem que seguir sempre
em frente (velocidade 100) até encontrar a Pipoca, mas tem que ficar o menos
de 10 em dela (para detetar a Pipoca utilizamos o Sensor Ultrassénico). Acho

que o Luxe, vai levar uma reprimenda, ndo volta o aofastar-se

OCEANO DE PLASTICO

Resolugdo do Problema 4
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OCEANO DE PLASTICO

\“  Outra vertente do Problema 4

If an object is detected

Turn to & new di

Go forward

Turn i the rodot b

[turn gt~ U ¥ 500m of 8e
>~ whin oopect ctherwas sewp

OCEANO DE PLASTICO

* Ter cuidado para ver & gira o suficiente quando encontra o objeto.

* O robot pode virar oro para o esquerda ou direita, aleatoriamente, um
nimero oleatério entre 0 & 1. Para tal, temos o operador

Se o mimero oleatério for 0, o robot girara para o esquerda. Se o nimero

aleatdrio for 1, o robet vira & direita.

" e v.onnxmo m o * e v

Bandony (hodtie Se

turm jeft * BN
wart §) snin

drecton 1o um

nhan
Euens nght ~ LRI Im
- want € secs




\J OCEANO DE PLASTICO

\ \ '

Problema 5

A Tartaruga Nara acobou de nascer e tem de ir imediatamente para o oceano,
pois os perigos s8o muitos. A sua mae foi perspicaz e escolheu um sitio mesmo
de frente pora ele, mas ndo contou que os humanos a fivessem deixado com
lixo. O Robot Bigodes voi ter de a ajudar, indicando-lhe o caminho, para tal,
fogam-no seguir sempre em frente (velocidade 100) aoté encontrar o mar
{ufilizamos 5 o Sensor de Linha para detetar o oceano — no cendrio serd uma

fito de cor preta no cho).

OCEANO DE PLASTICO

¢ Resolugdo do Problema 5
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0: Sensores na linha preta.

3: Sensores na linha branco.

1 & 2: um sensor estd fora da linha & ouire dentro.
g Awanga Vira & Dirsina Wira & Ezguerda
i

F,
Problema &

A foca Hime, distraiu-se com a brincodeira, = afasou-se da wa mas Buomba.
Coma tem muita fome, precisa de ir para junte da wa mae, mas sozinha ndo
consegue, & pede ajuda oo Bobot Bigodes, ginda bem que tem o mopa onde
se sitvam os maes focos. O Bobot Bigodes wvai utilizor o sensor de Linha até
encontrar a Bumba, & a Hime, 6 t&m de segui-lo (cenario pré-definida, fita de
~  oor preta a indicar o labirinte). Podemos ajuda-le? (Ufilizamos o sensor de

Linha).
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OCEANO DE PLASTICO

Resolugao do Problema &

]

)
oD 5
=D -8
e . R
oD -8

VARIAVEIS

\ Variaveis

Jma variavel é uma entidade gue possui um valor e é reconhecida por um nome.

* O mBlock permite adicionor uma variavel ou uma lista de variaveis, que

permite guardar varios valores. Dados & Blocos
Coar uma Varigved
Craar um Bloco

* Uma variavel & um objeto capaz de reter e representar um valor, para ser

usado em qualquer cltura.
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VARIAVEIS

Varidveis

Uma varidvel & uma entidade que possui um valor e é reconhecida por um nome.

* Como o proprio nome indica, o valor da variavel pode varior ao lengo da

execugdo do programa.

* Deve dar nomes infuitivos as variaveis & nomes associados oo objetivo

especifico do sua criagdo.

VARIAVEIS

* Para criar uma variavel clique em . Crior uma variavel, introduza o ‘
Nome da variavel e escolho se pretende que o varidvel sejo usada no sprife
selecionado ou em todos os sprifes do programa, neste caso, . Para todos
os atores e clique em . OK.

- .A variavel seré criado e com ela os instrugdes que bhe sGo associadaes.

Crant g Vanaved o
2D

SN == ~ [0 0 |
e IR0 ©

o L ) avre
martrar vonave! R

NNTe () VAN e o

© Pua indm o0 dhues (> Agonss paké oo i

ecultar » verieel BTN




VARIAVEIS

* Pora apogar uma vaoriavel clique em @) Apagar uma varidvel e escolha o
variavel a apagor, neste caso, @) Nomero.

* O @ resultado a eliminagio do variével Nomero.

VARIAVEIS

mBot Program

walt usth on board buttonfiE e e

wait € necs
set motor speed m
set motor (P spead EGIN
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-1 upeed

i3 wppmand

BLOCOS

AGd number input
Add sinng Input
AOQ Dok an input
Add label text

B Run without screen refresh

oK Cancel

foxt

it untd

[T o e

moveForward speed

BLOCOS
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| ¥ 5
\& FUNCOES
\
\I
VY -
Turn i the robot is within L0cm of an
b obyect ctherwie teep gorrg furwerd
-
Rardenty (hoose the
Srwrdon to hen
s
o
O
| 4

* As fungdes sao um recurso
Uil para tornar o seu
codigo mais facil de ler &
bem organizado.

* Reescreveusse o programa
anterior, usando a fungdo
objectAvoidance.

* A fungdo é chamada e
passa o velocidade a 125,

FUNCOES

T
"Nond” parameter paaaed iots

-
Weed of Pw ez et
Sirnarhey be ter pael aa
-

wead of Pw reotas k an
R R

-

wpeed of P pootzy s aed
D

;

B L LY ST P
el et L T
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OCEANO DE PLASTICO

O Robot Bigodes lembrou-se de um jogo pora entreter as focas bebés,
incluindo o Hime, durante 10 segundes, a foca Hime vai ter que contor o
nimero de focas que encontrar ondondo sempre em frente e depois para e
guorda esse nimero (variavel count). No fim, a que contar mais focas, ganha.
{Cado foca encontrada, & traduzida em cada fita preta encontrada no chéo, &

o sensor utilizado é o De Linha).

OCEANO DE PLASTICO

Resolugao do Problema 7

Mo Prograr

it il o
TR coant* B O
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OCEANO DE PLASTICO

Auto & Hetercavaliogho &

Moaodle

anagermano.moodiecloud.com
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Manual de “Introdug¢ao a Programagao”

A realizacio deste manual enquadra-se no ambito da pratica de ensino supervisionada,
inserida no Mestrade de Ensino de Informatica, e foi elaborado para a Unidade Curricular
“Infroducio 3 Programacio™ inserida na disciplina de “Introdugio a Robotica”, lecionads na
Escola Secundaria da Portels, em Lisboa, a gual pertence ao Agrupamento de Escolas de

Portela & Moscavide, na noma B do oitavo sno, do Ensine Basico.

Conceitos basicos
A informatica & a ciéncia que esmda s informacio, preccupa-5e com 4 esOMICA,

CTiagio, gestio, STNATENAMento, pesquisa, disseminacio e ransferéncia de informagio.

O computader & um conjunto de circuitos eletricos e eletronicos, capaz de efetuar &
executar de modo sutonome instrugdes logicas (ler e processar dados, & fornecer resultados),
InsCTitas UM programa ammarenado internamente. Serve para resolver problemas gque as
Pess0ds RO conseguem resolver em tempe util.

A capacidade de abstragio @ a capacidade de representar o mumdo resl o mais proximo
possivel nas maquinas sletronicas e digimis, ou seja. permite definir modelos mentais para 3
resohigio de problemas reais, sendo aplicada na resolugio de problemas. Oura capacidade,
gue & utilizads na reselucio de problamas, @ a capacidade de desanvolvimento de algoritmos e
Tespetives programas de safhvare.

Amalmente, & cada vez mais valorizada por parte dos empregadores, a capacidade de
resolver problemas, consequentemente, as capacidades de asbsacio e construgio de
algoritmos, pois @ muito importante saber lidar com algoritmes, nomeadamente ao mivel da
sua analise, compresnsio, comstrugdo e manipulagio. Este conhecimento, & essencial no
desenvelvimento de programas eficazes e eficientes para a resclugdo de problemas nos
diversos dommios. A necio de alporimmo 2 central a toda a informatica, A constmacdo de
alporitmos para resolver os problemas & wma das maieres dificuldades, mas tambem wm dos
maiores desafios para quem programa computadores.

A ciéncia da computagdo que estuda e investiga a sintaxe e 3 semantica de exprassies
g msrugdes simbolicas, associadss a estrataras de dados que representam entidades do mundo
real @ 3 Algoritmia. A base da Algorinmia assenta na logica matematica & na algebra linear.

O lexico comsiste no conjunto de palavras de gque uma Imgua dispde. A sintaxe & forma como

as instrugdes s3o representadas muma detenminads linguagem {regras sintaticas). A semantica
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¢ a descrigio do significado de cada instrucdo valida de uma determinada linguagem. A logica
& 8 tecmica de encadear pensamentos para atingir determinade objesivo, de forma rapida e
eficienfe.

A programacio de compuraderss & o processo de implamentacio de algoritmos para a
resohuicio de problamas. O algoritmo @ uma sequéncia logica de agdes a serem executadss
para uma determinada tarefa ser feita. Um programa de computador {zoftware) ¢ um conjuntoe
de instrugdes que determina o que sera executado pelos computader, on seja, & a codificacio de
um algoritme e respetivas estruburas de dados atraves de uma determinada linpuagem de

ProgTamasaa.

Figura 1 Coma fimciona i compromdor Gurame 8 i qe i FrogTama.
instrugdes/operagdes hardware
o Resoren de memdee ponr dides @ &  Memdria

resuliochos

* Letura de dodes. [ e Unidade de entrada
«  Ammazensmentalesonita de dodos ' L Memsds
»  Caleuin de resultodos LT
= Ammazensmentalesonka de resultados " e Memdna
«  Escrifo de resufbados o Ulsidade de s

Note: Adaptada de Azl (2010).

Existen diversas linguagens de programacio, cada uma com as suas Carateristicas e com
niveis de complexidade a ohjetivos diferentas, @ podem subdividir-se em trés grandes grupos:
# Linsnagem maquina; soments compresndida pelo computador;
# Linguagem de baixe mivel: utiliza mmnemonmicas (ajuds s memorizacio) para
representar instracoes (por exemplo, dssambhy;
# Linguagens de alto mvel: utiliza instrucdes proximas da linguagem hnmana de forma a
facilitar o raciocmio {C, C# (Sharp), Java, Prolog, Lizp, etc.).

A linpuager alponimmica & uma linguagem de alto nivel, independents ds plataforma
de implermentacio e linFuagem de programacio. A linguagem de programacio & wm conjunto
de simbeolos (comandos, identificadores, carateres ASCIL sic) e regras de sintaxe, gque
permitem a construcio de instrucdes que descravem de forma precisa agdes compreensivais e

executaveis para o computador. Em cada linpuagem de programacio exista wm conjunts de
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palavras reservadas que nio podem ser usadas para definir varaveis, fungdes, procedimentos,
classes e ouiras estruiuras.

A informagdo que & representada num compatador & binaria {inguagem maguing), ou
seja, & formada por bits: O (zero) e 1 (um). O bir (Binary digi?) @ a menor unidads de
infermacio que pode ser armazenada ou mansmitida & o bvte sdo oito bits, um octeto, gue
corresponde a um carater guardsdo em memoria. A memoria principal (RAM) & uma
sequéncia de bytes enderecaveis.

Figura 2 Memdria Principal.

[T emars

Nang: Adaptada dz Amal (2010).

Em algoritmia, um algornime pode ser formmlado por lingusgem infermal
fluxogramas e em psendocodigo. Em lingusgem informal, que @ 2 nossa linguagem natural
Sem IIity rpor. Ao Tepressnmnmos um algorime em fuxoprama, utiliza-ce formas graficas

com significados comvencionais afraves dos quais se representam as sequéncizs de agdes.

Figura 3 Primciperis ambelos unlizade: mos Micoegnamas relamos @ algonmer.
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simkain de il de Simiain de
red D G OE Rem lintis de Huk o cio!

e

Sarmbelo de Somnibeeds di Skl di

#Hirads ou praceE Limenia famankasn
de ipda de dados ril prmng

Sarmbels dhi Simbals da Saribols die

=l AL ] selerrin syuBalgnrimes
maiols

Nora: Adaptada de Azal (2010).
Quando estamos a escrever em psendocodigo, utiliza-se uma linguagem mais formal,

utilizs-se palavras e sinais mais comvencienais, com significades bem precises, pois a
infencdo & representar codigo sem o ser.

Considers-se o seguinte algorimo em lingnagem natral:

Tabela 1 - Evempla de algorimma - Lingusgem Syfbrmal

Calcular a area de um retangulo

Obter o valores do comprimento & da Largura.
Calcular: ares= comprimente X largura.
Apresentar o valor da area.

Agora o mesmo algoritmo, mas representado por um fluxograma, aTaves de wm
conjunto de figuras geometricas padronizadas ligadas por setas de fluxo:

Figura 4 Calculo di area o wm renangule.



nicie |

e

/Lar |Comp, Largl/
Areg « Cormg * Larg
/ Escrever [Areal /

Fim

Nota: Adaptada de Azl (2010).
E em pseudocodigo fica assim:
Inicio
Ler (Comp. Larg); (instrugio de leitura)
Area <-Comp*Larg: (instrugdo de atribuigio)
Escraver (Area): (instrugdo de escrita)
Fim
As operagdes elementares de um sistema informatico sio de fpur (entrada de dados),

de processamento (intemo) e ourpur (saida de dados).

Teste e corregao de Erros
O teste e controlo de dados num algoritmo permite verificar se o mesmo resolve o

problema (macing). permitem acompanhar passo a passo a execucdo de um algoritmo,
eliminando a possibilidade de ocomréncia de erros. Testa-se um algoritmo atribuindo valores

a0s dados de entrada, e vai-se observando & execucao das varias instrugdes até ao resultado.

1.1. Programas e Algoritmos
Verifica-se que & essencial aprender a pensar sobre 0s problemas, extraindo deles o
maximo de informagdes fiaveis. A solugio criada para um determinado problema necessita
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seT extariorizada & expressa muma linguagem. Assim, wtiliza-se 3 logics de programacio para
desenvolver solugdes e os algoritmos para aprasentar essas solugtes.

A atividade de programacio & constitnida por varias fases ou etapas distintas:

1 — Definicio do problema

2 — Planificacio da resobagio

3 — Cedificacio ou escrita do programa

4 — Teste o depuragio

5 — Documentagio

& — Manutencio

Em primeiro lugar, ha gque se definit o problema gque se pretends resolver,
seguidamente recorre-se, 3 uma estratagia de sbordagem do problema, para se obter uma
solicio, assim obtém-se um algoritmo. Na fSse segninte, a de codificacdo, transpde-se i
indicacdes do algoritmo para mstmagdes na linguagem de programacio que se utilizar. Apos
obter-sa o codigo do programa, ha que testa-lo com diversos tipos de dades e se for o caso,
em difsrentes situagdes de modo a datetar erros, falhas e cmissdes, caso o haja.

A documentagdo de um programa pode ser feita para os programadores ou oS
utilizadores, no caso dos propramadores podemos fazer comentarios no codige do programa
ef ou fazer wm manual para facilitar a sna compresnsdo, manutengio, alteracic ou
melhoramentas tanto de quem fez, como de outros. Mo caso dos utilizadores, a dooomentagio
visa facilitar a utilizacio que se faz do programa. Na ultima fase, faz-ce a manutencio do
prograrma, ora alterando, ora melhorando o programa.

Fizura § Fazes dn programagio. Em derermenmdas fises rem de ne veltar @ fmer anderniores (senas parg cimal, &
SEnOTs TETAMAT & PaTCMITe (SenTs pava balom).
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Nore: Adaptada de Azl 2010).

E de extrema importancia distinguir as palavras algoritmo e programa. Um programa de
computador envolve a definicio de um algorimmo para a resolugdo de um problema Um
algoritmo & representado atraves de expressdes simbolicas de modo @ descrever e a encontrar
a solugdo de problemas do mundo real.

O algoritmo, aparece na fase da planificacio, é um conjunto ou sequéncia finita e
ordenada segundo uma certa logica de passos que se executam e que conduzem a solugio de
um determinado problema. Para executarmos um algoritmo com sucesso, precisamos dar um
conjunto de instrugdes claras, precisas. sem ambiguidadas e com ordem.

Um algoritmo nio pode estar sujeito a diferentes interpretacdes (como, por vezes,
acontece na nossa linguagem comum). Se estas caracteristicas se verificarem, entio, podemos
dizer que um algoritmo corretamente formulado permite-nos chegar sempre aos mesmos
resultados, desde que os dados ou condicdes de parida sejam 05 mesmos. Se nio se
verificarem. & porque possui bigs. que ndo 530 mais, que erros num algoritmo que levam a
resultados inesperados ou errados. O debugging & o processo de encontrar os bug:.

A algorimia, ou s&ja, o desenvolvimento de algontmos permite-nos separar duas fases
distintas na resolucio do problema: a fase de formulagio do algoritmo e a fase da sua
implementacio numa linguagem ou ferramenta da programacao.
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Wa faze do deservolvimento do algorimne pede-se aplicar a abordagem rop — dowm,
abordagem descendente ou a abordagem do topo para a base, & um metodo de sbordagem dos
problamas em que e procurs identificar os pontos essenciais da questio e se parte dos pontos
mais gerais para os mais particulares ou detalhes, em niveis sucessivaments mais concretos,
até ao nivel do pormenor dessjade. Também se pode aplicar a abordagem ascendents Borron —
Np, gue usa logica contraria, identifica as tarefas bem definidss e mecessarias ao seu
dessnvolvimento & implements-as, & depois reuns-as de modo a obter a solugdo para o
problema mais complexo.

A estruura de um alperimmo o de urmn programa deve seT respeitadac

- Nome! Descricio

- Daclaracio e Inicializacio de Variaveis e Fungoes

- Instruagdes

- Seguencias

- Estrunuras de Ceontrolo

- Decisdo, Repeticio, Eventos

- Intaracdes, Contadores, Acumuladoras

- Fungdes e Procedimentos

A daclaracio de varizveis permite declarar uma ou mais varidveds; a instacdo de
leitura permite ler o ou os valores infroduzides para uma ou mais variaveis; a instrugio de
gsCrita permite escrever varios tipes de dados ou expressdes; a instrucdo de atribuicdo atribui
a variavel indicada o valer do resultsdo da operacio (amibui a expressio do lado esguerdo, o
waler gue se enconira no lade dirsito).

0 programa, aparsce na fase de implementacio, & um conjunte de instrugdes
destinadas a serem processadas num sistema informatico para realizar alpurma tarefa

Os requisitos mais comuns de um programa s30: Ser preciso (realizar exatamente as
fungdes para a5 quais foi proposto); ser favel (com a sintaxe e a semantica bem definida); ser
eficiente (permitir ums programacio que utilize spenas os recursos (de espaco de disco, de
gspace de memoria, de tempo de execugdo etc.) necessarios do computador e nio perder
tempo com operacdes de programacio desmecessarias; ser acessivel (apresentar-se 205
utilizadores com umsa linguagem clara e objetiva); estar bem decumentado, (possair o help
interativo, bem como wm manual ende o utilizador possa ser esclarecido sobre alguma dovida
de utilizagio do programa); ser de f2cil manutencio (ser periodicamente renovado atraves de
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wversdes mais amalizadas); possuir bastants flexibilidads {nio depender de forma profunda das
caractenisticas fisicasflogicas do computador).

Quando se implements ou escreve um programa informatico geralments ssia-se a
adotar uma (ou +variss) linguagem de programagio. Um bom programa satisfaz as
especificagdes do problema, ndo contém ewos. @ robusto, @ legrvel, & mteligivel, portatl & de
facil manutencio.

1.2. Constantes, Variaveis e Tipo de Dados

1.2 1 Tipos de Dados (Anexe T

CQualguer operacio & efetuada sobre dades, que representam a informagio que se
pretende operarfizatar. Os principais tipos de dados simples ou primitives wtilizados em
programacic e algoritmiz sdo: caracteres {fexto ou cadeias de caraterss ou dados
alfanumericos em gue snmam algarismos, letras ou smmbolos); mimeros (inteiros ou reais) &
dados do tipo logice ou booleano (verdadeiro ou falso).

Os tipos de dados estrunmados, repressntam conjuntss ordenadesfdssordenados de
dados, wdos do mesme tipo base.

Mos algoritmos e nos programas os dados podem surgir solr a forma de constantes ou

variaveis.
1.2 2 Fdenficadores

O identificador @ um nome que @ associade (pele programador) a wma constante, a
uma varizvel ou 3 outrs tipo de elemento, em programacio.
1.2 3 Constanies

Constante & um dado que permansecs malteravel do imicio ao fim ds um programa, cu
seja, e um dado que mmca muda de valor a0 longe do programa.
1.24. Variaveis

As varisvels permitem guardar dadosfalores em memeria, dsdosfvalores estes, que
podem ser alterados ao longo do programa. Sao desipnadas por idemtificadores, ou seja,
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nomes que as identifcam. Para além disso, uma variavel surge sssocizda o um determinado
tipo de dades (inteira, real, exto, booleano, entre outras).

Existem Tegras para @ crisgdo de variaveis e constantes: ndc @ permitide o uso da
palavras reservadas, geralmente comecam com um carater alfanumerico, nio podsm comecar
por mameros, nio sio permitidos espacos em branco, acentes ou carsterss especiais, & as
constantes geralmente sio escritas em carateres alfamumericos mainsculos e as variaveis
mimisculos,

Os dados, podem-se criar , anmazenar, alterar, mostrar, ooultar, recuperar @ amalizar os
seus valoras. As variaveis e as constantes no mBlock criam-se na cateporia Dare&BRlocks (cor
de laranja), para isso, basta clicar em “Make o Farialls”, a seguir coloca-se o nome mais
examplificativa, depois 50 tamos gue escolber, se fica para tedos os atores ou s e sorments
para o ator, no fm clicar em CE. O Scratch formnece dois containers para dados: variaveis e

listas (mmeros on sirings).

Tabela X Crigr o varimvel idade mo mBlock

| Flosa W andwel = @
Mome g Vardwsl  slids alterar m para E
W Paa bodos on abores Apenas pare asie alos alterar m para n
Ol Caafo il o FEATar \'a"l.h'lﬂm
e —————————— | ooultar 3 varidesl m

Pode-se pensar que 3 memoria principal @ come um armario com varias sagdes, e cada
vez que declaramos uma variavel! constante, & como se fosse uma caixa, celoca-se m nome
(identificader), e colocs-se um deos tipos de dados e depois coloca-se na memoria, ou seja, em
cada sacio (nio & de formsa ordemada, pois sabe-se o lugar onde esta a caixa, ou seja o
endereco onde esta a varavel! constante). As variaveis sio muito utels em jogos, para

armazenar a pontuacio de um joge, por exemplo.
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Tabela 3 Evempla de Meméria Principal.

Memdria —- Membris —

Varidveis

i

Uma varigvel & associzda a uwm determinado enderaco de memoria RAM. E amaves
desse endereco que o processador val efetuar s operacdes de leitura ou de escrita messa
mesma variavel. Para certa variavel, mediante o tpo de dados vio ser guardados um certo
espace (quantidsde de b7es), as operagdes a fazer-se estdo restritas 3 esse mesmo fpo de
dados. Por exemplo, a divisdo nio deve ser do tipo inteiro, pois geralmente o resultado sdo
valores que contenham casas decimais, e se definirmos uma varizvel do tipo nfeiro ndo se
pode amiloir valores com casas decimais.

1.25 Insmrugdes

A instrugdes representam agdes que o programa informstico execut, escritas mims
determinada Linguagem de Programacio / Psendocodize. Exemplo:

Figura § Exemplo de umag insmgia mo mBlack

[ run forward * [EISEREERT 1 00

1.26 Sequéncias
A sequéncia Tepresenta um bloco de msmugdes ou agdes seguenciaiz gue sdo
processadas em serie, & processada a 1.* instrugdo, a seguir a 2* instragdo e assim por diants

até processar a ultima, especificando a acio que deve ser produzida.
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Figura T Exemple de ume mmmigio ne mBlack

Bt HrogiEim

at & poaclflila

=t speacill

1.3. Operadores

A expressdes usadas em algoritmis e programacio podem ser de dods tipos: numericas
onl aritmeticas, booleanas ou logicas e de srings. Nas expressdes mumericas wurilizam-se
apenas operadorss mumeéricos, sendo o5 operandos também do tipo mumerico e podendo ser
dados diretos ou varidgveis/ constantes. WNa expressdo booleana utilizam-se operadores de
comparagio ef ou logicos e o resultado sera logice (Verdadeiro — Irne ou Falso — Falze).

1.3.1. Operadores Aritmeéricss
Tabela 4 Operadorer Ariménoos.
Operador Operacio mBlock
+ Adicdo
- Subtracio %
* Multiplicagio CED)
i Divisio apD

Quando se ufiliza estes operadores tem-s& que ter atencio a ordem de prioridade: 1.°
Exponenciagio (*); 2. Multiplicacio (*) & Divisio (f); 3.° Adicio (=) e Subiragio (-). A
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utilizagio dos parénteses permite alterar a ordem de pricridades, ou seja, o que estiver entre
parénteses & o que fica priortario. No mBleck, 50 s podem fazer quatro operagdes: somma,
subtracio, multplicacio e divisdo.

1.3 2 Operadores Relacionais

Tabela & Operadore; Balacgangis,
Operador Operacio mBlock

= Maior qua

= Maior ou igual que m
= Menor gue
Co—"rrrre N -
= Izual

== Diferente gque m

Mo mBlock, temos poucas opgdes, apenas maior (=), menor (<) ou igusl (=). Para
formmar uma expressio com maior ou igual precisa-se de inverter a ideia usando menos ou usar

um operador logice. E possivel fazer com eles comparagdes com variavels ou MINETos.

1.3.3. Operadores Logicas

Tabela § Opevodorer Lagicos.
Operador Operacio mBlock

o E— .
OR OU (Disjuncio)

NOT Megacio

Mo mBlock, os operadorss logicos s30 usados sobre expressdes relacionais, temos tres
operadores logices, o AND (E), o OR (O17) & o0 NOT ﬂﬁﬁ.ﬂ). £ SETVEIN PArA COomMparar
gualquer tipo de valer. Nams expressao que contenha wm operador relacional & wm operador

logice, & wma expressio boolsana, pois o resultado sera wm valor logico.

Tabela 7 Cperader ANTL

A B AND
v v YV
v F F
F v F
E E F
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Tabela § Operador OF.
A B OR
v v W
W E A
F v W
F F F
Tabela @ Cperader NOT.
Operador Operacio
NOT -
W F
F W

Mo mBlock, para as srrings temos estas opgoes:

Figura § Cpgdes para mabaihar com srings

| m :.:’dm hello warld )

cast ) to string

1.4. Estruturas de Confrolo
Um algortme consiste muma seguencia ordensda de agdes (instrugdes ou opeTagoes),

essa sequéncia pode ser linesr (as instragdes sio execumadas na ordem exata onde se
encontram) ou nio linear (nio t8m de ser executadas sempra na mesma orderm).

As sequénciss nio lineare: podem ocorrer por wvia de: estmataras de controlo
(confrolam a sequéncia de operacfes atraves de decisdes condicionais) ou instrugdes de
chamadas a rotinas {instragdes que passam a ordem de execucdo do algoritme principal para
SUDPIOErAmAs).

As estumuras de controlo das sequéncias de wum algoritmo podem classificar-se em:
estrufuras de decisio ou selecio e estrataras de repeticio ou cicles. Em programacio, estas

tém como objative avaliar & controlar a execucio de instracdes ou bloces de instrugdas.



202

15

Figura 9 Dhngrama da: Exmimmar de Comrola.

CAAL el
wapEgas Ceprugiae

HPFIT i e ie
ATE D Codseleg i

Nora: Adaptada de Azl (2010).

Mo mBlock, a5 estrutaras de conirels estio na Categoria Controlo {cor amarela).

1.4.1. Esirnvuras de Decisdo ou Selegdo

Estas esiruturas permitem escolber uma opodo, de entre as disponiveis, exscutando
sequencias altemnativas mediante 3 verificacio de determinada condicdo ou condicbes.

Mo mBlock 5o se tém as estrutaras Se <expressic’ entdo; & Se <exprassdo> entdo
Sendo. E possivel, ter comandos Se dentro de comandos Se, criando comandos aninhados.
Mas ndo & possivel, enconirar o comando do tpo Escolbal Caso presents nontras linpuagsns.

Tabela W Ezmumras de Decisao @ Selepio ne mBlock

1.41. 1. Estrutura de Decisdo ou Selecho Simples
Estas estrumiras apenas executam ums determinada acdo se a condigio de controlo for

verdadeira. Caso conirario, seja falsa, o programa confinna & exscutar insmugdes fora da
condicio ou terming.
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Tabela 11 Exemplo de um algoritmo em psewdocidigo Se ... Entdo.
Voriavess Noeat, Notal? - Imeeros
false true Inicmo
Encrover "Gual o nota 80 1* sxara 7'
wr (Mstatl,
Se Nont w0 100 Entdo Entrweer | Aprovado |
FimSe
Eacrmenr ' Gual o nota 99 2¥ sxerme 7'}
l |
Nora: Adaptada de Azal (2010).
1.41.2. Estrutura de Decisao ou Selecio Composta
Estas estrururas executam uma determinada acdo se a condicio de controlo for

verdadeira. Caso contrario, a condigdo seja falsa, ha outro bloco de acdes que devera ser

executado antas de se atingir o fim da estrutura.

Verdiveis Notal Notu?  indewos

false true Inicio
Encrever | Qusta nota do 1" mame T |
Lor INotall,
Se Nota! v« 01 Emtdo Excrover | Aprovnda )
Senke

Eacrover [ Reprowde’]
f
Nora: Adaptada de Azal (2010).

1.4.1.3. Estrutura de Decisao ou Selecio Encadeada

Numaz estrumra de selecio ou decisio encadeada podem existir varias opgoes

encadeadas para a execucdo das instrugdes do programa. Cada uma das opgdes @ selecionada

mediante o valor logico da sua condig3o ou expressio.
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Figura 10 Evempio de im aigentmo om preudecddig S ... Emtdo.Sendao ...

Varidweis Matal, Molta? : Infeircs

Imicio
Esgrever | Qual & nols do 1% exame?");
Ler IMotail;
i 5e Motal == 0] E [Metal <= 20| Entio

| Se [Malal «= 10] Entéo
| Escrever | Aprovado];

| Sonio

| Escrower | Reprovado™)
| Fim5a
| S#ndo Escrever | Mala inalnds"|;
| FamiSe

Nota: Adaptada de Azl (2010).

Are agui as estruturas de decis3o sio controladas por condigdes ou expressdes logicas
gque apenss podem assumir o5 valores de verdadeire (V) ou f&lso (F). Mas as estomras de
decisio multipla 3o confroladas por wvariaveis ou expressies gue podem assumir uma
muliiplicidade de valores.

1.4.1.4. Estrutura de Decisao ou Selecio Multipla
Em slpumass linguagens de programacio existe uma quarta estramara de decisdo (C,

C-+, Java), mas em mBlock nio existe (Phyron). Estas estraniras geralmente sdo conmroladas
por variaveis do tpo inteiro ou caratere, que funciona como seletor, determinando a selegdo

da ardo a executar de acordo com o valor que assumir.
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Tabela 13 Exemplo de um algorimmo em preudocodigo.
Varsbvel o e
oz
Seleccionar Caso Moty e
I8 e waress  «blach S8 mslry Lo ezl
e Sewccerar Cave ity
«3ula de wolores>  vbloco de mslrg LA S Barever M)
(< 2 32 LALAY - barewnt DM
I TE R Estromer [SMloerie )
MNOIR TN ")"ﬁ"]i""
i Sende «tloco de instrucdess | R AP
FimSeleccionar Senba Eatowvw | Tots povdbida
PirSeleccionsr
Fr

Noto: Adaptada de Azul (2010).
1.4.2. Estruturas de Repeticio ou Ciclos

As estrururas de repeti¢do sdo controladas por condigdes ou expressdes logicas. Estas
podem aprasentar duas variantes: Ciclos controlados por uma condicio ou expressio booleana
ou por um contador. Nas primeiras, as suas instrugdes sd3o executadas um numero
indeterminado de vezes, dependendo da condicio de controlo, temos duas formas possiveis:
estruturas de repeticio com a condigio de controlo no inicio do ciclo;

estruturas de repeticio com a condicio de controlo no fim do ciclo;

1.4.2.1. Estrutura de Repetigao com condigdo de conirolo no final do ciclo — Repetir ... Até
que

| b ' &
5
S TE—— WHILE ’ POR Comtadter =V Incwl 2
— Condicie ou R | it
+ ecpreanas £
REPEAT " Certadar = ¥ Fivesi '
Ieatrugae on ‘ F
oo 6 imarugbes 00 ‘ v
| nSinuCoT ou
Bleco de nsirycdes Inuirucao cu
slzco de malrugdes
UNTIL 3 ’
Condcds ou R — M
fIpressia !
Contador v Contadors)
‘ v . J

Figura 11 Reprezemtagio Ezquemarica das Exminmas de Repenigao on Ciclos.
Nora: Adaptada de Azal (2010).
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O ciclo mepeat until ou Do while @ um tipo de estrutura onde o numero de
repeticoes {itaragbes) & conrolado por wna condicio ou expressdo logica no final do dcla. O
imicie de ciclo ¢ a palavra “Repetit™ {B=p=z£), segue-se um conjunto ou um bloco de
imstrages que devera ser executado engusnfo o resultade da avaliagio da condicdo ou
expressdo for verdadeiro. Clare que 8 a avaliacio 2 o finsl ds estrumira, as nstugdes serdo

executadas de certeza, pelo menos uIma vEZ, mesmo QU 3 mstrucdo seja falsa.

Figura 12 Dhggrama Smrance da Exmitera Repevir .. Aid qus.

« REPETIA } ] -[ At ugde | [ -| AJE GUE ] o Cofedeiien ou Exgictilo § -

T

Nora: Adapada de Azl (2010).

1.4.21 Esorumira de Repevigio com condigde de conmole no inicie do cicle — Enguanio ...
Fager

O ciclo While= & wm tipe de estrutura de repeticic em que ¢ numers de repeticdes
(iteragdes) & controlade por uma condicio ou expressio logica inicizl. Enguanto o resulado
da avaliacio logica da condicio for verdsdeiro as imstrugdes sdo executadas, ou saja, so
depois da condigio da confrelo do ciclo @ que surgem as agoes a executar. Se a condigio de
controle for falsa logo na primsira avaliscio entio as acdes indicadss no ciclo munca serdo

exacutadas.

Figura 13 Diiggrama Sintance da Exnunira Engrimie ... Fazer.

. " . . .
— o ErinuanTD |_.| Comiicis sy Fxpressdn |_..." PRI "_..I el e FIH
L1 i b A b it

r

Norg: Adaprada de Azl (2010).

Ha rés conceitos que estio associzdos as estruturss ds repeticio:
# Iteragio (repeticio) — corresponde 3 cada uma das vezes gue 35 agdes de um ciclo sdo
executadas;
# Contador — & uma varizvel que efetus 3 contagem do mumero de vezes gue um ciclo @

executado (repetido);
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¢ Acumulader — & uma variavel gue adiciona sucessiva e cummlativaments uma série de
valores.

1.4.2.2. Esrumras de Reperigdo com Conrador — Para ... até ... Fazer

O cicle For & um tpo de estumara de repeticio em que inicialments e define o
mimero de vezes gue o bloco de instrugdes sera repetido. Para tal. o cicle usa uma variavel

contador que sera incrementada ou decrementada a cada interacio das imstrucdes & sera

responsavel por terminar o ciclo.

Figura 14 Diggrama sinance dr Exmurra &e Repenipho cam Candador
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Nora: Adaptada de Azal (3010).
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Para se entender melhor o conceito de iteragdo, contador e acummlador tem-se o
exsmplo abaixo, consegue-se verificar que: as variaveis Soma e Contador sio inicislizadas a
zero antes do imicio do cicle; a instmagdo Contador=- Contador + 1 faz com que a variavel na
primeira iteracic passe do wvalor O para 1. na semumda iteragdo, de | para 2 e assim
sucessivamente; A varidvel Soma & wm acumulador, ou sefa, vai guardar o valor da variavel
Parcela 500 na primsira intersc3o e depois na sepunda vai somar o movo valor introduzido &

500 (valor anterior), e assim sucessivaments.

Figura 15 Evempio de im algeoiane em preudocadiss @ Flivagrama.
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Varldveis Contador  Intesro Wi )
Parcela, Soma | Reals ; " Cona ¥

oma -0 |
- i
Soma 1 \I

Contodor &= 0 [T TR o s T]

- =0
Escrever [introdezs um valor sumécica™); —g.,:. .‘g—a‘.:w—,.;.—l
Lec IParcelal | [ Comsder & Catadar s T
ginbie ot o) = Soma >":ﬂ'ﬁ:—“‘"
Centador + Contador « 1 g Verdase

Até que [Soma « 1000/, [ wal‘v«p;mn.cam..r;]

Escrever ("Nlmeco do parcalas « *, Contador), | Escrever ['Votor da sama «*, Semal /

Escraver ['Valor 83 sama =, Samal | | Escrover | Mada -, SomalContaer| |

Esceever ["Média « *, Sema / Contador] | 4

& "

Nora: Adaptada de Azl (2010).

Figura 16 Exquema do: possnveas valares das Variavels Soma e Conrador.
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Nota: Adsprda d A 010,

Ha no mBlock quatro formatos para exacutar ciclos. O ciclo fore-rexr é infinito, mas

& possivel incluir dentro dele uma condigdo, para “parar o bloco™ quando uma condigio for
verdadeira.

Tabela 14 Eznunmas de Repencao on Ciclo: do mBiock.




s

repeat € forever
=2 = g

1.5. Fungoes & Procedimentos
Segundo Damas, (19997, as sub-Totinas representam conjuntos de instrugdes agregadas

com wm identificador, que podem ser executadas a5 vezes que forem necessarias. A sub-Toting
infeITomps a sequencia, eXecita um conjunio de comandos, (separado do programa principal),
g volta 2 engrenar no comando sequencial a seguir a0 da intermapgdo. As sub-rotinas sio teis
Para quando se tem um conjumso de comandos que se repets em varios locais do programa e,
POr vezes ate sm varlos programas. Em vez de estar a repefir esse conjunmto de comandos,
basta apenas chama-los para gue venha dar a sua contribuicio ende for preciso.

As sub-rotinas podem ser de dois tpos: fungdes ou procedimentos. A diferenca entre
eles, & que as funcdes devolvem obrigatoriamente um resultsdo {previzmente definide na
fungio) atraves de sen Nome para o lecal onde foram chamadss. A fincdo pode ainda ter
pParameires associados a esses tipos de dados. Ok procedimentos como nio devolvem nenhuns

resultades, nio estio associados a nenham tipo de dados.

Tabela 15 Criar @ fimeia Dancar no mlack
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Criar um Bloco

1.6. Paralelismo
A Yexecucdo simultinea™ permite que os comsndos de warios blocos sejam

executados, sendo em simultines, dando, pelo menos essa sensacio. Wa verdade, a Unidade
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Ceniral de Processamento do computader vai aendends wm comando de cada vez, ora de um
bloce ora de outro, sem faveritismo. Uma instrucio em paralels & um proprama que execnts
varios algorimios a0 mesmo tempa.

Para Carla {2014), no ambiente Scratch existem deis conceifos Importantes, o de
eventas e o de paralelismo. Os eventos sdo simuacdes que desencadeism agdes no codigo, a
ocorrencia de wm evento pode estar condicionada a outra agdo ouw evento: o sinal verde para
acelarar o camo, por exemplo. Wo Scraich, 8 aba de eventos fimciona dessa mesma forma:
podemos condicionar o movimenio do perspnagsm, algama fala e oumos efeitos a alguma
tecla do teclado, mudanga no cenario ou o comumn clique na bandeira verds.

Por outro lade, o paralelisme envolve a ideia de diferenmies eventos ocorTendo
simulianeamente. Enguanto caminhamos, podemos COOVersar CoOMm OTA Pessod, Arfistas
cantam e dancam a0 mesmo [empo, snire gutros exemplos. Eventos paralelos no Scratch sio
fundamentais, pois, como pum jogo ou films, muitas vezes & imporiants que varias coisas
aconteram 30 mesmo tempo. De maneira visual, basta enfendsr que ndo precisamos adicionar
os comandos em sequéncia, mas em blocos separades, com  agdes constadas ou

independsnres.

Conclusao

Este manual foi concebido para ajudar os alunos na compresnsdo dos conceitos de
programacio. Este ita servir de consulta, pois o aluno vai ter oportanidade de resolver varios
problemas, de grau de complexidade crescente interdisciplinares, assim a programacio e
aplicada no mumdo real 3 matematica, fisica e guimica, arte, geografia, filosofia, lmgnas
(pormigues, inglés, principalments) etc., aos mais variados temas denmo de cada area
disciplinar. Ma gestio dos problemas, o sluno deve aplicar e aprofundar os conhecimentos, as
habilidades & as tecnicas apresndides durants 3 frequéncia na disciplina & devera abrir os seus
horizontes & novos conhecimentos, promovends 3 sua motivacio, autonomis, colaboracio e
rasponsabilidade.

A maioria dos ahinos gque frequentam 3s escolas, Bm um faotaro incerto, pois terdo
profissdes que ainds nio existern, como tal, desemvolver as competéncizs do Pensamento
Computacional & uma forma de os preparar para ¢ mercade de mrabalbhe do futuro, pois

desenvelvem o raciocimic logico e crtico, a criatvidade, a autonomia, a comunicacdo, a
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colaboracio e o trabalhe em equipa. O alunos precizam de adaptar-se 35 inovagdes e
ferramentas que vio aparecendo, cada vez mais num curto espaco da temipo.
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