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PROTÓTIPO DE UM ROBÔ.¹ 
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¹ Trata-se de um protótipo realizado por professores e estudantes do Curso Técnico em 

Informática de uma Escola pública do município de Ijuí. Usado para demonstrar efetivamente 

a junção de alguns conceitos trabalhados nos componentes curriculares ligados à Arquitetura e 

Programação. O projeto foi desenvolvido com recursos próprios. 
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INTRODUÇÃO:  

 O projeto LIA foi desenvolvido por professores e estudantes do Curso Técnico em 

Informática de uma Escola Pública Estadual, no município de Ijuí.  Trata-se de um robô que 

imita alguns movimentos humanos como deslocamento em todas as direções e movimentos da 

cabeça. O protótipo tem por objetivo unir teoria e prática de alguns dos componentes 

curriculares do Curso, especialmente ligados a Arquitetura de Computadores e Programação, 

personalizando a experiência de aprendizado, tornando as atividades mais interativas e 

envolventes, sendo mais fácil, inclusive, a partir desse envolvimento, avaliar o desempenho e 

proporcionar atividades de acordo com o desempenho individual e coletivo dos estudantes.  

 O Projeto LIA se integra na agenda 2030 da ONU na medida em que busca atender os 

objetivos da ODS assegurar qualidade na educação pública para todos os que a ela desejarem 

acesso, utilizando recursos tecnológicos de modo a tornar as atividades escolares mais atrativas 

para os educandos. Muitos abandonam a escola pelo descompasso que percebem entre o que a 

escola oferece e as demandas do mundo do trabalho, há uma distância enorme entre “giz e 

quadro negro” e os encantos de uma tela de notebook e/ou celular. Esse descompasso se traduz 

sob forma de abandono e evasão escolar, conforme muitas pesquisas já demonstram. Pensar 

estratégias para interessar alunos vai de encontro a agenda da ONU para serem cumpridas até 

2030, no sentido de garantir igualdade de acesso para todos os homens e mulheres à educação 

técnica, profissional com vistas a construção de uma sociedade menos desigual, com mais e 

melhores oportunidades para todos, independentemente a quesitos como sexo, gênero, cor, 

religião e/ou etnia. 
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 Ocupa lugar comum discorrer sobre o interesse da juventude em geral pelos dispositivos 

eletrônicos, muitos ligados à programação. Para Noemi(2019), "a tecnologia não pode ser 

trabalhada de forma isolada, pois ela precisa contribuir para o desenvolvimento dos conceitos 

estudados nas outras disciplinas". Nessa perspectiva, o robô vem de encontro a esse proposito 

e pretende chamar a atenção impulsionando habilidades técnicas, raciocínio lógico, 

concentração e despertar interesse por técnicas de programação, pela ciência e tecnologias, 

habilidades que estão em alta no mundo do trabalho. Um robô, por definição simples é um 

dispositivo, ou grupo de dispositivos, eletromecânicos capazes de realizar trabalhos de maneira 

autônoma ou pré-programada. Por mais eficiente que um robô possa vir a ser, ainda demanda 

de quem o projete, monte e faça os ajustes para que chegue a efeito seu propósito. Silva e 

Blinkstein(2020) explicam que o objetivo da robótica na educação é o aprendizado de ciências 

de forma lúdica, além de aguçar o interesse dos alunos para as áreas de tecnologia e engenharia. 

Por isso, pela necessidade do elemento humanos presente, o protótipo em questão foi 

desenvolvido em parceria, unindo saberes, compartilhando ideias e buscando envolver o 

interesse dos alunos para futuras modificações e melhorias. É, portanto, um esforço inicial, com 

muito a ser melhorado. 

OBJETIVOS:  

 Vivenciar atividades curriculares que atendam a Educação de qualidade proposta na 

Agenda 2030 – ONU através do protótipo LIA. 

 Materializar um protótipo que possa ser utilizado nas aulas de arquitetura e 

programação. A partir de desse modelo, pré-concebido, pode-se partir para a melhoria do 

mesmo. 

Estimular a curiosidade, habilidades técnicas e interesse por tecnologias e linguagens de 

programação. Formar estudante proativos  que assumam  responsabilidade por seu processo de 

aprendizado. 

Valorizar a Educação Profissional como uma possibilidade de ingresso em um mercado 

competitivo e com muita demanda de mão de obra qualificada. 

METODOLOGIA e DETALHAMENTO TÉCNICO:  

 O projeto surgiu da necessidade de demonstrar de forma prática como os componentes 

curriculares se integram e interligam, nada de novo, portanto. Ocorre que em função de muitas 

situações adversas do cotidiano pessoal e coletivo, em função das situações de catástrofes que 
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o Estado vivenciou em 2024, a possibilidade de motivar/despertar interesse dos estudantes, se 

tornou mais evidente ainda. Então, o protótipo passou a ser uma aposta dos professores, mais 

um investimento para despertar atenção para possibilidades afirmativas.  

 Utilizamos uma placa de Arduíno Uno que, conforme Lousada (2020) explica: "é uma 

plataforma de desenvolvimento de projetos eletrônicos (ou prototipagem eletrônica, como 

também é comumente dito), constituída tanto de hardware e software". O projeto tem 

características multidisciplinares integrando conhecimentos de matemática, física, eletrônica, 

automação e programação. Em relação à física existe a aplicabilidade da grandeza expressa a 

partir do movimento das rodas, além da necessidade de vencer o atrito do terreno para imprimir 

deslocamento, definida também em função das ranhuras dos pneus, que são de plástico.  

PROCESSO DE MONTAGEM:  

 A partir da aquisição dos módulos, foi fixada a estrutura principal, constituída de MDF9 

específica para Carro Arduíno 2WD (acrílico 2mm), o Arduíno Uno. Após fixar o Arduíno foi 

inserido o motor Shield, modelo L293D Driver Ponte H–de modo a garantir o movimento dos 

motores. A placa Shield atua como um conjunto de chaves que libera a alimentação dos 

motores.  Foram fixados 4 motores com Caixa de redução 120:180rpm modelo: MDC120F, 

tensão do motor 3 a 6 volts, cuja rotação máxima está em 6 volts, atingindo a velocidade de 

80rpm. Peso: 75g. Foi utilizado um soquete para alimentação das duas baterias. As baterias são 

do tipo 18650-Lition-íon, recarregáveis, de 3.7volts 3800mAh com 3,7V/ cada. Totalizando 

7,4volts. Figura 1. 

 

Figura 1. Estrutura base da montagem. 

Fonte: dos Autores. 

 A caixa de redução é importante porque ao ser detectada a presença de um 

objeto/parede, auxilia a redução da velocidade, no esforço de evitar colisão.  
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 É importante que estejam sendo usadas baterias com a maior amperagem possível, para 

garantir autonomia no deslocamento. Os motores garantem rotação no sentido horário e anti-

horário, com corrente continua. Os motores funcionam de modo alternado, são dois ligados ao 

mesmo tempo.   

 Na sequência foram fixados os soquetes de bateria (modelo: Bateria 18650 Li-On 

recarregável 3.7volts Ah Button-top. 

 O micro servo 0° a 180° escolhido foi utilizado para detectar a posição do dispositivo 

móvel (o próprio carrinho) em relação aos limites espaciais de deslocamento.  

 O objetivo é evitar colisão e possível falha no deslocamento, portanto. O dispositivo 

verifica a distância mínima para evitar colisão, sendo ela de, aproximadamente, 20cm.  O micro 

servo atua em conjunto com o sensor ultrassônico modelo HC-SR04. Figura 2. 

 

Figura 2. Sensor ultrassônico modelo HC-SR04. 

Fonte: https://www.usinainfo.com.br/sensor-ultrassonico/sensor-ultrassonico-de-distancia-hc-sr04-

2295.html?search_query=ultrasom&results=1 

  Para desenvolvimento do software, foi utilizada a linguagem C++ em conjunto com o 

Arduíno IDE 2.0. Figura 3. 

 

Figura 3. Software Para Gravação de Firmware. 

Fonte: https://www.arduino.cc/en/software 

  O projeto original era com um sensor apenas, porém foram inseridos dois servos com 

seus respectivos motores, ampliando a distância de detecção de objetos. Os servos foram 

inseridos na parte dianteira do protótipo, do lado esquerdo e direito, respectivamente. Figura 4. 
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Figura 4. Imagem do Projeto Finalizado. 

Fonte: dos Autores 

 

 

RESULTADOS:  

 Ao final do período de elaboração e testes o protótipo está realizando as tarefas de 

movimento e detecção de objetos em seu trajeto, cumprindo os objetivos para o qual foi 

proposto.  Em espaço de laboratório serve para demonstrar efetivamente o que é possível fazer 

reunindo alguns componentes eletrônicos e escrevendo linhas de código, muitas, por vezes, 

estão disponíveis gratuitamente, inclusive.  

 Com movimentos ainda que limitados frente ao vasto universo de possibilidades, 

cumpre seu papel com deslocamentos e paradas frente a detecção de obstáculos. O código fonte, 

feito na linguagem C está disponível para os estudantes no youtube. Na etapa seguinte, 

pretende-se alterar o código para que imite o movimento de abrir e fechar os olhos.  

 

 

PALAVRAS CHAVES: Arduíno. Robô. Educação. Programação. Informática. 
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