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BRACO PESCADOR ROBOTICO COMO ESTRATEGIA PEDAGOGICA PARA
TRABALHAR MOTRICIDADE E ROBOTICA COM CRIANCAS

ROBOTIC FISHING ARM AS APEDAGOGICAL STRATEGY FOR DEVELOPING
MOTOR SKILLS AND ROBOTICS WITH CHILDREN

Gilberto Colvero de Oliveira
Prof. Dr. Robinson Figueiredo de Camargo
Prof. Dr. Marcio André Rodrigues Martins

RESUMO

O ensino precisa evoluir de uma pratica em que os alunos sdo agentes passivos, para outra que
0s tornem participantes ativos na construcdo do seu conhecimento. As praticas ladicas, por
serem mais atrativas, facilitam o aprendizado. Assim, a robética educacional, no
desenvolvimento de projetos com aplicacdo pedagdgica, promove o aprendizado de conteddos
de diversas areas, de forma ludica, através da experimentacdo. Este TCC teve como objetivo o
desenvolvimento de um Braco Pescador Robotico que utiliza componentes tecnoldgicos
relacionadas a roboética educacional para promover um maior engajamento dos estudantes,
desenvolvendo especificamente a motricidade fina de méaos e dedos. Neste sentido, esta sendo
utilizado em duas escolas da rede municipal de Santa Maria, RS. As escolas de ensino
fundamental foram escolhidas para utiliza-lo em diferentes aplica¢fes, com base no curriculo e
planejamento das professoras. Em uma escola, turma de 1° ano, em outra, pré-escola, 1° e 2°
anos. No desenvolvimento das experiéncias com os alunos, criaram-se possibilidades de
utilizacéo do Brago Pescador Robotico, no aprendizado de diferentes conteudos. As atividades
desenvolvidas nas escolas demonstraram que o0 projeto pode ser aplicado para o
desenvolvimento de diversas habilidades relacionadas a coordenagdo motora fina.

Palavras-chave: Braco Pescador Robotico; motricidade fina; méos e dedos, pré-escola, ensino
fundamental.

ABSTRACT

Teaching needs to evolve from a practice where students are passive agents to one that makes
them active participants in the construction of their own knowledge. Playful activities, being
more attractive, facilitate learning. Thus, educational robotics, in the development of projects
with pedagogical application, promotes the learning of content from various areas in a playful
way, through experimentation. This final project aimed to develop a robotic fishing arm that
uses technological components related to educational robotics to promote greater student
engagement, specifically developing fine motor skills of the hands and fingers. In this sense, it
is being used in two schools in the municipal school system of Santa Maria-RS. Elementary
schools were chosen to use it in different applications, based on the curriculum and lesson plans
of the teachers. In one school, it was used in a 1st-grade class, and in another, in preschool, 1st,
and 2nd grade classes. In developing experiences with students, new possibilities were created
for using the Robotic Fishing Arm in learning different subjects. The activities developed in
schools demonstrated that the project can be applied to the development of various skills related
to fine motor coordination.

Keywords: Robotic fishing arm; fine motor skills; hands and fingers, preschool, elementary
school.



1 INTRODUCAO

1.1 PROBLEMA DE PESQUISA

A utilizagdo do produto “Brago Pescador Robotico”, pode ajudar no desenvolvimento
da coordenacdo motora fina e no aprendizado dos alunos da Educacdo Infantil e do Ensino

Fundamental?

1.2 JUSTIFICATIVA
Em termos de motricidade fina, relacionada a dedos e maos consideramos a partir da

pesquisa realizada, que o produto pode ser um bom experimento para o desenvolvimento destas
habilidades.

O Bracgo Pescador Robotico pode promover também o aprendizado de conteudos de
diversas areas, através da experimentacdo como o reconhecimento de cores, sentido de rotacgéo,

sequéncias, padrdes, algoritmos etc.

O projeto aplicado envolve aprendizados e desenvolvimentos realizados durante o curso
de especializacdo em Ensino de Ciéncias e Tecnologias, destacando conteudos da énfase
Robdtica, que possibilitaram o aperfeicoamento do projeto, melhorando suas aplicacoes,
promovendo o aprendizado de contetdos de diversas areas, atraves da experimentacao.

1.3 OBJETIVOS
O desenvolvimento de um Brago Pescador Robdtico com aplicacdo pedagdgica:
- No desenvolvimento da coordenagdo motora fina;
- Na identificacdo de possiveis aplicacdes para o aprendizado de conteudos curriculares;
- Aplicar a experiéncia em duas escolas da Rede Municipal de Santa Maria;
- Verificar a receptividade dos alunos em relagdo & nova tecnologia. Se o projeto é uma

ferramenta ladica e pedagogicamente viavel.

A proposta desenvolvida com o Brago Pescador Robdtico nas escolas, ndo contempla a
avaliacdo quantitativa de resultados sobre o progresso dos estudantes referente a coordenacéao
motora fina, bilateral e ou visomotora, o que envolveria mais tempo e inclusive a avaliagéo de

profissionais da saude, psicopedagogos, educadores especiais e fisicos.



1.4 DEFINICAO DE TERMOS

Os termos robd e robotica sdo contemporaneos e utilizamos no cotidiano, muitas vezes
de forma indiscriminada, como exemplo: kit de robdtica, aula de robética, professor de robotica,

clube de robdtica etc. Cabe aqui apresentar as definigdes certas para o uso correto dos termos:

O precursor do termo rob6 foi Karel Capek, novelista e escritor de uma peca teatral
na Tchecoslovaquia, que usou pela primeira vez, em 1920, a palavra “robota”(servigo
compulsoério, atividade forcada) originando a palavra “robot” em inglés e traduzida
para o portugués como “rob6” (Carrara, 2015, p. 1).

[...] Isaac Asimov, um escritor de ficcdo cientifica incrivelmente produtivo, foi o
primeiro a usar o termo robdtica, com base no termo robd de Capek. [...], foi ele quem
oficialmente deu o nome a grande e crescente area da ciéncia e tecnologia [...]
(Matari¢, 2014).

Qual o significado de Robdtica? “A robdtica é um campo interdisciplinar que combina
mecanica, eletrénica, computacao, inteligéncia artificial e controle automético para projetar,
construir e operar robds” (Kalatec, 2025).

Sobre a origem dos robés industriais e bragos robéticos:

A ideia de se construir robds comecou a tomar forca no inicio do século XX com a
necessidade de aumentar a produtividade e a melhoria da qualidade dos produtos. E
nesta época que o robd industrial encontrou suas primeiras aplicagbes, o pai
darobdtica industrial foi George Devol (1912-2011). Devol criou o primeiro robd
industrial, denominado Unimate, o qual foi instalado na fabrica da Ford Motor
Company de Trenton (Nova Jérsei) em 1961. Devido aos inimeros recursos que 0s
sistemas de microcomputadores nos oferecem, a robdtica atravessa uma época de
continuo crescimento que permitird, em um curto espaco de tempo, o
desenvolvimento de robds inteligentes fazendo assim a ficgdo do homem antigo se
tornar a realidade do homem moderno (Wikipedia, 2025).

O produto desenvolvido nesta pesquisa (Brago Pescador Robético) tem duas
semelhangas com o primeiro robd industrial, 0 Unimate. As tecnologias envolvem movimentos
horizontais e verticais, na realizacéo das tarefas. O rob6 industrial tem mais graus de liberdade
com a garra e 0 movimento telescopico do braco (Figura 1).

Figura 1 — Primeiro robd industrial, 1961.

Fonte: Site Worldkings (2021)

A robdtica é parte da engenharia que envolve tecnologias com circuitos eletrnicos,
programacao e sistemas mecanicos, com o objetivo de tornar mais eficiente o trabalho humano.

Com o desenvolvimento das tecnologias envolvidas, as aplicacGes da robdtica se ampliaram
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para diversas areas como na industria e na automacédo, onde realizam o trabalho pesado nas

linhas de montagem.

A educacdo também tem se beneficiado com o desenvolvimento das tecnologias. A
robdtica educacional, originada na década de 1960, com as ideias do matematico Seymour
Papert, no Massachusetts Institute of Technology, com a criacdo da linguagem LOGO e
construcdo de robds programaveis para criancas. Na década de 1980, as escolas, principalmente
nos Estados Unidos, iniciaram a utilizacdo de computadores no ensino da programacao
(RBECT, 2020, p. 346).

Em termos de educacdo para o desenvolvimento da motricidade, o uso da brincadeira
braco pescador em atividades ludicas é uma estratégia eficaz para estimular a motricidade fina
em criancas, especialmente na educacéo infantil. A brincadeira consiste em oferecer as criangas
uma vara de pescar (pode ser feita de materiais simples, como palito, barbante e um ima ou
velcro na ponta) para "pescar” objetos pequenos, como peixinhos de papel, tampinhas ou

figuras com clipes metéalicos (Canal GCarola, 2021), conforme mostra a Figura 2.

Figura 2 — Vara de

pescar artesanal.

Fonte: Canal GCarola Jogos Didéaticos

No sentido de unir a roboética educacional e a brincadeira do braco pescador, neste
trabalho foi desenvolvido um novo projeto intitulado Braco Pescador Robdtico, utilizando o
aprendizado na area das tecnologias, com a programacdo de microcontroladores e uso de
componentes eletrénicos e materiais reciclaveis, a fim de desenvolver um produto pedagégico
que busca atingir o ensino das criancas de forma lGdica e atrai-las com utilizacdo das

tecnologias (Figura 3).



11

Figura 3 — Brago Pescador Robotico

Fonte: Autor (2025)

1.5 TEMA

O tema da pesquisa deste TCC é a utilizacdo de um Braco Pescador Robético, como
ferramenta no aprendizado e na melhoria da coordenacdo motora fina dos alunos da rede
municipal de ensino de Santa Maria, RS. Duas escolas foram selecionadas: EMEF Dom Luiz
Victor Sartori com turmas A e B da pré-escola e de 1° e 2° anos do ensino fundamental e EMEF
Livia Menna Barreto, com a turma de 1° ano. Deu-se liberdade para as duas professoras regentes
planejar a aplicacdo do Brago Pescador Robdtico, em funcéo dos contetidos curriculares.

As professoras serdo identificadas como Profa. 1, da escola Dom Luiz Victor Sartori e
Profa. 2, da escola Livia Menna Barreto.

Juntamente com o Braco Pescador Robotico, as professoras receberam as seguintes
orientacgdes:

1 - Sobre a conexao correta das duas fontes de energia (12 V e 6 V), necessarias para
alimentar o pescador;

2 - O giro dos botbes para a movimentacao do brago pescador nos sentidos horizontal e
vertical,

3 — O posicionamento das bolinhas coloridas para facilitar a pesca com o gancho do
braco;

4 — A posicéo de estacionamento do brago, antes de desligar a energia;

Receberam também um anexo impresso com as habilidades da BNCC, possiveis de
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serem trabalhadas aplicando o projeto.

A rede municipal de educacdo de Santa Maria, j& conta com 0 Documento Orientador
Curricular — Computacéo, seguindo a Computacédo - Complemento a BNCC. O documento foi
elaborado com intuito de orientar a organizacao curricular para o ensino da computacgéo e,
pensado a partir de uma estrutura acessivel, especialmente para os profissionais que nédo
possuem formacdo inicial na area.

Com relagdo a Educagdo Infantil, “A Computacdo permite explorar e vivenciar
experiéncias, sempre movidas pela ludicidade por meio da interacdo com seus pares. [...] e
devem considerar as seguintes premissas:”

1. Desenvolver o reconhecimento e a identificacdo de padrées, construindo conjunto
de objetos com base em diferentes critérios como: quantidade, forma, tamanho, cor e
comportamento; 2. Vivenciar e identificar diferentes formas de interacdo mediadas
por artefatos computacionais; 3. Criar e testar algoritmos brincando com objetos do
ambiente e com movimentos do corpo de maneira individual ou em grupo; 4.

Solucionar problemas decompondo-os em partes menores, identificando passos,
etapas ou ciclos que se repetem e que podem ser generalizadas ou reutilizadas para

outros problemas (DOC-Computa¢do Santa Maria, 2025, p. 30).

Como exemplo, considerando habilidades do 1° ano, no Eixo Pensamento
Computacional, no Objeto do Conhecimento: Organizacdo de objetos tem a Habilidade Santa
Maria (EF01CO01/SM1): “Reconhecer ¢ agrupar padrdes por semelhanga (exemplo: figuras
geométricas, objetos da mesma cor e/ou tamanho, organizar personagens por género)” (DOC-
Computacdo Santa Maria, 2025, p. 41).

As professoras das turmas expressaram que o Brago Pescador Robdtico possibilita o
desenvolvimento da coordenacdo motora fina, considerando que para a movimentacdo do
mesmo na acao da pescaria, as criangas utilizam as maos e dedos em pequenos movimentos nas
diversas direcBes, com minima forca e controle varidvel. Nesse sentido, existem tarefas
cotidianas que s&o indicadores do progresso da coordenagdo motora fina, como segurar e usar
o lapis, cortar papel com tesoura, abotoar e desabotoar roupas, manipular pequenos objetos

como montar blocos, encaixar pegas, alimentar-se sozinha com talheres, e outras atividades.

2 REFERENCIAL TEORICO

Segundo Tainara Brites, coordenagdo motora ““[...] € a capacidade que nosso corpo tem
de coordenar os movimentos. Essa coordenagdo ocorre através da integracdo entre o céerebro,
musculos e articulagdes.” E, coordenagao motora fina “[...] relaciona-se com habilidades mais

delicadas, como desenhar, pintar e manusear objetos pequenos. Nesse caso, observa-se um
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envolvimento de pequenos musculos. Em geral, essa coordenacgdo envolve principalmente os
membros superiores, em especial as maos” (Habilistar, 2025).

“A Motricidade fina refere-se a atividade manual, guiada por meio da visdo, ou seja,
coordenacao visuomanual, com emprego de for¢a minima, a fim de atingir uma resposta precisa
a tarefa” (Filho, 2010, p. 16 apud Silva, 2018).

Segundo Borges e Rubio (2013, p. 16 apud Silva, 2018): “A motricidade fina
desenvolve-se com base na percep¢do, organizacdo e representacdo espaco-temporal que
possibilita um aumento progressivo da dominancia lateral e do controle dos movimentos
manipulativos. Essas habilidades s&o de extrema importadncia para o desenvolvimento
cognitivo, iniciacdo a leitura e a escrita, desta forma, permite a aquisicdo de diversas
competéncias escolares”

No nivel profissional, temos o exemplo dos cirurgiGes dentistas, para quem a
coordenacgdo motora fina é fundamental na realiza¢do dos procedimentos de forma precisa. Bem
como, nas cirurgias robotizadas que acontecem atualmente, onde o médico especialista esta em

local remoto em relacédo ao equipamento robético que realiza o procedimento.

2.1 MOTRICIDADE FINA UTILIZANDO O BRACO PESCADOR

O brago pescador é uma vara de pescar e pode ser comprado ou confeccionado de forma
artesanal com um palito, utilizando em sua extremidade materiais para pescar objetos, como

velcro, ima ou gancho (Figura 4).

Figura 4 —Vara de pescar comercial (braco pescador).
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Segundo a professora Diig, a pescaria ¢ uma “Brincadeira sensorial, envolvendo
motricidade e concentracdo [...], podem realizar contagens e aprender cores durante a
brincadeira.” (Canal Profe. Diig, 2025).

O braco pescador envolve a coordenacdo motora com a manipulacédo direta da vara de
pescar. As festas juninas tém como uma de suas atracOes, a pescaria; onde as criangas sao
desafiadas a pescar um peixe numerado, usando uma vara. O pescado vai contemplar com a
premiacdo correspondente. Para as criangas trata-se de uma brincadeira, uma atividade ludica

com uma recompensa, onde simultaneamente, elas estdo desenvolvendo habilidades motoras.

2.2 0 BRINCAR
Acredito que brincar ¢ o trabalho das criancas e leva a um aprendizado mais facil, alegre
e ladico. No cerne deste projeto estd essa convic¢do. “O brincar representa um fator
determinante para o desenvolvimento motor” (Papalia; Olds; Feldman, 2013, p. 351 apud Silva,
2018).
Brincar de forma livre e prazerosa permite que a crianca seja conduzida a uma esfera
imaginaria, um mundo de faz de conta consciente, porém capaz de reproduzir as
relagBes que observa em seu cotidiano, vivenciando simbolicamente diferentes papéis,

exercitando sua capacidade de generalizar e abstrair (Melo; Valle, 2005, p. 45 apud
Silva, 2018).

A brincadeira proporciona a crianga um contato com sentimentos de alegria, sucesso,
realizacGes de seus desejos, bem como o sentimento de frustracdo. Esse jogo de
emoc0es a ajuda a estruturar sua personalidade e a lidar com angustias (Rolim et al.,
2008, apud Silva, 2018).

Na visdo de Piaget (1996), é pela brincadeira e pela imitagdo que se dard o
desenvolvimento natural, cognitivo e social da crianca, que participa de processos de
acomodacdo, na forma de assimilacdo. Para o autor, a brincadeira é concebida como
conteddo da inteligéncia, tida como conduta livre, espontanea, que a crianga expressa
por vontade prépria e pelo prazer que proporciona (Ujiie, 2007 apud Silva, 2018).

Em seu livro Jardim de infancia para a vida toda, Resnick cita a expressdo de alguns
autores sobre o brincar (2020, p. 119):

“Brincar ¢ o trabalho da infancia” (Jean Piaget).

“Por meio da brincadeira, mais do que qualquer outra atividade, as criancas atingem o
dominio do mundo externo” (Bruno Bettelheim).

“Ao brincar, a crianga assume papéis e aceita as regras proprias da brincadeira,
executando, imaginariamente, tarefa para as quais ainda ndo esta apta ou ndo sente como
agradaveis na realidade” (Lev Vygotsky).

“Brinquedos e jogos sdo o preludio das ideias sérias” (Charles Eames).
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“No6s ndo deixamos de brincar porque envelhecemos, envelhecemos porque deixamos
de brincar” (George Bernard Shaw).

Papert (1994, p. 12), referindo-se ao uso das tecnologias pelas criangas: “Estes
brinquedos, habilitando as criancas a testarem ideias sobre como trabalhar dentro de regras e
estruturas preestabelecidas de um modo como poucos outros brinquedos séo capazes de fazer,

provaram ser capazes de ensinar os estudantes [...].”

2.3 AROBOTICA
Dentre as inUmeras aplicacbGes, a robdtica também tem sido utilizada de forma
terapéutica, para auxiliar no processo de recuperacdo de movimentos e reabilitacdo de
pacientes. Em seu artigo Controle de um Brago Roboético para Reabilitagdo Motora,
Weizenmann et al., comenta que: “A aplicagdo de robds na medicina vem tornando-Se cada vez
mais recomendado, sendo utilizado em diversas circunstancias como: cirurgias robdticas,
laparoscopia robotizada, nano rob6s em auxilio de microcirurgias e na fisioterapia de
reabilitagdo” (2022, p. 157).
A introducgdo de equipamentos robdéticos para auxiliar o fisioterapeuta no processo de
recuperacdo pode ter uma grande importancia, no sentido em que oS movimentos
podem ser otimizados e repetidos de igual forma. A atuacdo automatizada do

equipamento robdtico, sem presenga permanente do terapeuta, permite que 0 mesmo
faga 0 acompanhamento de varios pacientes (Weizenmann; Ramirez, 2022, p. 157).

2.4 0 BRACO PESCADOR ROBOTICO

O Brago Pescador Robético utiliza dois potenciémetros que acionam os dois servos que
movimentam o braco, através da programacdo. Este tem uma aplicacdo mais especifica na
coordenacao motora fina dos dedos, mdos e movimento de pinga (tripode), conforme Figura 5.

Figura 5 — Movimento de pinca.

Fonte: Instagram (2025)
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Diferentemente do brago pescador, também chamado de “vara de pescar”, que envolve
a movimentacdo dos musculos do brago, antebrago e ombros, possibilitando o desenvolvimento
da coordenacao motora ampla (praxia global), que é a base para a coordenagdo motora fina.

Assim, o Braco Pescador Robotico contribui, pois complementa o desenvolvimento da

coordenacdo iniciada pelo brago pescador analdgico.
3 METODOLOGIA

Da metodologia destacamos 0s seguintes passos:

3.1 ESTRUTURA E FUNCIONAMENTO DO BRACO PESCADOR ROBOTICO

O projeto do Brago Pescador Robético foi montado com componentes eletrdnicos e
elementos reaproveitados. A base consiste de uma sanduicheira, onde estdo embarcados 0s
circuitos e a placa de prototipagem eletrénica Arduino com microcontrolador ATMega 328P.

Na parte superior, estdio montados dois servomotores, que sdo os dispositivos que
realizam o movimento do braco pescador. A figura 6 apresenta a posi¢do de montagem dos dois
servomotores MG995 (180°).

Figura 6 — Montagem dos servomotores

Fonte: Autor (2025)

Para a manipulacdo, dois botdes (Knob) que acionam os potencidbmetros para a

movimentacao vertical e horizontal dos servomotores (Figura 7).
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Figura 7 - Botdes (Knob) para a movimentacdo dos servos
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Fonte: Autor (2025).

3.2 METODOLOGIA EMPREGADA PARA A REALIZACAO DA PESCA

Como primeiro objetivo, o aluno deve pescar a bolinha colorida, movimentar até a

tampinha da mesma cor e largar, para pescar a proxima bolinha (Figura 8).

Figura 8 — Pesca das bolinhas de isopor

Fonte: Professora 1 (2025)
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3.3 APLICACOES DO PROJETO

O planejamento das professoras partiu da ideia de utilizar o kit como motivador na
abordagem de diferentes contetdos do curriculo da pré-escola, 1°, 2° anos do ensino
fundamental, onde todas as atividades envolvem a coordenacdo motora fina, a atencdo e o

raciocinio.

3.4 COLETA DOS RESULTADOS

A Profa. 1, coordenadora de anos iniciais, educacao infantil, na EMEF Dom Luiz Victor
Sartori e regente de turmas realizou atividades utilizando o braco pescador robo6tico com os

alunos da pré-escola e do 1° e 2° anos do ensino fundamental.

3.4.1 Relato de experiéncia: Escola 1 (Profa. 1)

O presente relato dispde acerca de experimentacdes realizadas com o dispositivo
robdtico criado e desenvolvido pelo professor Gilberto Oliveira, aqui denominado
“robo pescador robotico” o objetivo do texto a seguir é contribuir com a pesquisa do
professor, trazendo observacdes que ampliam a utilizacdo pedagdgica do artefato
robotico “robo pescador.

As experimentacdes se deram em turmas de pré-escola nivel A e B, turmas de 1° e 2°
anos do ensino fundamental da escola municipal Dom Luiz Victor Sartori, em Santa Maria. As

observac@es ocorreram durante parte do segundo semestre do ano de 2024 e inicio de 2025.

3.4.2 Apresentacdo do objeto de pesquisa as criancas

O “robo pescador robotico” foi apresentado para criangas da pré-escola nivel A (4
anos) e B (5 anos) dentro de uma caixa de plastico transparente, a dindmica sugeria
que os alunos descobrissem o0 que era o objeto através da percepgéo visual, a maioria
dos alunos relacionou o objeto a pescaria, pois haviamos feito uma brincadeira
algumas semanas antes em que 0s alunos deveriam pescar as formas geométricas,
alguns alunos sugeriram que era uma maquina ou um jogo. Durante a primeira
interacdo solicitei que eles dessem um nome ao objeto, eles escolheram através de
votagdo o nome “roboé pescador robotico”.

ApoOs 0 momento inicial, sugeri que eles brincassem com o “robd pescador robdtico”,
eles conseguiram manipular com algumas tentativas a maioria atingiu o objetivo inicial que era

o pareamento de 2 cores. Logo ap6s os alunos puderam manipular livremente o “robd
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pescador”, enquanto isso as possibilidades de uso eram analisadas.

Na turma de 1° ano (6 anos) e 2° ano (7 anos) as criangas receberam o “robd pescador
robotico” dentro de uma caixa de papeldo fechada, fui dando dicas do que eles encontrariam
dentro daquela caixa como: -tem fios, -possui bateria, -possui pecas metalicas e plasticas. As
principais sugestdes foram méaquina de cortar cabelo, playstation e ventilador, quando puderam
abrir a caixa os principais palpites mudaram para guindaste e vara de pesca de brinquedo.
Perguntei para que servia e as respostas foram: para brincar, para levantar coisas, para ajudar e
para pescar. As turmas puderam brincar livremente com o “robd pescador” e descobriram por

conta o objetivo primario de pareamento de cores.

3.4.3 Sugestdes de usos pedagbgicos do objeto

Com a estrutura atual:

Pareamento de cores: As criancas realizam o pareamento de cores, deslocando cada
bolinha & tampinha de cor igual. Com relacédo as habilidades motoras essa atividade trabalha a
coordenacdo motora bilateral e a coordenacdo 6culo-motora ou visomotora, com relacdo
as habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencdo, a memdria, 0 raciocinio, 0 pensamento

critico, a tomada de decisdes e as fungdes executivas.

Confeccédo de cores secundarias: As criangas devem unir duas cores diferentes (uma
presente nas bolinhas e outra nas tampinhas) e falar que cor formamos ao misturar as duas. Com
relacdo as habilidades motoras essa atividade trabalha a coordenacdo motora bilateral e a
coordenacdo 6culo-motora ou visomotora, com relacdo as habilidades cognitivas a atividade
trabalha a atencdo, a memoria, o raciocinio, a linguagem, o pensamento critico, a tomada de

decisoes e as funcbes executivas.

Ordenacdo e sequéncia de cores: As criangas devem organizar as cores numa
sequéncia previamente estabelecida seguindo a ordem dada (ex: vermelha, verde, azul e
amarelo). Com relacdo as habilidades motoras essa atividade trabalha a coordena¢do motora
bilateral e a coordenacgdo 6culo-motora ou visomotora, com relacéo as habilidades cognitivas a
atividade trabalha a atencdo, a memdria, 0 raciocinio, 0 pensamento critico, a tomada de

decis0es e as funcbes executivas.

Pescando a resposta: As criancas devem pescar as cores que correspondem a uma
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resposta de perguntas previamente selecionadas (ex: vermelha corresponde a resposta A, verde
corresponde a resposta B). Com relacdo as habilidades motoras essa atividade trabalha a
coordenacdo motora bilateral e a coordenacdo 6culo-motora ou visomotora, com relacdo as
habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencdo, a memoria, o raciocinio, 0 pensamento

critico, a tomada de decisdes e as fungdes executivas.

Pareamento guiado: As criangas devem se organizar em duplas, um membro sera
vendado e assume a manipulacdo do “robd pescador robdtico” e o outro membro fica com a
responsabilidade de guiar o colega nas atividades de pareamento de cor. Com relacdo as
habilidades motoras essa atividade trabalha a coordenacdo motora bilateral, com relagdo as
habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencéo, a memoria, o raciocinio, 0 pensamento
critico, a solucdo de problemas, a tomada de decisdes e as funcdes executivas.

Este pareamento contempla o desenvolvimento da Habilidade Santa Maria
(EF01CO02/SM1), dentro do Objeto de Conhecimento: Conceituacdo de algoritmos:
“Entender que as atividades e tarefas cotidianas exigem uma sequéncia de passos a ser seguida

e, entender o que acontece caso os passos ndo sejam seguidos corretamente.”

Com modificagdes na estrutura:

Ordenacdo de sequéncias de tamanho: As criangas devem organizar as pecas
seguindo a ordem de menor para maior ou ao contrario. Com relacdo as habilidades motoras
essa atividade trabalha a coordenacdo motora bilateral e a coordenacdo Oculo-motora ou
visomotora, com relacdo as habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencdo, a memoria, 0

raciocinio, o pensamento critico, a tomada de decisdes e as fun¢des executivas.

Ordem alfabética: As criancas devem organizar as bolinhas com figuras coladas
conforme a ordem alfabética do nome das imagens. Com relacdo as habilidades motoras essa
atividade trabalha a coordenagdo motora bilateral e a coordenacéo 6culo-motora ou visomotora,
com relagdo as habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencdo, a memdria, o raciocinio,

0 pensamento critico, a tomada de decisdes e as fungdes executivas.

Calculo mental: As criancas devem levar as bolinhas com as continhas coladas na
superficie até os resultados colados nas tampinhas. Com relacdo as habilidades motoras essa

atividade trabalha a coordenagdo motora bilateral e a coordenagéo 6culo-motora ou visomotora,
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com relagdo as habilidades cognitivas a atividade trabalha a aten¢do, a memadria, o raciocinio,

0 pensamento critico, a tomada de decisdes e as fun¢des executivas.

Ordenacdo da quantidade de silabas: As criancas devem organizar as bolinhas
segundo a quantidade de silabas da palavra colada na bolinha, ordenando de acordo com o
namero de silabas escrito na tampinha. Com relacdo as habilidades motoras essa atividade
trabalha a coordenacdo motora bilateral e a coordenacdo 6culo-motora ou visomotora, com
relacdo as habilidades cognitivas a atividade trabalha a atencdo, a memdria, 0 raciocinio, o

pensamento critico, a tomada de decisdes e as funcdes executivas.

3.4.4 Concluséo dos relatos: Escola 1 (Profa. 1)

O ‘robé pescador robotico’ possui varias funcionalidades que permitem ampliar,
favorecer ou até mesmo desenvolver novas habilidades essenciais na educacao infantil
e anos iniciais, existem inimeras possibilidades de uso, esperamos poder contribuir
com a aplicacdo e ampliacdo do projeto em nossa escola. (Profa. 1 - Coordenadora de
anos iniciais e educacdo infantil e professora titular do 1° ano da escola Dom Luiz Victor
Sartori.).

3.4.5 Relato de experiéncia: Escola 2 (Profa. 2)

A Profa. 2, regente na EMEF Livia Menna Barreto, da rede municipal de Santa Maria,
realizou atividades com os alunos do 1° ano do ensino fundamental.

Primeiro realizou um “Desafio de Robdtica”. Os alunos deveriam pescar as bolinhas

coloridas e colocar nas tampinhas correspondentes (Figura 9).

Figura 9 — Desafio do

pareamento com as bolinhas

Fonte: Professora 2 (2024)
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A professora planejou uma atividade relativa ao estudo das horas, utilizando o
movimento do brago como referéncia para demonstrar o sentido horério e anti-horéario.

Analisando os movimentos, estudaram a passagem do tempo e a leitura das horas (Figura 10).

Figura 10 — Sentido horério e anti-horario, com o braco

Fonte: Professora 2 (2024)

De acordo com o movimento de rotacdo (sentido horario), os alunos foram desafiados
a realizar uma pesca, além de exercitar a paciéncia e respeito ao tempo de cada colega para

concluir o desafio (Figura 11).

Atividade planejada para o reconhecimento das cores (Figura 12).
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Figura 12— Reconhecimento das cores

Fonte: Professora 2 (2024).

Em outro planejamento, a professora aplicou, dentro das metodologias ativas, o tipo

Rotacdo por estacdes (Figuras 13 e 14).

Figura 13 — Planejamento da Rotacdo por estacfes, impresso para os alunos
ESTACOES:

1- DESAFIO DO ROBO GUINDASTE COM RIMAS;

2- JOGO: HORA DO RUSH;

3-JOGO: PULA MACACO;

4-JOGO DOS PONTINHOS.

OBS.: AS CRIANCAS PASSAM EM TODAS AS ESTACOES.

> CLH
) &
esTACOES ,ﬁ
COM *DINAMICA COM JOGOS E OUTRAS PROPOSTAS
A
ﬂ

*Proposta elaborada pela professora Patricia

Fonte: Professora 2 (2025)
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Fonte: Professora 2 (2025)

A atividade foi planejada para despertar a curiosidade das criancas diante do desafio
presente em cada bolinha do pescador. Ao chegarem a estacdo, elas escolhiam uma cor para
transportar no guindaste, sendo essa cor correspondente a rima a ser descoberta no papel. As
criangas também tiveram a oportunidade de manipular o guindaste com as demais cores,
enquanto dialogavam e refletiam sobre as diferentes possibilidades de registrar as rimas no
papel (Figuras 15, 16 e 17).

Figura 15 — Escolhendo uma cor para transportar

Fonte: Professora 2 (2025)



Fonte: Professora 2 (2025)

Figura 17 — Escrevendo

Fonte: Professora 2 (2025)

Figura 16 — Cor correspondente a rima no papel.

palavras correspondentes a rima.

25



26

4 CONSIDERAQ@ES FINAIS

Considerando os objetivos propostos, o desenvolvimento do Brago Pescador Robdtico
como ferramenta pedagdgica, foi concluido com éxito.

A aplicacdo em turmas das escolas da rede municipal foi realizada, demonstrando boa
receptividade pelos alunos.

Possibilitou uma avaliagdo qualitativa sobre o potencial do projeto para o
desenvolvimento da coordenagdo motora fina e no ensino de contetdos curriculares.

A ideia de criar um projeto ludico que atingisse os objetivos de melhorar a coordenacéo
motora fina e também possibilitasse sua aplicacao para o ensino de contetdos das séries iniciais
do ensino fundamental, foi concretizada no planejamento e na realizacdo das atividades nas
duas escolas envolvidas na pesquisa.

Também, desde o inicio do projeto, observamos a necessidade de manutencédo do kit,
em funcdo da manipulacdo dos alunos. Atentos de que cada turma em distintas escolas tem
comportamentos e percepgdes diferentes em relacdo ao uso do Brago Pescador Robotico. E de
fato, verificou-se a necessidade de trocar o préprio brago, para melhorar a resisténcia aos
torques, envolvendo movimentos rapidos e imprevistos por parte dos alunos. Na turma da
EMEF Dom Luiz Victor Sartori, o braco foi trocado por outro com material mais resistente, em
funcdo de quebra do primeiro protétipo.

Desde o inicio do projeto buscou-se diminuir os custos, com o aperfeicoamento nas
técnicas de montagem, componentes mais acessiveis e possiveis melhorias na tecnologia
utilizada.

Em relacdo a outros setores pedagdgicos das escolas, as professoras de educacdo
especial também demonstraram interesse em utilizar o projeto nas salas AEE — Atendimento
Educacional Especializado e também no setor relacionado da rede municipal, o Programa de
Atendimento Especial Municipal - PRAEM.

4.1 VANTAGENS DO PROJETO

O projeto Brago Pescador Robotico estd servindo como um produto tecnoldgico que
contribuiu para o aprendizado e desenvolvimento da coordenagdo motora fina dos alunos da
pré-escola e alunos do 1° e 2° anos do Ensino Fundamental.

A aplicacdo do projeto possibilitou a realizacdo de varias atividades ludicas. Nesse
sentido, as professoras também registraram a maior motivacgao dos alunos, demonstrada quando

apresentaram o projeto que envolvia tecnologias digitais, diferentes das experiéncias
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desplugadas analdgicas.

A contribuicdo das professoras participantes da pesquisa foi fundamental para
demonstrar que o potencial de alcance do projeto vai muito além da atividade de pesca e do
desenvolvimento da coordenacdo motora fina. As diversas aplicagdes criadas e implementadas
pelas docentes demonstraram que a criatividade e o planejamento podem multiplicar as

possibilidades de aplicagcdes pedagdgicas de forma ladica (Figura 18).

Figura 18 — Exemplos de aplicacGes do Brago Pescador Robdtico

PAREAMENTO DE (CORES

ROTACAO POR
ESTACDES

ESTUDO DAS CORES

v

SENTIDO HORARIO €
— ANTI-HORARIO

Fonte: Autor (2025)

4.2 DESVANTAGENS DO PROJETO

Podemos considerar que o projeto, em funcdo de sua natureza tecnoldgica, tem
desvantagens em relacdo as atividades desplugadas. Com a necessidade de fontes de energia
para o seu funcionamento, fica relativamente limitado em comparacéo.

Considerando os componentes utilizados na presente versdo, 0s custos podem ser uma
desvantagem se, também for comparado com projetos desplugados.

Observando a relativa fragilidade da haste e do braco, ficou claro que as criangas da
educacédo infantil, podem manipular de forma inadequada, tentando posicionar 0 mesmo
manualmente, forgando o servo e o0 braco a movimentos com potencial de danificar a estrutura.
Assim, pode-se considerar uma avaliacdo da idade minima ideal para aplicacéo do projeto.

E gratificante criar um projeto unindo tecnologias que podem proporcionar um

aprendizado IGdico aos alunos. E motivador e gera incentivo para desenvolver novos projetos.
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GLOSSARIO

GRAUS DE LIBERDADE (GL):

“Qs graus de liberdade (GL) determinam os movimentos do brago robdtico no espaco
bidimensional ou tridimensional. Cada junta define um ou dois graus de liberdade, e, assim, o
namero de graus de liberdade do robd é igual a somatoria dos graus de liberdade de suas juntas.
Por exemplo, quando o movimento relativo ocorre em um Unico eixo, a junta tem um grau de
liberdade; caso 0 movimento se dé em mais de um eixo, a junta tem dois graus de liberdade
[...]. O numero de graus de liberdade de um manipulador esta associado ao nimero de variaveis
posicionais independentes que permitem definir a posi¢ao de todas as partes de forma univoca”

(Carrara, 2015).

COORDENACAO BILATERAL:

“A coordenacdo bilateral refere-se a capacidade de coordenar os dois lados do corpo ao
mesmo tempo de forma controlada e organizada, por exemplo, estabilizar o papel com uma méo
enquanto escreve ou corta um papel com a outra. E preciso ter coordenacéo bilateral em todas
as partes do corpo, como as pernas para andar ou os olhos para ver. Quando falamos de
habilidades motoras finas, focamos mais na extremidade superior bilateral, ou ambos os bragos,
méos e tronco trabalhando juntos de forma coordenada. Uma boa integracdo e coordenacédo
bilateral € um indicador de que ambos os lados do cérebro estdo se comunicando de forma

eficaz e compartilhando informagdes” (sistemagalileu, s/d).

COORDENACAO VISOMOTORA:

A coordenacdo visomotora permite que uma pessoa coordene seus movimentos
baseando-se nas informagdes visuais que percebe. Em outras palavras, € a capacidade de utilizar
os olhos para guiar e controlar os movimentos das méos e do corpo. Essa habilidade € crucial
para uma variedade de tarefas diarias, desde escrever e desenhar até praticar esportes e realizar
atividades domesticas. Neste artigo, vamos explorar mais sobre o que € a coordenacgéo
visomotora e apresentar algumas atividades praticas para ajudar no seu desenvolvimento. A
coordenagdo visomotora é a habilidade de fazer com que 0os movimentos do nosso corpo estejam
em sintonia com o0 que estamos vendo. Isso inclui desde seguir objetos com os olhos até
controlar de maneira precisa 0s movimentos das méos e saber avaliar distancias e profundidades

corretamente [...]” (querobolsa, 2024).
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FUNCOES EXECUTIVAS:

“Podemos definir as fungdes executivas como um conjunto de habilidades cognitivas
que sdo fundamentais para o controle e a regulacdo de nossos pensamentos, emocoes e
comportamentos. Elas englobam processos como a memoria de trabalho, a flexibilidade
cognitiva, o autocontrole e a capacidade de resolver problemas, sendo extremamente
importantes para o desenvolvimento humano. Sdo essenciais para a realizacéo de tarefas diarias,
pois permitem planear, organizar e executar atividades de maneira eficiente. Elas séo cruciais
no aprendizado, ajudando os individuos a estabelecerem prioridades, tomarem decisfes e
gerenciarem suas emog0es em situagOes de estresse. As fungdes executivas estdo inteiramente
ligadas a uma série de atividades, tal qual o seu desenvolvimento € indispensavel para uma vida

regular e sem problemas” (institutoneurosaber, 2025).

MOVIMENTO TRIPODE:

“A preensdo tripode (ou tripé) é quando voceé usa o polegar, o indicador e o0 dedo médio
para manipular um objeto. Essa preensdo € usada para pegar objetos pequenos, mas é mais

comumente usada para descrever a preensao de um lapis” (Kelly DeYoung).

PRAXIA GLOBAL:

“E a colocagdo em ac¢do simultdnea de grupos musculares diferentes, com vistas a
execucdo de movimentos amplos e voluntarios, envolvendo principalmente o trabalho de

membros inferiores, superiores € do tronco” (Wikipedia, 2025).

COMPUTACAO DESPLUGADA:

“A computacdo desplugada é uma metodologia que aplica os principios do Pensamento
Computacional em diferentes areas do conhecimento, sem depender do uso de dispositivos
eletrénicos. Essa abordagem promove um aprendizado acessivel e inclusivo, permitindo que os
alunos desenvolvam e aprimorem habilidades como raciocinio l6gico, criatividade, colaboracao
e resolucdo de problemas. Por meio de atividades préticas e interativas, a Computacdo
Desplugada incentiva os educandos a explorar solugdes em contextos variados, conectando a

computagdo com situagdes do mundo real” (Alves et al, 2025).
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APENDICE - PROCESSO DE CRIACAO DO BRACO

A criacdo do Brago Pescador Robotico é o resultado de um processo de alguns anos,
experienciando projetos com o kit explorador uno (Escola Maker). Estes projetos foram
desenvolvidos a partir da formacao dos professores da rede municipal de ensino de Santa Maria,
RS, envolvendo parcerias com as instituicbes: CT/UFSM, UFN e CTISM/UFSM.

No inicio das formagdes, reconhecemos os componentes do kit, a montagem de projetos
prototipados e as possibilidades de programacao tanto em blocos como em codigo.

Na medida em que nos apropriamos do potencial dos Kits para a criacdo de projetos,
ficou evidente que os componentes eletrdnicos, mddulos, sensores e atuadores, abrem um vasto
leque de possibilidades, para que alunos e professores desenvolvam sua criatividade, com
inimeros projetos.

Nas oficinas realizadas com alunos e professores no NTEM (Nucleo de Tecnologia
Educacional Municipal), sempre estimulamos 0os mesmos a criar novos projetos a partir do nivel
de conhecimento ja adquirido, saindo das experiéncias rotineiras, que ja dominam.

A tecnologia sempre fascina, quando temos a oportunidade de criar algo novo, baseada
na experiéncia adquirida. Assim, partindo do conhecimento e das experiéncias anteriores,
envolvendo principalmente a relacdo sensor-atuador, surgiu a ideia do desenvolvimento deste
projeto Braco Pescador Robotico.

Em algumas pesquisas realizadas na internet, encontrei vasto material sobre brago
robético (no estilo robd industrial), dispositivos programaveis com sensores e atuadores e com
finalidades especificas. Mas, ndo encontrei projetos que contemplasse o desenvolvimento do
Braco Pescador Robotico, segundo minhas ideias. Claro que esse fato, ndo exclui outras fontes
ndo encontradas ou a existéncia de projetos semelhantes.

Dessa forma, caberia realizar as experiéncias, montando o projeto e verificando sua
funcionalidade.

A ideia bésica era a confecgdo de um dispositivo fechado, com uma placa de
prototipagem arduino no seu interior, conectada a dois potencidmetros lineares de 10k
(sensores), no lado interno. Na parte frontal do dispositivo, no lado externo, dois servomotores
(atuadores) montados. No eixo do servomotor superior, acoplada uma lanca “pescadora”, com

um gancho tipo anzol, para movimentar os objetos.
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Um dos potenciémetros teria a funcdo de produzir o movimento horizontal de todo o
bloco (servomotor superior e braco). Outro potenciébmetro para gerar o movimento vertical do
braco.

Na sequéncia do projeto, percebi a necessidade de incluir uma plataforma, para apoiar
0s objetos a serem movimentados (chapa de acrilico recortada). A principio, utilizando bolas
de isopor coloridas (com parafusos de contrapeso no interior, para melhorar a estabilidade),
posicionadas sobre tampinhas pet. As tampinhas coloridas (rebitadas na base) servem para

receber as bolinhas de isopor da mesma cor (Figura 19).

Figura 19 - Plataforma com tampinhas pet.

Fonte: Autor (2025)
Nesta fase da montagem, aparece o potencial ltdico e pedagogico do dispositivo (Figura
20).

Figura 20 — Braco Pescador Robotico como ferramenta pedagogica.

Fonte: Autor (2025).
Durante o desenvolvimento do projeto, surgiram varios desafios. A movimentagdo dos

servomotores (primeira experiéncia com o Micro servomotor SG 90, 180°) gerou trepidacao no

Braco Pescador Robdtico, gerando certa imprecisdo nos movimentos. Atualmente, o projeto
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conta com dois servomotores MG995 (180°), com engrenagens metalicas para reducdo. Troca
que melhorou a estabilidade do brago.
Outra questao que, desde o inicio considerei, foi o custo. Diversas outras experiéncias

foram realizadas neste sentido.

COMPONENTES UTILIZADOS

> 1 Arduino Uno;

> 2 Potenciometros lineares 10kQ;

> 2 BotBes Knob para potenciémetros;

> 2 Servomotores MG995 de 1809,

> 1 Sanduicheira (“lancheira escolar”);

> Jumpers diversos;

> 2 hastes para 0s eixos dos servomotores;
> 1 Langa plastica (“brago pescador”);

> 2 Parafusos de fixacao do brago;

> 4 Parafusos de fixacdo do servomotor (de baixo);
> 1 gancho metalico (“anzol”);

> Base de acrilico;

> 8 tampinhas pet (4 brancas e 4 coloridas);
> 32 parafusos de contrapeso;

> 8 rebites;

> Cola instantanea com grafite;

> Cola quente.

Como alimentacdo, uma fonte de energia com saida de tensao que pode ser entre 7 V e
12 V para o circuito do Arduino e potencidmetros. E para 0s servomotores, uma fonte de energia

com tensdo de 6 V.



