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RESUMO: O projeto tem como objetivo testar uma nova metodologia de ensino interativo para ajudar criangas
(sendo ressaltado o foco em criangas com transtorno do espectro autista) a manterem o foco em atividades de
aula e desenvolver o raciocinio légico. O trabalho é uma colaboracéo entre os laboratérios TEIAS (Nucleo de
Pesquisa de Tecnologias em Educacédo para Inclusdo e Aprendizagem em Sociedade) e LAROSE (Laboratério
de Robdtica e Sistemas Embarcados). O projeto consiste de um robd em forma de sapo que anda por uma mesa
interativa, que representa um mapa. O mapa possui um trajeto, representado por uma linha preta, percorrido pelo
robd, que em determinadas localidades possui uma tag localizadora. O sapo tem na sua base um RFID
(MFRC522), que utiliza para ler os valores das tags espalhadas pelo caminho e um leitor de linha (emissor e
receptor infravermelhos), que usa para se manter no percursso. Através da leitura das tags o robd consegue
contabilizar o nimero de casas andadas e também consegue saber em qual casa se localiza, de forma que seja
possivel enviar para o Editor as informagdes necessarias. O Editor € um programa audiovisual que apresenta
imagens e sons das localidades pelas quais o sapo para, que interage diretamente com o mapa. O rob6 utiliza
para se locomover dois motores acoplados em sua base, que permitem o uso de rodas. A quantidade de casas que
0 sapo se move por vez depende do valor de um dado, que tem seu valor lido por um controle, que também
permite que as criangas que utilizam o conjunto escolham entre algumas opg¢des quando elas lhe sdo
apresentadas. Durante o percurso do robd existem bifurcacdes no trajeto, que apresentam as criangas opcoes de
caminhos diferentes. Elas poderdo decidir, entre as op¢fes apresentadas, qual caminho seguir, utilizando o
controle. O projeto ainda esta em fase de desenvolvimento, precisando de algumas melhorias e modificagdes. O
controle e dado ainda nao foram materializados e o sapo sofrera alguns ajustes de tamanho em sua casca externa,
além da inclusdo do seguidor de linhas.



