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RESUMO. A formag¢do de professores em robotica educacional deste trabalho teve como objetivo
promover uma reflexdo e reorientag@o de estratégias de ensino no uso da robotica em praticas educativas.
Essa proposta foi inicialmente pensada utilizando a metodologia de sala de aula invertida, mas devido a
pandemia de COVID-19 que impossibilitou as atividades presenciais, ressignificamos a sala de aula
invertida nessa formagdo para o contexto de ensino remoto distribuindo atividades em momentos
sincronos e assincronos, utilizando o simulador online Tinkercad para atividades praticas de robdtica.
Os resultados obtidos revelam possibilidades de ensino no uso estratégico de tecnologias e metodologias
que potencializam a aprendizagem de robdtica em ambientes totalmente online.

Palavras-chave: Robotica Educacional. Sala de Aula Invertida. Metodologias Ativas.

ABSTRACT. RESIGNIFYING THE FLIPPED CLASSROOM IN REMOTE TEACHING OF
ROBOTICS FOR TEACHER TRAINING. The training of teachers in educational robotics in this
work aimed to promote a reflection andu reorientation of teaching strategies in the use of robotics in
educational practices. This proposal was initially conceived using the flipped classroom methodology,
but due to the COVID-19 pandemic that made classroom activities impossible, we redefined the flipped
classroom in this training for the context of remote education by distributing activities in synchronous
and asynchronous moments, using the Tinkercad online simulator for practical robotics activities. The
results obtained reveal possibilities of teaching in the strategic use of technologies and methodologies
that enhance the learning of robotics in totally online environments.

Keywords: Educational robotics. Flipped Classroom. Active Methodologies.
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1. INTRODUCAO

Desde a ultima década, a robdtica tem atraido o interesse de docentes e pesquisadores
como um recurso tecnologico para o desenvolvimento das habilidades sociais em discentes de
diversos niveis do ensino (ALIMISIS, 2013). De acordo com Lima (2016), a robotica também
estd cada vez mais presente em outros contextos, a saber: na medicina para realizar cirurgias,
em tarefas diarias, em atividades de entretenimentos, na industria, em laboratorios quimicos,
em pesquisas espaciais € em muitas outras areas de conhecimentos.

Para Campos (2019), a robdtica educacional apresenta-se como uma area relativamente
nova, principalmente na educacdo. Por meio dela, os alunos s@o capazes de explorar novas
ideias e descobrir novos caminhos na aplicagdo de conhecimentos adquiridos em sala de aula e
na resolucdo de problemas, desenvolvendo a habilidade de criar hipoteses, examinar solucdes,
estabelecer relagdes e obter conclusoes (QUEIROZ; SAMPAIO, 2017).

Papert (1994) também destaca que, além da mudanca tecnologica, o ambiente escolar
deve ainda ter mudancas de métodos e técnicas para que o professor possa inovar. Por isso,
algumas estratégias de inovacdo devem ser implementadas pelos professores a fim de
formular/reformular suas praticas educativas e atender tais mudancas com a chegada das
tecnologias. Entre essas tecnologias, destacamos a robdtica que vem sendo inserida em
contextos educacionais como um instrumento efetivo de reflexdo e ac¢do diante dos processos
de pensar computacionalmente, de montagem de estruturas robdticas e de programagdo de
mecanismos que contribuem para o desenvolvimento de habilidades para essa nova geragao de
estudantes que ja convive com as tecnologias digitais.

Com o avanco da tecnologia que vem ocorrendo progressivamente e com a chegada de
multiplas possibilidades tecnologicas, ndo podemos negar uma reflexdo sobre seu uso no
ambiente educacional, pois, segundo Lima (2019) [...] é preciso compreender a necessidade de
ampliar as formas de mediacdo pedagogica, envolvendo cada vez mais o aluno nesse
processol...], isto ¢, em uma abordagem centrada no aluno, que € o que caracteriza as
metodologias ativas, a fim de mudar as formas de ensinar, ampliando as formas de aprender.

De acordo com Bacich e Moran (2018), a sala de aula invertida ¢ uma estratégia ativa
de um modelo hibrido, que aprimora o tempo da aprendizagem. Uma parte do processo de
aprendizagem ¢ do aluno e pode acontecer tanto antes de um encontro coletivo em sala de aula
(aula invertida) quanto nesse espago (roteiros individuais em ritmos diferentes para cada um) e
em atividades pos-aula (BACICH; MORAN, 2018 p. 11).

Entretanto, diante do atual contexto mundial de pandemia do COVID-19, os ambientes
educacionais tém sofrido grandes impactos do isolamento social, o que impossibilita as aulas
presenciais e for¢a uma realidade educacional remota. Dessa forma, neste tempo de indefini¢des
e restricdes, ¢ preciso ressignificar estratégias e tecnologias de ensino para um contexto
educacional totalmente online. Assim, este artigo apresenta uma proposta de ressignificacdo do
conceito de sala de aula invertida no ensino remoto, com a proposta de distribuir em momentos
sincronos e assincronos o estudo e pratica de um processo de formagdo de professores em
robdtica educacional.
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Para isso, realizaremos essa formacdo de professores nas plataformas Moodle,
Tinkercad e a Rede Nacional de Ensino e Pesquisa (RNP). No ambiente Moodle, os momentos
assincronos serdo utilizados para o estudo dos conteudos, por meio de materiais textuais e video
aulas, para pratica de exercicios no simulador Tinkercad e para discussdes em foruns. No
Tinkercad, em momentos sincronos e assincronos, serdo desenvolvidos pequenos projetos de
roboética educacional. Na plataforma de webconferéncia RNP, em momentos sincronos, havera
explanagdo dos contetidos, discussdo de atividades, pratica no simulador Tinkercad e
atendimento aos alunos com duvidas.

\

Para desenvolver essa pesquisa, pretendemos responder a seguinte questdo: Como
impactar a pratica educativa dos professores ressignificando a metodologia de sala de aula
invertida em momentos sincronos e assincronos de ensino remoto para a formagdo continuada
em robdtica educacional?

Dentro dessa proposta de ensino, os principais objetivos deste artigo sdo apresentar um
novo olhar quanto a utilizagdo da robdtica na educacdo, por meio da ressignificacdo da sala de
aula invertida, e contribuir para praticas pedagogicas em uma agdo de formagao continuada de
professores em robodtica educacional.

Certamente, ha no mundo estratégias que combinem ferramentas sincronas e
assincronas de ambientes virtuais para o ensino online. No entanto, ndo encontramos na
literatura cientifica propostas que utilizem essa combinagao para ressignificar os modos online
e presencial da sala de aula invertida, especialmente para o ensino de robotica, que
tradicionalmente necessita de momentos presenciais para atividades praticas.

Dessa forma, a principal contribui¢do deste trabalho considerando o atual contexto de
pandemia em que se demandam estratégias de ensino remoto, ¢ a ressignificacdo da estratégia
de ensino hibrido de sala de aula invertida em momentos sincronos e assincronos com praticas
em simulador online para o ensino de robotica educacional.

2. A SALA DE AULA INVERTIDA

A insercdo de metodologias ativas para uma educagdo inovadora apresenta, segundo
Moran (2017), possibilidades de transformar aulas em experiéncias de aprendizagem mais
criativas e significativas para perfis da cultura digital. Assim, a busca de estratégias para
introducao do uso dos computadores na escola ¢ transformar a forma de ensinar, ressignificando
as fun¢des de aluno e professor, que ja vém acontecendo ha algum tempo em muitas escolas.

Uma dessas estratégias ¢ a sala de aula invertida, que ¢ uma importante metodologia
ativa de ensino hibrido que visa mudar a posi¢do do aluno de um estado passivo para uma
postura ativa de aprendizagem. No entanto, para que o aluno alcance o aprendizado esperado,
¢ importante que ele assuma o seu papel e realize os estudos indicados antes do encontro
coletivo presencial, conforme a defini¢do:

A aula invertida ¢ uma estratégia ativa e um modelo hibrido, que otimiza o
tempo da aprendizagem e do professor. O conhecimento basico fica a cargo
do aluno — com curadoria do professor — ¢ os estagios mais avancados tém
interferéncia do professor (BACICH; MORAN, 2017, p. 13).

O conceito basico de sala de aula invertida envolve professores criando uma sala de aula

virtual disponibilizando materiais e atividades on/ine para que os alunos os realizem de casa.
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Isso permite aos professores saltar diretamente para atividades ativas de aprendizagem baseadas
no que os alunos aprenderam nas atividades virtuais (BERGMANN; SAMS, 2014).

Um dos beneficios da sala de aula invertida ¢ uma maior eficiéncia no uso do tempo.
Dessa forma, uma vez que uma sala de aula invertida normalmente envolve assistir a versdes
em video do material do curso on/ine como dever de casa, os alunos podem entdo vir para aula
presencial prontos para se envolverem ativamente no material (MARTIN, 2015).

No entanto, agora que o mundo vem sofrendo grandes transformag¢des com a pandemia
de COVID-19, esse modelo precisou ser ressignificado em momentos sincronos e assincronos
de ensino online, uma vez que as pessoas se encontram em isolamento social, o que
impossibilita os encontros coletivos com aulas presenciais.

3. OFICINA ONLINE DE INTRODUCAO A ROBOTICA EDUCACIONAL

Como estratégia metodologica deste trabalho, adotou-se a pesquisa qualitativa,
descritiva e exploratdria realizada na perspectiva dos procedimentos de estudo de caso. A acdo
de pesquisa deste artigo se concretiza em uma formacao continuada de professores, tendo como
sujeitos participantes professores da educacao basica, profissional e superior de diversas areas
de conhecimentos.

A formagao foi realizada totalmente online durante 15 dias na tltima quinzena de junho
de 2020, com uma carga horaria de 20 horas e com a oferta de 40 vagas.

A formagdo de professores aconteceu em forma de uma Oficina Online de Introdu¢do
a Robotica Educacional utilizando o modelo de sala de aula invertida ressignificada em
momentos assincronos no ambiente virtual Moodle e sincronos, no ambiente de webconferéncia
da plataforma RNP de webconferéncias.

A formagdo teve como objetivo promover uma reflexdo e reorientagdo para estratégias
de inovacdo nas praticas educativas e preparar professores na utilizagdo da aprendizagem
criativa através do pensamento computacional, da programacdo ¢ de pequenos projetos
roboticos com a sua areca de atuagao.

3.1 A Sala de Aula Invertida ressignificada no contexto de ensino remoto

A Oficina Online de Introdugdo a Robotica Educacional para professores foi planejada
utilizando um modelo hibrido de sala de aula invertida ressignificada em dois momentos:
assincrono e sincrono. No momento assincrono, o aluno realizou seus estudos iniciais no
ambiente virtual de aprendizagem Moodle assistindo as videoaulas e entregando as atividades
propostas, reproduzindo alguns projetos prontos no simulador Tinkercad. No momento
sincrono, aconteceu um encontro coletivo online em plataforma de webconferéncia na
constru¢do e aplicacdo do projeto no simulador Tinkercad. Esse encontro possibilitou a
compreensao e planejamento de solugdes de projetos de robotica na perspectiva das habilidades
do pensamento computacional, envolvendo conceitos de decomposicdo, abstracdo,
reconhecimento de padrdes e de algoritmo.

Na primeira semana do curso, iniciamos a formacdo utilizando as ferramentas
assincronas com video de apresentagdo da dindmica da oficina, textos, videoaulas, foruns de
discussdo, questionario online, com a finalidade de introduzir os conceitos sobre a historia da
robotica, seus fundamentos, tipos de robos, robdtica no contexto educacional, os pilares da
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roboética (mecanica, elétrica e programacdo), conceitos basicos de elétrica e apresentacdo da
plataforma online e colaborativa Tinkercad, com exemplo sucinto de um projeto robotico.

Na segunda semana, ocorreram momentos sincronos e assincronos de ensino remoto.
Nas atividades assincronas, utilizamos textos, videos, forum, tarefa e questionario, para
apresentar os conceitos introdutdrios para ensinar robdtica por meio das etapas do pensamento
computacional envolvendo problemas do cotidiano, programac¢do em blocos e montagem de
pequenos projetos roboticos. Para isso, foi utilizada a plataforma Tinkercad para simular
pequenos projetos roboticos sem ter pecas em maos. A atividade sincrona foi realizada por meio
da plataforma de webconferéncia da RNP do governo federal, havendo a transmiss@o ao vivo
para o Youtube. Essas atividades assincronas e sincronas da Oficina Online de Introducdo a
Robotica Educacional foram organizadas conforme o Quadro 1.

Para a aula remota/onl/ine em modo sincrono por webconferéncia na plataforma RNP,
foi proposto uma sequéncia de momentos online conforme o roteiro descrito no Quadro 2. Apos
a aula online na plataforma de webconferéncia, os alunos retornaram a atividade da aula online
de forma assincrona via férum do ambiente Moodle, a fim de desenvolver a pratica da robdtica,
em um trabalho de concepcdo (e ndo de reproducdo) dentro dos conceitos de decomposicao,
abstrag@o, reconhecimento de padrdes e algoritmo do pensamento computacional, com a
finalidade de descrever uma solucdo para um projeto de robdtica a ser desenvolvido no
simulador Tinkercad.

Nessa atividade, foi solicitado que os alunos descrevessem uma sequéncia logica, em
etapas, de como fazer um projeto de sinal de transito sincronizado conforme o exemplo
reproduzido no simulador Tinkercad, mas de forma que eles tivessem que pensar em todos os
passos na perspectiva de uma maquina. No final, eles participavam das discussdes apresentando
como pensaram computacionalmente no que aconteceria caso invertessem a ordem das
instrugdes de um algoritmo, se o resultado era 0 mesmo e o por que a ordem correta é essencial
para funcionamento do projeto a ser desenvolvido.

Ap6s “pensar computacionalmente” na solugdo de um problema de pratica de robotica,
em uma tarefa de “colocar a mao na massa”, os alunos, por meio do simulador Tinkercad,
desenvolveram um pequeno projeto de robdtica. Como na atividade anterior, os alunos
pensaram computacionalmente, planejando sua agdo. Além disso, nesta atividade foi proposto
que eles observassem como foram descritas as etapas planejadas e que criassem um passo-a-
passo para representar a sequéncia logica de resolugdo de um problema. No final, os alunos
deveriam compartilhar seu projeto, falando da sua experiéncia durante o processo ¢ como foi
utilizar o pensamento computacional e se ele facilitou a aprendizagem de robotica.
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Quadro 1 - Atividades sincronas e assincronas para o desenvolvimento da formacéo

Ferramentas e
conceitos basicos.
Habilidades:
Compreender,
aprender fazendo.

conceitos
elementares para
elaboragdo do
projeto.

ATIVIDADES
CONCEITOS E
FORMACAO| HABILIDADES OBJETIVOS RECURSO | SINCRONA | ASSINCRONA
Historia da robdtica,
etapas do método
cientifico, conceitos Foérum 1 - X
de cargas elétricas. Apresentar os
Habilidades: objetivos da
Compreender, disciplina e
experimentar. atividades
propostas.
Robotica educacional Férum 2 - X
e seus pilares, Conhecer e refletir
conceitos basicos de | sobre a historia da
1% Semana . elétrica, seus fundamentos
simulador Tinkercad | e tipos de robds.
e suas possibilidades.
Habilidades: Conhecer a
Reproduzir, robdtica no
compreender. contexto
educacional, seus ..
Definigbes e pilares, conceitos Questionario 1 B X
possibilidades da basicos da elétrica
plataforma e e simulador
simulador Tinkercad. Tinkercad.
Habilidades:
Compreender.
Aula remota/Online
com ferramenta
sincrona. Experimentar Webconferéncia X -
Habilidades: ferramenta
Interagdo e sincrona de
colaboragdo. comunicagio
(webconferéncia).
Conceitos de Férum 3 _ X
pensamento Conhecer e
computacional, compreender as
programacao por etapas do PC para
2* Semana meio do Tinkercad. resolugdo de
Habilidades: problema por meio
Compreender, do simulador
resolver problemas, Tinkercad.
pensar
computacionalmente. Conhecer os Tarefa 1 - X

Fonte: Elaborac¢ao préopria, com base na pesquisa realizada
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Quadro 2: Roteiro da aula remota/online em modo sincrono
MOMENTO DESCRICAO

Apresentamos aos participantes, a ferramenta de
Conhecendo o Tinkercad criar e simular circuitos Tinkercad, ¢ os seus
respectivos recursos e funcionalidades.

Apresentamos a placa Arduino, as possibilidades
Conhecendo o Arduino e os seus componentes para criacdo de projetos, e seus respectivos
componentes.

Apresentamos alguns conceitos sobre a logica digital

Conhecendo os conceitos basicos de logica digital R N
e niveis logicos bindrios.

Foram apresentados conceitos, sobre Leds, resistores

Conhecendo os conceitos basicos de eletricidade ~ - D
e a relacdo entre corrente, tensdo e resisténcia.

Explicamos e desenvolvemos um projeto com dois

Apresentagdo de um projeto no Tinkercad Leds, exemplificando os codigos em texto e blocos.

Explicamos o pensamento computacional, no
Conhecendo o Pensamento Computacional processo de pensamento envolvido na formulagdo de
um problema e na expressao de sua solucdo.

Foram apresentados os pilares, ¢ os conceitos de

Conhecendo os Pilares da Computagao o o .
mecanica, elétrica e programagio.

Apresentamos as possibilidades acerca do uso da

Possibilidades de Uso da Robdtica Educacional . .
robotica educacional.

Fonte: Elaboracio préopria, com base na pesquisa realizada.

As atividades do Quadro 1 foram organizadas no AVA Moodle conforme o Quadro 3 a

seguir:
Quadro 3: Atividades no AVA Moodle
ATIVIDADES DESCRICAO
| Forum para realizagdo do experimento de aplicagdo dos conceitos
de eletricidade e corrente elétrica.
2 Reproduzir os conceitos de circuito elétrico no simulador Tinkercad.
Questionario de avaliagdo dos conceitos introdutorios.
4 Planejamento de um projeto robotico a partir dos conceitos do
pensamento computacional
Construgao de um projeto no simulador Tinkercad a partir do planejamento
5 . .
desenvolvido na Atividade 4.

Fonte: Elaboracio prépria, com base na pesquisa realizada.
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4. RESULTADO E ANALISE DE DADOS

De acordo com os dados coletados, o curso obteve uma taxa de participacdo dos
alunos ao final em torno de 60%. Para evidenciar esses resultados, esta se¢do apresenta as
impressdes dos professores por meio de relatos apresentados nas atividades quanto aos
conhecimentos adquiridos, as dificuldades, aos éxitos de aprendizagem como também quanto
as motivagdes dos alunos.

O primeiro bom resultado alcangado pela oficina online foi no processo de inscrigdes.
Nesse processo, obtivemos 566 inscritos para 40 vagas, algando diversas regides do pais,
dentre as elas a regido Sudeste com 66%, 14% Norte, 9% Nordeste, 8% Sul e 3% Centro Oeste.
Diante desses dados, foi possivel perceber a grande procura em formagdo e a abrangéncia
que conseguimos atingir com um formato de ensino remoto de robdtica.

4.1. Resultados no questionario final da formacéo

Dos 40 alunos selecionados, 24 participantes foram certificados na Oficina Online de
Introdugdo a Robotica Educacional para formagdo de professores. Os alunos que concluiram
a oficina foram submetidos a um questionario de avaliacdo final, a partir do qual coletamos
e analisamos as respostas sobre avaliacdo/sugestdes/criticas quanto a formacdo. Essa
avaliagdo ¢ apresentada nos graficos da Figura 1.

Figura 1 - Questionario de avaliacdo final da oficina online

SOBRE SUAS EXPECTATIVAS QUANTO A OFICINA? ESTA FO! SUA PRIMEIRA OFICINA DE ROBOTICA EAD
m A oficina atendeu as minhas expectativas REALIZADA?
® A oficina ndo atendeu as minhas expectativas W Néo, ja realizei
o A oficina superou positivamente as minhas expectativas | N3o, ja realizei cursos EaD em outras plataformas

Sim, esta foi minha primeira experiéncia

4%
17%

COMO VOCE AVALIA ESTA OFICINA?
= REGULAR mBOM m MUITO BOM

Fonte: Elaboracio prépria, com base na pesquisa realizada
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Figura 2 — Rendimento dos alunos

Atividade 1 Atividade 2
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S 10 .
=
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0
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Fonte: Elaboracio propria, com base na pesquisa realizada

Também constatamos que foi a primeira experiéncia para 79% dos alunos nessa
modalidade online de ensino de robotica, que somente 17% ja obteve essa experiéncia em
plataforma online e que 4% ja realizou uma formagao a distancia de robdtica educacional. Os
dados, evidenciam, portanto, uma caréncia de estratégias de ensino de robotica na modalidade
de ensino remoto e a distancia.

Os graficos da Figura 2 expdem os rendimentos dos alunos por nota em
cada atividade (do Quadro 3). Observamos que a maioria dos alunos alcangaram notas maximas
nas atividades.

Uma importante observagdo nos graficos de desempenhos na Figura 2 é em relagdo as
atividades 3, 4 e 5, que evidenciam uma evolucdo dos alunos apos a aula sincrona
desenvolvida via webconferéncia com pratica no simulador online Tinkercad. Observem que
na Atividade 2, houve dificuldades no uso do simulador Tinkercad. Ja na Atividade 5, os alunos
mostraram melhores resultados de concepgdo e pratica no simulador, o que mostra que houve
melhor aprendizado aplicando os conceitos do pensamento computacional e tendo uma
experiéncia em aula sincrona de uso do simulador. Em uma avaliacdo geral quanto a formacao,
como indicado no grafico acima, obtivemos o resultado de 83%, como bom e muito bom, o que
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apresenta como resultado positivo para formacdo e 17% respondeu como regular. Quando
perguntamos quanto as expectativas na formacdo, observamos que obtivemos 0s mesmos
resultados, onde 83% responderam que superou e que atendeu as suas expectativas e 17%
respondeu que ndo atendeu as suas expectativas. Dessa forma, acreditamos que esse resultado
de 17% como regular ou de ndo ter atendido, seja devido a procura por uma formac¢do mais
avangada ou que esperava uma formacdo mais aprofundada. Deste modo, consideremos em
projetos futuros necessidade de deixar mais claro o publico-alvo e o nivel de profundidade da
formacéo.

Concluindo, o Quadro 4 apresenta alguns dos depoimentos dos professores que
participaram da Oficina Online de Introdu¢do a Robdtica Educacional. Os resultados
apresentados a partir das opinides dos alunos e de seus desempenhos apontam para €xito na
aplicacdo da metodologia de sala de aula invertida ressignificada para o contexto de ensino
remoto de Roboética Educacional para professores.

Quadro 4 - Depoimentos de Professores

PERGUNTA DEPOIMENTOS

“Posso incluir agora a programagdo em minhas aulas de forma facilitada com o
Tinkercad”, “Aprendi uma didatica bacana para o ensino ¢ a relembrar o uso da
Quais mudangas ocorreram | plataforma Tinkercad”, “Com toda certeza estudarei mais sobre a interface
ou podem ocorrer na sua | Tinkercad e levarei para minha pratica com criangas®, “Me forneceu ideias para
pratica pedagogica ap6s a | trabalhar com os alunos.” e “poder criar um ambiente mais lidico e interativo para
conclusdo dessa formagdo? | a aprendizagem de robotica, principalmente pela plataforma Tinkercad, e também
um novo olhar quanto a ciéncia e tecnologia como um mundo de descoberta e
investigacdo, com praticas e experimentos para o entendimento de conceitos
fisicos e quimicos de maneira simples e divertida”.

“Ja fiz alguns cursos de Arduino, inclusive no Tinkercad. Mas o maior problemas
que todos eles eram introducdo a robotica, minha dica € criar varios cursos de
robodtica com niveis diferente”, “A formag@o foi extremamente enriquecedora.
Toda a explicagdo foi de forma simples”, “gostei da prestatividade dos
professores”, ‘“Parabéns a todos...foi muito didatica e esclarecedora”, “foi
excelente...”, “no geral, gostei da formacao”, “sugiro elaborar um curso para
Contribua com entender a parte elétrica basica, um curso que seja voltado para pessoas que nido
elogios/criticas e sugestdes | tém vasto conhecimento no assunto e precisam desse conteudo para avangar no
uso dessa ferramenta. Sugestdo ¢ priorizar as pessoas que fizeram este curso de
robotica educacional.”, “s6 elogiar, foi uma formag@o bem tranquila e uma 6tima
iniciativa, para despertar o gosto pela roboética e adquirir novos conhecimentos e
ferramentas.”, “parabéns pela iniciativa, é preciso aprofundar um pouco mais.”,
“Excelente! Otimos professores! Parabéns!” e “adorei o curso deixo como

sugestdo de um curso de especializacdo em Robotica Educacional”.

Fonte: Elaborac¢ao préopria, com base na pesquisa realizada

5. CONCLUSAO

Este trabalho apresentou uma proposta de uma formagdo continuada para professores
através de uma formagdo online de introducdo a robotica educacional, com a proposta de
ressignificagdo do modelo de sala de aula invertida para ensino remoto por meio de ferramentas

W UniRede

Associagio Universidade em Rede

EBUCACAD QUE TRANSFORMA



sincronas e  assincronas.  Objetivou-se = promover uma reflexdo e uma
reorientacdo de estratégias de inovagdo nas praticas educativas para preparar professores para
mediacdo através das etapas do pensamento computacional, do desenvolvimento de
sequéncia com a linguagem de programagdo em blocos € com pequenos projetos robdticos
por meio do simulador online e colaborativo Tinkercad.

A estratégia de ressignificagdo da sala de aula invertida para uma formacdo de
robotica de forma totalmente online veio desconstruir o entendimento do senso comum de
que sO6 ¢ possivel ensinar robodtica presencialmente. Pudemos observar que os alunos
gostaram, também, da forma como foi conduzida a formacao, totalmente online e tendo como
base os trés pilares da robdtica (mecéanica, elétrica e programacgdo) e, principalmente, por
meio da produgdo de projetos roboéticos utilizando o simulador Tinkercad, que propiciou que
a formagdo pudesse acontecer remotamente.

Essa forma de estratégia para ensino de robdtica online possibilita ampliar e aprimorar
os conhecimentos dos professores quebrando barreiras da localizagdo geografica podendo ser
totalmente online, além de demonstrar outras formas de ensinar robdtica sem o uso do kit fisico
e encontros presenciais. E importante ressaltar que esse foi um primeiro passo para novos
estudos com formacdo continuada em roboética educacional totalmente online, onde nio se
exigiu conhecidos prévios dos participantes, tendo uma oferta aberta para diferentes
profissionais da educagdo e areas de ensino.

Concluimos com os resultados obtidos, que a formagao em robdtica para esse grupo
de professores foi exitosa, por meio de uma metodologia simples e com uma inovagdo pela
ressignificacdo da sala de aula invertida para o atual momento, podendo servir como exemplo
para outras a¢des de formacao, e devido a procura ¢ o fato de ter alunos experientes no curso
indica que cursos complementares a este, mais avangados podem ser ofertados futuramente.
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