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Resumo

Este artigo apresenta o projecto DROIDE VIRTUAL, que tem por objectivo descrever, analisar ¢ compreender o
processo de construgdo do conhecimento sobre conceitos de programagdo e o desenvolvimento de competéncias nesta
area. O projecto tem uma duragdo de trés anos — sendo este o primeiro ano — e envolve estudantes do ensino
secundario da Madeira, Agores, Canarias e Cabo Verde, os quais aprendem programagdo desenvolvendo pequenos
projectos de robdtica através da colaboragdo virtual em um ambiente de aprendizagem baseado na web.

Abstract

This paper presents the DROIDE VIRTUAL project, which aims to describe, analyse, and understand the process of
knowledge construction about programming concepts and the development of skills in this area. The project lasts
three years — being this the first one — and involves high school students from Madeira, Azores, Canary Islands,
and Cape Verde, which learn programming by developing small robotics projects through virtual collaboration in a
web-based learning environment.

1. Introducéo

A Informatica ¢ uma 4area intelectualmente exigente e um grande numero de conceitos
fundamentais precisa ser ensinado na sala de aula em relativamente pouco tempo. Além disso, boa parte
do conhecimento ¢ fundacional, o que faz com que a aprendizagem de novos conceitos requeira a plena
compreensdo e assimilagdo dos contetdos anteriormente ensinados.

Isso leva a que as disciplinas introdutdrias de Informatica sejam frequentemente frustrantes, tanto
para os estudantes quanto para os docentes (Fagin, 2000). A rapida obsolescéncia dos equipamentos ¢
aplicagdes informaticas e a heterogeneidade e diversidade das turmas no que respeita a preparagdo,
interesses em termos de carreira, habitos de estudo e de trabalho e motivagdo constituem, para os
docentes, um desafio significativo, tanto em termos de curriculo quanto de avaliagdo (Buchner, 2001).
Os estudantes, por sua vez, ficam muitas vezes desapontados pelo grande esforgo que precisam despender
para realizar algumas das tarefas de programag@o propostas, por vezes bastante simples, as quais julgam
nao fazer muito sentido nem trazer grandes beneficios.

Tal situacdo tem levado muitos docentes a experimentar novas abordagens de ensino nas
disciplinas introdutérias de Informatica, de modo a transmitir os conceitos fundamentais de forma mais
eficiente e dar maior énfase ao desenvolvimento de actividades praticas (Herrmann & Popyack, 1998),
que parecem ser mais relevantes e, a0 mesmo tempo, mais motivadoras e interessantes, pois mesmo
muitos dos estudantes que nunca demonstraram dificuldades no aprendizado de determinados contetidos,
podem se mostrar incapazes de aplica-los de forma pratica (Chella, 2002).

2. O projecto Droide

Visando “atacar” alguns dos problemas anteriormente apontados, surge na Universidade da
Madeira, em Outubro de 2005, o projecto DROIDE, tendo como objectivo o desenvolvimento, na sala de
aula, de projectos simples de robdtica, uma vez que tais experimentos podem estimular a criatividade e
contribuir para o desenvolvimento da capacidade de resolucdo de problemas reais (Fagin, 2000), além de
proporcionarem uma materializacdo visivel das teorias e métodos neles envolvidos (Finke, Hommel,
Scheffer, & Wysotzki, 1996). A aplicagdo pedagogica da robodtica permite ainda uma maior
transversalidade curricular, promove a flexibilidade cognitiva e incentiva o trabalho colaborativo,
possibilitando que o estudante construa o seu proprio conhecimento (Barriuso et al., 2004). Assim, o uso
de rob6s — mesmo os mais simples ¢ de baixo custo — pode motivar e tornar os contetidos de
Informatica mais pertinentes para os estudantes, além de trazer uma nova realidade, a robdtica, para a sala
de aula. Pela sua natureza, os robos sdo ideais para trabalhar diversos conceitos em diferentes disciplinas
de Informatica, tais como Logica (Vaniea, 2003), Algoritmos e Programagdo de Computadores (Buchner,
2001; Heatinger, 2004; Schumacher, Welch, & Raymond, 2001; Wong, 2001) e Inteligéncia Artificial
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(Imberman, 2003; Klassner, 2002; Kumar & Meeden, 1998; Miller, 2004), além, como ¢ o6bvio, da
propria Robética (Gage & Murphy, 2003; Kay, 2003; Klassner, 2002).

O primeiro livro-texto de introducdo a programacdo de computadores a propor essa abordagem
mais experimental, baseada na premissa de “aprender fazendo” (Urban-Lurain & Weinshank, 1999),
usando conceitos de robdtica, foi publicado ha cerca de 25 anos (Pattis, 1981). Entretanto, o objectivo
proposto era dificil de atingir, pois o robo utilizado era estritamente virtual e a tecnologia dos robds
programaveis daquela época tornava financeiramente impraticavel a utilizagdo de dispositivos roboticos
reais nas salas de aula. Felizmente, os notaveis avancos da industria informatica, em termos de relagao
custo/desempenho, mudaram completamente aquele quadro, permitindo que hoje a utilizagdo pedagdgica
e educacional da robdtica possa ser uma realidade nas salas de aula. Um dos dispositivos roboticos de

baixo custo mais populares é o kit LEGO®™ MindStorms™ (Knudsen, 1999), utilizado neste projecto.

A robotica, por depender de conhecimentos multidisciplinares, provenientes de areas muito
distintas — como, por exemplo, engenharia mecénica, electronica, controlo, comunicagdes, visdo por
computador, computagdo paralela em tempo real e desenho e implementagdo de software — constitui um
dominio de problemas de diferentes complexidades, suficientemente desafiadores para serem explorados
numa perspectiva de trabalho colaborativo (Beer, Chiel, & Drushel, 1999; Price, Richards, Petre, Hirst, &
Johnson, 2003), em diferentes disciplinas. Por outro lado, a disponibilidade de robds Lego Mindstorms,
pequenos e de preco acessivel, aliada ao facto dos robds serem objectos fisicos, cujo resultado final do
processo de construgdo € concreto e observavel, viabiliza o desenvolvimento de projectos simples de
robdtica mesmo quando se trabalha de maneira independente (Price et al., 2003).

3. O subprojecto Droide Virtual

A dispersdo e o relativo isolamento das regides insulares t€ém também encorajado iniciativas na
area de Educacdo a Distancia como uma forma complementar ou alternativa de possibilitar treino e
formacao, visando com isso potenciar o aparecimento de massa critica capaz de suprir as necessidades
dessas ilhas e arquipélagos ao nivel dos recursos humanos, com formacdo técnica e cientifica adequada
a0s novos requisitos impostos pela crescente informatizagao e globalizagdo da sociedade.

Assim, em Outubro de 2006, surge o subprojecto DROIDE VIRTUAL, que inclui parceiros das
regides insulares que integram a Macaronésia — Madeira, Acores, Canarias ¢ Cabo Verde (Fig. 1) —,
tendo como principal objectivo descrever, analisar e compreender o processo de constru¢do do
conhecimento acerca dos conceitos de programagdo ¢ o desenvolvimento de competéncias nesta area,
quando os alunos colaboram virtualmente na realiza¢ao de projectos de robotica.
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Fig. 1 — Area geografica da Macaronésia
(adaptado de Lloris et al. (1991)).

De cada uma das regides insulares participam um tutor e quatro estudantes do Ensino Secundario,
sendo os grupos virtuais formados por um aluno de cada arquipélago e um tutor (Fig. 2). Os componentes

1 http://mindstorms.lego.com
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de cada grupo interagem virtualmente e, quando necessario, buscam o apoio do tutor, o qual desempenha
no grupo um papel de old-timer.

O projecto desenvolve-se em trés etapas principais. Na primeira etapa, houve a necessidade de
explorar algumas ferramentas de comunicagdo e escolher o melhor ambiente para o desenvolvimento do
trabalho colaborativo, tendo em conta que o mesmo deve permitir a gestdo das actividades, a exposigdo
de ideias e o desenvolvimento de brainstorming, entre outros requisitos (Andrade, 2005). A plataforma

escolhida foi 0 Moodle2. Além de possuir uma interface simples e amigavel, o Moodle é um sistema de
gestdo de ensino e aprendizagem que segue a filosofia open source na sua distribui¢do e desenvolvimento
e possui funcionalidades com forte componente de participagdo, comunicacdo e colaboragdo (Legoinha,
Pais, & Fernandes, 2006), caracteristicas importantes para este projecto.

A segunda etapa compreende a fase de elaboragdo dos problemas a serem trabalhados
colaborativamente.

A ultima etapa compreendera a recolha e analise dos dados obtidos, incluindo o registo das
conversas mantidas nos chats e foruns de discussdo que incidam sobre a resolugdo dos problemas
propostos, as imagens de video utilizadas na partilha de informagdes para a construcdo e utilizagdo dos
robds, bem como os relatorios produzidos sobre as actividades desenvolvidas. Em tal andlise, sera
utilizada uma abordagem qualitativa de natureza interpretativa.

O referencial tedrico adoptado baseia-se nas Teorias da Aprendizagem Situada (Lave & Wenger,
1991; Wenger, 1998; Wenger, McDermott, & Snyder, 2002), nomeadamente comunidades de pratica
virtuais.
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Fig. 2 — Estrutura de cada grupo virtual.

4. Consideracdes Finais

Embora este estudo ainda esteja numa fase inicial, muitas das questdes que surgiram aquando da
elaboragdo do projecto — Porqué programagdo? Porqué robos? Porqué na web? Porqué trabalho
colaborativo? — vém encontrando respostas.

O trabalho até agora desenvolvido também reforca a convicg¢do de que a robotica pode ser usada
com sucesso ndo s6 no ensino de muitos aspectos do curriculo de Informatica, nos diferentes niveis
educacionais, mas também no ensino de outras disciplinas, nomeadamente das ciéncias exactas, uma vez
que a utilizagdo da robotica educativa pode encorajar os estudantes a expandir sua aprendizagem além dos
limites imediatos de qualquer disciplina especifica, bem como promover a exploragdo de conceitos
abstractos nessas mesmas disciplinas.

Tendo em conta que o desenvolvimento de actividades praticas parece ser mais relevante e, ao
mesmo tempo, mais motivador e interessante para os estudantes, o desenvolvimento colaborativo de
projectos de robdética via web, enfatizado neste trabalho, pode se constituir numa abordagem mais
eficiente para o ensino de programagio do que o ambiente tradicional de sala de aula.
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