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Introducao
Neste trabalho propomos a automacao de um
carrinho, Figura 1, para a aplicacao em uma proposta
didatica de ensino gue envolve o estudo de cinematica
em duas escolas de Ensino Médio.

Objetivos
1) Conceber uma atividade sobre movimento retilineo
uniforme (MRU) e
2) auxiliar os alunos da Educacao Basica a superarem
dificuldades de aprendizagem em Interpretacoes de
graficos.

Figural: Carrinho automatizado

Metodologia

O carrinho fol programado para andar em linha reta
sobre uma superficie plana e de cor clara, conforme
Figura 2, e mudar de velocidade cada vez gue passa por
uma fita preta colocada transversalmente a linha reta e
espacada de 0,5 m cada. O aluno, ao ver o carrinho
passando a cada marcacao deve tomar o tempo com um
cronometro, obtendo 10 diferentes tempos (Figura 3).
Essa proposta didatica foi aplicada em duas escolas
estaduais de Bagé/RS envolvendo cerca de 60 alunos.
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Figura2: Representacao esquematica de uma pista mostrando
0S marcadores.
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Figura 3: Coleta de dados.

Resultados e Discussoes

Todos os alunos, em duplas ou trios, conseguiram
construir graficos de posicao e velocidade versus tempo
(Figura 4). Porém, dentre as guias preenchidas pelos
alunos, encontramos em somente trés guias
Interpretacoes adequadas sobre os graficos tracados.
Diante das dificuldades, propomos uma atividade
envolvendo interpretacao de graficos. Com esta atividade
constatamos que os alunos foram capazes de extrair
adequadamente dados de um grafico posicao versus
tempo.

4) Utilizando os dados da Tabela 2, construa o gréfico da velocidade em funcao do
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Figura 4: Graficos construidos pelos alunos.
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Figura 5: Grafico para os alunos extrairem dados.

Em relacao a automatizacao do carrinho, tivemos
que superar alguns problemas de ordem técnica. Num
primeiro momento uma grande dificuldade era manter o
carrinno com um movimento retilineo. Superamos este
problema utilizando um carrinho com um unico eixo de
tracao (traseira) acionada por um unico motor. Utilizamos
outro motor na dianteira para controle da direcao. Apos
solucionar o problema descrito acima, observamos que o
carrinho nao identificava as linhas transversais durante o
ajuste de direcao. Superamos este problema utilizando
Interrupcoées na  programacao  (Arduino, 2012).
Apresentamos na Figura 6 o circuito esquematico.
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Figura 6: Circuito esquematico automacéao do carrinho.

Conclusoes

Concluimos que por se tratar de uma experiéncia
Inicial, obtivemos resultados nao muito satisfatorios, mas
gue apontaram a grande dificuldades dos alunos tanto na
Interpretacao fisica quanto na interpretacao grafica. Para
sanar estas dificuldades estamos propondo um guia com
base no trabalho de Araujo, Veit e Moreira (2008), visando
maior interatividade dos alunos com o carrinho.
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