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RESUMO 

A tecnologia está cada vez mais presente no meio educacional, sendo utilizada como 

um instrumento facilitador no processo de ensino e aprendizagem. A presente 

pesquisa tem como ponto principal analisar como a Robótica Educacional pode 

contribuir para o desenvolvimento da lateralidade das crianças de quatro (4) a seis (6) 

anos de idade. Assim, para desenvolver esta pesquisa foi selecionada uma Instituição 

privada, localizada em Porto Alegre, o Colégio Marista Rosário, onde o público-alvo 

são estudantes matriculados em algumas turmas da Educação Infantil. Na presente 

pesquisa, de natureza aplicada e de objetivos exploratórios/explicativos, foi realizado 

um levantamento bibliográfico sobre os assuntos essenciais para o desenvolvimento 

desta como: Infância, Educação Infantil, o Brincar, Lateralidade e Robótica 

Educacional. Além disso, a pesquisa também realizou um levantamento dos principais 

trabalhos relacionados a estes assuntos, de modo a determinar quais seriam os 

diferenciais que deveriam ser propostos pela presente pesquisa. A metodologia 

utilizada foi a pesquisa participante, onde as crianças e a pesquisadora 

desenvolveram produtos a serem construídos através de diálogos, colaborações e 

trocas de experiências. Especificamente neste estudo, foram realizadas entrevistas 

abertas e observações participantes em sala de aula, por meio de fotos, de gravações 

de vídeos e de desenhos. Desta forma, foi criado um dispositivo robótico - cachorro 

robô; um controle remoto, no formato de um aplicativo, desenvolvido no App Inventor, 

para que o dispositivo possa ser controlado; e, para complementar estes recursos, foi 

criado um jogo digital no programa Scratch a fim de comprovar ou não o objetivo 

delimitado por esta Dissertação. Para tanto, a pesquisa foi aplicada em duas turmas 

da educação infantil, compreendendo uma média de 20 estudantes por turma e com 

dez (10) encontros de 1 hora-aula semanal com as educadoras de tecnologia, de 

educação física e da educação infantil. O processo exigiu a ativa participação dos 

estudantes e das educadoras, de modo a delinear aspectos fundamentais que o 

dispositivo robótico poderia estimular. Com o desenvolvimento deste estudo pôde-se 

perceber que os estudantes utilizaram-se dos artefatos produzidos para “brincar e 

aprender” sobre os diversos campos de experiência da Educação Infantil vinculados 

ao seu corpo, em especial ao desenvolvimento da lateralidade, que é um aspecto 

essencial para a vida adulta. 

Palavras-chave: Educação Infantil, Lateralidade, Robótica Educacional. 



 
   

ABSTRACT 

 
Technology is increasingly present in the educational environment, being used as a 

facilitating tool in the teaching and learning process. The main focus of the present 

research is to analyze how Educational Robotics can contribute to the development of 

laterality in children from four (4) to six (6) years of age. Thus, in order to develop such 

research, Colégio Marista Rosário, a private institution located in the downtown area 

of the city of Porto Alegre was selected. The target audience are students enrolled in 

Early Childhood Education of designated classes. Since this study consists of applied 

nature and exploratory/explanatory objectives, a bibliographic survey was carried out 

on the essential subjects for its development, such as: Childhood, Early Childhood 

Education, Playing, Laterality and Educational Robotics. Moreover, the research also 

gathered the main works related to these subjects in order to determine the differentials 

that should be proposed by the study. The methodology used was the participant 

observation, where the children and the author of the research developed products to 

be constructed through dialogues, collaborations and exchanges of experiences. 

Specifically in this study, open interviews and participant observations were performed 

in the classroom through photos, video recordings and drawings. Thus, a robotic 

device was created - a robot dog; a remote control in the format of an application 

developed through the App Inventor to control the device and; to complement such 

features, a digital game was created in the Scratch Software in order to prove or 

disprove the objective delimited by this Dissertation. To do so, the research was 

applied in two classes of early childhood education, comprising an average of 20 

students per class and with ten (10) one-hour weekly class meetings with technology, 

physical education and early childhood educators. The process required the active 

participation of students and educators in order to outline fundamental aspects that the 

robotic device could stimulate. With the development of this study it can be seen that 

the students used the artifacts produced to "play and learn" about the different fields 

of experience of Early Childhood Education linked to their body, especially the 

development of laterality, which is an essential aspect for adult life. 

 

Keywords: Early Childhood Education, Laterality, Educational Robotics. 
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1. INTRODUÇÃO 

As tecnologias auxiliam os seres humanos a pensar e agir, gerando inovação 

e conhecimento. A partir desta concepção, a robótica passa a ser uma aliada na 

indústria, na medicina, na educação, por meio da automação e de robôs que 

desenvolvem trabalhos diários, que por muitas vezes passam despercebidos, tais 

como: elevadores, semáforos, veículos, sensores, entre tantos outros (LOPES, 2008; 

OLIVEIRA, 2007; ROMERO et al, 2014).  

Na presente pesquisa, optou-se por abordar a Robótica Educacional (RE), 

devido a área de atuação da pesquisadora em seu contexto profissional. A RE propicia 

a aprendizagem pelo ato de brincar e favorece a apropriação do conhecimento 

utilizando-se do lúdico. Segundo as Diretrizes Curriculares Nacionais da Educação 

Infantil (DCNEI, 2010) as brincadeiras e intervenções das crianças devem ser 

observadas, registradas e avaliadas, pois é pela brincadeira que elas conseguem se 

expressar, seja por meio de gestos, da utilização do seu corpo, da comunicação ou 

de sentimentos. Nesse sentido, a escola deve propiciar um ambiente acolhedor para 

que a criança possa desenvolver-se, organizar-se e planejar-se durante a brincadeira. 

Os estudantes ao brincarem com a robótica ficam felizes, curiosos e 

satisfeitos, pois pelo uso do dispositivo robótico eles interagem com algo inovador e 

diferente, possibilitando cada vez mais o desenvolvimento de habilidades e 

competências tanto de forma individual quanto coletiva (SANTIN, SILVA e BOTELHO, 

2012). 

Esta pesquisa foi desenvolvida em uma Instituição privada, localizada no 

centro de Porto Alegre, o Colégio Marista Rosário, com aproximadamente 2.970 

estudantes, no ano de 2018. Esta escolha deve-se principalmente, porque a referida 

instituição utiliza Robótica Educacional a mais de quinze (15) anos com os objetivos 

de: ampliar a criatividade, o raciocínio lógico, o trabalho em equipe, a capacidade de 

planejamento e de organização, a pesquisa e a autonomia do aprendizado, a tomada 

de decisões, a definição de ações, o diálogo e o respeito de diferentes opiniões para 

construir o saber.  

No Colégio Marista Rosário, a Robótica Educacional está associada às 

atividades extraclasses a partir do 3º ano do Ensino Fundamental. Como a 
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responsável pela condução desta pesquisa é professora de Tecnologias Educacionais 

na Educação Infantil desta mesma instituição, desde 1999, e trabalha com a RE há 

aproximadamente doze (12) anos, resolveu desenvolver este trabalho juntamente com 

algumas educadoras da Educação Infantil por acreditar que a robótica estimula 

diversas habilidades e se comunica com diversos campos de experiência da educação 

infantil possibilitando um aprendizado questionador e investigativo.  

Com esta Dissertação, pretende-se analisar se a Robótica Educacional pode 

contribuir para o desenvolvimento da lateralidade dos estudantes da Educação 

Infantil, em aulas de Educação Física e Informática, através de brincadeiras e da 

expressão corporal que serão desenvolvidas por meio de atividades lúdicas e 

desafiadoras que unem teoria e prática em espaços diversos, como o da sala de aula, 

os laboratórios de informática, as quadras esportivas e outros espaços do colégio. 

Esse conceito é muito importante, pois segundo Fonseca (1989): 

A lateralidade [...] representa a conscientização integrada e 
simbolicamente interiorizada dos dois lados do corpo, lado esquerdo e 
lado direito, o que pressupõe a noção da linha média do corpo. Desse 
radar vão decorrer, então, as relações de orientação face aos objetos, 
às imagens e aos símbolos (FONSECA, 1989, p.69).  

 

Considerando a inserção da Educação Infantil na Base Nacional Comum 

Curricular - BNCC (2017) e seus campos de experiência (situações, experiências e 

saberes das crianças) percebe-se que a questão corporal ganha destaque, ela é 

explorada e vivenciada pelos movimentos, pelas atividades lúdicas, pelos jogos, pelas 

expressões e pelas brincadeiras. A aquisição do conhecimento se dá pelo corpo 

inteiro, não podendo separar a mente do corpo (SANTORO, 2017). 

Dessa forma a presente Dissertação parte do seguinte problema de pesquisa: 

Como a robótica educacional pode contribuir para o desenvolvimento da lateralidade 

dos estudantes da educação infantil? De modo a respondê-lo de forma adequada e 

consistente, a pesquisadora realizou este estudo de natureza aplicada e de objetivos 

exploratórios/explicativos, por meio de um levantamento bibliográfico sobre os 

assuntos abordados no trabalho (Capítulo 2) e uma pesquisa participante.  

Cabe observar que, os estudantes da educação infantil, que fizeram parte 

desta pesquisa, são crianças que estão na faixa etária de quatro (4) a seis (6) anos 
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de idade. Elas fizeram parte do planejamento, da organização, da coleta de dados e 

da sua validação, bem como da interação constante com a pesquisadora (CRUZ, 

2008). Nesse sentido, o procedimento utilizado foi a pesquisa participante, 

caracterizada pelo envolvimento e identificação da pesquisadora com os estudantes 

da educação infantil.  

A pesquisadora utilizou-se de procedimentos metodológicos relacionados à 

faixa etária do público em questão (CRUZ, 2008), crianças de quatro (4) a seis (6) 

anos, tais como: desenhos, fotos e filmagens, sempre respeitando a realidade e a 

vivência das crianças. Ela também, observou muito o comportamento das crianças 

quando eram indagadas em conversas informais com as educadoras da educação 

infantil e com as outras crianças, havendo uma observação participante utilizando 

entrevistas abertas. 

Notou-se que as crianças não ficaram envergonhadas/acanhadas em 

responder às perguntas ou em participar da pesquisa, pois a pesquisadora é 

professora de tecnologias das mesmas, havendo um entrosamento e um 

relacionamento muito descontraído, assim como com as demais educadoras que 

participaram da pesquisa.  

Por meio de uma análise qualitativa de dados, juntamente com a pesquisa 

bibliográfica, foi definido o cachorro robô, o dispositivo robótico que foi analisado, de 

modo a verificar se ele poderia ou não contribuir para o desenvolvimento da 

lateralidade nos estudantes da educação infantil.  

Primeiramente foi elaborado o protótipo do robô, juntamente com os 

indivíduos participantes da pesquisa, utilizando-se do design participativo, que é uma 

colaboração entre os envolvidos ou usuários para determinado produto, sistema ou 

serviço, sempre enfatizando a participação destes e, considerando muito suas 

decisões (DUST e JONSDATTER, 2008).  

Cabe salientar que na educação, o Design Participativo pode surgir pelas 

necessidades dos educandos, independente da área, enriquecendo assim, o 

desenvolvimento de trabalhos e atividades; ressaltando, sempre, a interatividade entre 

os envolvidos (MOMBACH et al, 2010) 
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O protótipo inicial do robô foi criado na impressora 3D (3 dimensões), em 

tamanho menor ao do robô final, a fim de demonstrar e explorar com os estudantes a 

direção (movimento) que o robô pode realizar, tais como: andar para frente e para 

trás, para a esquerda e para a direita. Para que o robô se movimentasse, foi 

necessário elaborar um controle remoto, a ideia inicial pensada para o controle seria 

a de uma luva, onde os estudantes pudessem vesti-la na mão e controlá-lo. Dentro 

desta luva, estaria acoplado o celular, pois é por meio dele que o robô realiza seus 

movimentos. Assim, foi desenvolvido um aplicativo para que os estudantes o 

controlassem, sendo que os símbolos que foram utilizados para a movimentação do 

robô, foram definidos pelos próprios estudantes.  

Segundo os autores Muller, Haslwanter e Dayton (1997) quando se utiliza o 

design participativo escolhem-se determinadas técnicas para desenvolver produtos 

que provoquem reações positivas nos usuários, de modo que eles se sintam à 

vontade, confortáveis e que aproveitem a experiência de usar o produto. Desse modo, 

depois de alguns testes realizados, os estudantes decidiram eliminar a luva e segurar 

o celular na mão, pois acharam que a luva se tornou pesada e inconveniente. Os 

movimentos de direção foram experimentados, primeiramente, de forma corporal nas 

aulas de educação física para, posteriormente, serem vivenciados com o robô, pela 

ativação do robô via aplicativo, nas aulas de informática; muitas vezes as professoras 

de tecnologias e educação física trabalharam juntas para melhor observar as reações 

dos estudantes. 

Após a finalização dos protótipos do cachorro e do controle remoto, o robô foi 

construído em tamanho superior ao do protótipo, aproximadamente 30 cm. Ele foi 

aplicado junto ao público-alvo para responder ao problema apresentado por este 

trabalho. Maiores detalhes sobre os protótipos desenvolvidos podem ser encontrados 

no Capítulo 5 – Processo de Desenvolvimento dos Produtos, assim como detalhes da 

participação dos estudantes e de todo o processo de construção e confecção dos 

protótipos. 

A investigação da utilização do robô nas aulas de informática e educação 

física ocorreu por meio de observações, de conversas e de um jogo que foi aplicado 

com os estudantes de forma presencial e virtual. O robô, por meio de comandos do 
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controle, projetado pelos próprios estudantes, percorre diversos percursos definidos 

por eles, tanto nas aulas de educação física, quanto nas de informática. 

Nestes artefatos tecnológicos estão identificadas as habilidades previstas nas 

diretrizes da educação infantil. Segundo as Diretrizes da Educação Infantil Marista: “A 

linguagem tecnológica está intimamente articulada a significados que produzem e 

geram novas formas de conhecer, de se relacionar com o mundo, com as pessoas, 

provocando a criatividade tanto coletiva como individual.” (DEIM, 2015, p. 128). 

Estimulando assim, o processo de ensino-aprendizagem, a troca entre os pares e o 

robô. 

De modo a melhor detalhar a presente pesquisa, a próxima seção apresenta 

o objetivo geral e os específicos estabelecidos para a mesma. 

1.1 OBJETIVOS 

A presente pesquisa delimitou como objetivo geral: analisar como a Robótica 

Educacional pode contribuir para o desenvolvimento da lateralidade das crianças de 

quatro (4) a seis (6) anos de idade. 

Já os objetivos específicos, de modo a atingir o objetivo geral definido, foram, 

assim, delineados: 

• Averiguar como a Robótica Educacional pode estimular as crianças da 

educação infantil na exploração do espaço-tempo e do mundo que as rodeia, 

estabelecendo correlações com a sua corporeidade, utilizando-se de um 

dispositivo robótico; 

• Investigar como a criança se apropria do pensamento concreto para o abstrato, 

por meio de um jogo virtual construído com a participação ativa dos estudantes; 

• Possibilitar à criança o conhecimento sobre o movimento corporal, assim como 

das direções que compõe o seu espaço/ambiente, pelas brincadeiras e pelos 

jogos. 

De modo que esta Dissertação possa responder aos objetivos definidos e ao 

problema, previamente descrito, apresenta-se a justificativa da mesma na próxima 

seção.  
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1.2 JUSTIFICATIVA 

A pesquisadora deste trabalho é professora de Tecnologias, desde 1999, no 

Colégio Marista Rosário, e atua diretamente com a Robótica Educacional, pois 

acredita que ela possa transformar o sujeito em todos os sentidos: melhora a relação 

com os colegas e professores, incentiva o trabalho em grupo, estimula o raciocínio 

lógico e a criatividade, possibilita testar hipóteses, enfim, diversas características que 

estimulam e favorecem o desenvolvimento de habilidades que não são facilmente 

contempladas em uma sala de aula tradicional. Para Silva (SILVA, 2009) a Robótica 

Educativa auxilia na mediação da construção do conhecimento, envolvendo 

processos e procedimentos no ensino-aprendizagem por meio de dispositivos 

robóticos. 

Esta pesquisa tem como público-alvo estudantes matriculados na Educação 

Infantil da referida instituição, crianças entre quatro (4) e seis (6) anos. Baseado nas 

Diretrizes da Educação Infantil Marista, o Colégio Marista Rosário, onde se 

desenvolve a pesquisa, acredita em uma educação infantil que possibilita a 

brincadeira entre as crianças, sejam da mesma faixa etária ou não, estabelecendo 

ambientes de aprendizagem lúdicos: seja no corredor, na sala de aula, no pátio, 

resgatando brincadeiras antigas; a fim de proporcionar um aprendizado de cultura 

entre gerações (adultos e crianças) (DEIM, 2015). 

Segundo as Diretrizes Curriculares Nacionais da Educação Infantil (2010) as 

brincadeiras e intervenções das crianças devem ser observadas, registradas e 

avaliadas, pois é por meio da brincadeira que elas conseguem se expressar, seja 

pelos gestos, pela utilização do seu corpo, pela comunicação ou pelos sentimentos. 

O adulto e a escola devem propiciar um ambiente acolhedor para que a criança possa 

desenvolver-se, organizar-se e planejar-se durante a brincadeira.  “Possibilitem a 

utilização de gravadores, projetores, computadores, máquinas fotográficas, e outros 

recursos tecnológicos e midiáticos” (DCNEI, 2010, p.27). 

Assim como, na Base Nacional Curricular Comum, as crianças têm o direito à 

aprendizagem e ao desenvolvimento na educação infantil ("conviver, brincar, 

participar, explorar, expressar e conhecer-se" – BNCC, 2017) que garantem a sua 

aprendizagem em diversas situações de convivência com o outro, de vivenciar novos 

desafios, de serem instigadas a resolver problemas tanto sozinha, com o outro ou com 



21 
   

os que estão em sua volta (BNCC, 2017). Baseada nas orientações citadas 

previamente, surgiu a ideia desta pesquisa, que consiste em disponibilizar um artefato 

robótico com o qual a criança possa brincar, se divertir e aprender ao mesmo tempo.  

Segundo Katz (1999) “Os projetos oferecem a parte do currículo na qual as 

crianças são encorajadas a tomarem suas próprias decisões e a fazerem suas 

próprias escolhas [...]” (KATZ, 1999, p.38). 

Devido à visão multidisciplinar que a robótica educacional possibilita, 

percebeu-se que ao utilizá-la com a educação infantil seria possível realizar um 

trabalho integrado com outras professoras da educação infantil, interligando os 

saberes teóricos com os práticos, pela tecnologia. Além disso, propõe-se que os 

estudantes utilizem o dispositivo robótico nas aulas de informática e nas aulas de 

educação física, pois acredita-se que assim eles poderão experimentar todas as 

possibilidades de uso possíveis com o corpo, principalmente na questão da direção 

(frente, trás, esquerda e direita) e desse modo espera-se que eles se descubram e 

descubram o mundo ao seu redor (NEGRINE, 1994; BNCC, 2017).   

Cabe ainda destacar que, a referida instituição, onde a Dissertação foi 

desenvolvida, integra o Festival Marista de Robótica que no 2º semestre de 2018 

completará seu 10º ano. Esse festival apresenta diversas modalidades e para diversos 

níveis de ensino, mas até o presente momento, a Educação Infantil não teve nenhuma 

atividade prevista. Espera-se com este trabalho lançar um novo olhar para as 

possibilidades de inclusão da RE nas salas de aula da Educação Infantil e de sua 

efetiva participação em eventos não só como usuária da tecnologia, mas também com 

o potencial de desenvolver o pensamento científico.  

A próxima seção descreve como cada capítulo está organizado e quais os 

temas que cada um abordou. 
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1.3 ORGANIZAÇÃO DO TEXTO 

A presente pesquisa está dividida em capítulos que contemplam cada um dos 

aspectos essenciais ao desenvolvimento deste estudo. Os capítulos estão divididos 

em Revisão Bibliográfica, Estado da Arte, Procedimentos Metodológicos, Processo de 

Desenvolvimentos dos Produtos, Resultados e Conclusões. 

A Revisão Bibliográfica está presente no Capítulo 2, onde encontram-se 

referenciais que fundamentam esta pesquisa e estão divididos em seções que tratam 

da Infância, da Educação Infantil, do Brincar, da Lateralidade e da Robótica 

Educacional.  

O Estado da Arte está situado no Capítulo 3, onde são descritos os trabalhos 

relacionados a esta pesquisa. Eles foram pesquisados em eventos, periódicos, 

congressos na área da Educação Física e da Informática na Educação entre anos de 

2014 a 2016. 

Os Procedimentos Metodológicos encontram-se no Capítulo 4, onde é 

descrita a metodologia deste estudo, sua população e amostra, a geração e a coleta 

de dados. 

O Processo de Desenvolvimento dos Produtos está detalhado no Capítulo 5, 

abordando todos os processos dos produtos produzidos, entre eles: o cachorro 

robótico, o controle remoto e o jogo digital, onde é destacado também o envolvimento 

dos estudantes da educação infantil em todos estes processos.  

Os Resultados da pesquisa encontram-se no Capítulo 6, abrangendo todas 

as etapas das aulas de educação física e informática, bem como a interação dos 

estudantes com os produtos resultantes dessa Dissertação.  

E por fim, as Conclusões são apresentadas no Capítulo 7, após a exploração 

de todas as etapas prévias, e, além disso, algumas perspectivas de trabalhos futuros 

também são exploradas neste capítulo. 

O texto prossegue abordando o referencial teórico que embasa este estudo, 

tais como: Infância, Educação Infantil, o Brincar, Lateralidade e Robótica Educacional. 
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2. REVISÃO BIBLIOGRÁFICA 

Para fins de embasar as soluções propostas e aprofundar o conhecimento 

sobre os temas dessa Dissertação a pesquisadora realizou um levantamento 

bibliográfico, dentre os quais se destacam: (i) A Infância - apresenta o seu conceito e 

os seus sujeitos na perspectiva de alguns teóricos; (ii) Educação infantil - descreve as 

diretrizes curriculares da educação infantil e alguns teóricos que referenciam a 

importância desta etapa escolar na vida adulta; (iii) O Brincar - destaca a sua 

importância e o quanto a interação entre os sujeitos (crianças e adultos) é necessária; 

(iv) Lateralidade - descreve a relação do corpo e do movimento, dos esquemas 

psicomotores relacionados a orientação espacial e temporal; (v) Robótica Educacional 

descreve o conceito, suas tecnologias e sua aplicabilidade educacional. 

2.1 A INFÂNCIA 

Por volta do século XIII, a infância era totalmente desconhecida, tanto que as 

crianças logo eram “encaradas” como adultos, havendo indiferença ou ignorância de 

como proceder com as crianças por parte dos adultos. Já no século XVII, elas já não 

são mais encaradas como adultas e sim, como fracas e inocentes, havendo uma 

discriminação da sociedade. No século XVIII, mesmo permanecendo a inocência e a 

fraqueza, as crianças são cuidadas, a família se preocupa com seu futuro e, 

principalmente, há uma necessidade de instrução, escolarização e valorização do 

psicológico das crianças (ARIÈS, 1981; CORAZZA, 2002). 

Para Ariès (1981) a infância é um período específico da vida do ser humano, 

é um movimento histórico, não pode ser linear e alheio à vida diária das pessoas tanto 

cultural como social. Já Trois (2012) destaca que a infância está bem distinta, 

comparando aos dias de hoje com os tempos antigos; a criança hoje é ativa: ela 

constrói, produz, compreende, faz relações sociais, havendo uma distinção dos 

adultos.  

As crianças são sujeitos da infância. “A criança na contemporaneidade é vista 

como um ser que possui um corpo e uma mente, num espaço e tempo presente, que 

sonha, fantasia, cria e recria, convive e se relaciona com os outros“ (DEIM, 2015, p.24). 
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Tanto Heywood (2004) como Oliveira (2010) argumentam que “a criança é um 

constructo social que se transforma com o passar do tempo e, não menos importante, 

varia entre grupos sociais e étnicos dentro de qualquer sociedade” (HEYWOOD, 2004, 

p.21). 

A garantia das crianças de viver a infância deve gerar situações agradáveis, 

como expressar-se, comunicar-se, brincar, ter iniciativa e buscar soluções. O ambiente 

deve propiciar um bom relacionamento entre crianças e adultos, resultando atitudes e 

diálogos significativos (OLIVEIRA, 2010). 

Como afirma Barbosa (2009) as crianças podem viver várias experiências, 

vários tipos de infância: sentindo, aprendendo, pensando, emocionando-se, 

inventando, criando e dialogando. 

A criança deve sentir que está sendo acolhida, amada e cuidada, assim ela vai 

acreditar nela mesma, construindo sua própria autonomia. Ela deve explorar os 

brinquedos, os espaços que frequenta, a natureza, o seu corpo e dos demais colegas, 

tudo o que está a sua volta, pois seu desenvolvimento é corporal. A brincadeira com 

outras crianças, com adultos ou até mesmo sozinha, faz com que ela descubra sua 

posição no espaço-tempo (DEIM, 2015). 

A criança aprende pelo corpo e pela disponibilidade do professor em viver o 

dia-a-dia com as crianças, seja por meio de brincadeiras, de gestos corporais tantos 

dos adultos quanto das crianças, de projetos, de práticas, das relações com o outro, 

mas sempre enfatizando o protagonismo infantil (LEVIN, 2003). 

A escola, além da família, é um ambiente favorável para o desenvolvimento 

da criança, pois valoriza, respeita e dá condições de viver a sua infância, como 

descrito na próxima seção. 

2.2 EDUCAÇÃO INFANTIL 

Além da família, a escola é fundamental para o crescimento, percepção e 

desenvolvimento da criança.  As escolas devem apostar e investir cada vez mais nas 

crianças, incentivando suas ideias, seus questionamentos, suas necessidades 

individuais e grupais, seus desejos. O papel do professor é imprescindível em todos 

os sentidos: social, intelectual e afetivo. O professor deve motivar o questionamento, 
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a curiosidade, a investigação, o protagonismo das crianças, tornando-as responsáveis 

pela construção do seu conhecimento (OLIVEIRA, 2010). 

As experiências e os saberes das crianças estão ligados ao currículo, 

podendo definir como um modo inovador de avaliar e aperfeiçoar as práticas do dia-

a-dia da Educação Infantil (OLIVEIRA, 2010). 

O currículo deve ser articulado ao projeto pedagógico, onde cada projeto tem 

suas metas. O projeto pedagógico orienta as ações da instituição, seja ela pública ou 

privada, garantindo aprendizagem às crianças que nela estão matriculadas 

(OLIVEIRA, 2010). 

As instituições de Educação Infantil quando elaboram a proposta curricular 

devem estabelecer integração das experiências citadas acima, de acordo com sua 

identidade e característica institucional (OLIVEIRA, 2010).  

É interessante ressaltar a importância da proposta curricular da Educação 

Infantil, através das práticas pedagógicas e dos eixos norteadores do currículo, como 

as interações e as brincadeiras, do caráter lúdico e o protagonismo infantil, valorizando 

a criança e sua criatividade. Garantir experiências que segundo as Diretrizes 

Curriculares Nacionais da Educação Infantil: promovam o conhecimento da criança e 

do mundo que a rodeia, que ela seja um sujeito protagonista de sua história, cuidando 

de si e dos outros, explorando, questionando, vivenciando, ampliando experiências 

sensoriais e corporais, instigando a curiosidade, a criatividade, seja pelas linguagens, 

pelos gestos, pelas expressões, e pelas histórias, possibilitando assim, movimentos 

amplos que respeitem o ritmo de cada uma (DCNEI, 2010). 

Na educação infantil deve-se assegurar que a criança viva a infância e para 

isto acontecer ela deve se movimentar, seu corpo deve estar em constante 

movimento. O corpo basicamente é o alicerce da aprendizagem, pois é por meio dele 

que a criança estabelece relações com o mundo, com os objetos, com os espaços e 

com os seus pares (SCHWENGBER e GONZÁLEZ, 2017). 

Segundo as Diretrizes Curriculares Nacionais de Educação Infantil o conceito 

de infância faz com que a criança seja uma cidadã, que possui direitos, um ser que 

produz cultura e história. Logo a criança é vista como:  
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Sujeito histórico e de direitos que, nas interações, relações e práticas 
cotidianas que vivencia, constrói sua identidade pessoal e coletiva, 
brinca, imagina, fantasia, deseja, aprende, observa, explora, narra, 
questiona e constrói sentidos sobre a natureza e a sociedade, 
produzindo cultura (DCNEI 2010, p.12). 

 

Barbosa (2006) cita algumas ideias interessantes sobre a necessidade da 

educação infantil nas escolas, dentre elas: estatuto da criança, organização de 

espaços para as crianças brincarem e estudarem, um professor em sala de aula, o 

ensino de valores e atitudes, instrumentos para o estudo, produção de materiais, enfim 

a organização com um todo, tanto da instituição quanto dos estudantes.  

De todos os itens citados acima, Oliveira (2010) afirma que as crianças vivem 

experiências com os adultos, com outras crianças e até experiências individuais, 

sentindo, pensando, formulando hipóteses, solucionando problemas. É importante 

para a criança socializar, conviver com o diferente (brincadeiras, pessoas, etc.), 

valorizar o lúdico, para que ela cresça de uma forma saudável tanto emocional quanto 

intelectual.  

A brincadeira é de grande importância para as crianças, por meio dela, elas 

expressam suas opiniões, vontades, desejos, aprendem a dividir e a ouvir os outros. 

Os produtos desenvolvidos nesta dissertação tornaram-se brinquedos para as 

crianças, mas para entender melhor o que é o brincar, a próxima seção descreve este 

assunto. 

2.3 O BRINCAR 

A capacidade de brincar é desenvolvida durante a infância, pois é necessário 

planejamento para adquirir uma brincadeira de qualidade, por intermédio dela, pode-

se distinguir o real do imaginário, partilhar ideias, conviver em grupo, aprender sobre 

diversas “coisas”, administrar conflitos, viver experiências, construir o novo, utilizar 

objetos que possibilitem diversas respostas durante a brincadeira, desenvolvimento 

da autonomia. A criança se torna protagonista e livre para realizar diversas 

brincadeiras, possibilitando assim, investigar e aprender sobre o mundo que a rodeia 

(DEIM, 2015; FORTUNA, 2011; MEIRELLES, 2012; OLIVEIRA, 2010). 
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Como descrevem as Diretrizes Curriculares Nacionais da Educação Infantil 

(2010) as brincadeiras e intervenções das crianças devem ser observadas, 

registradas e avaliadas, pois é pela brincadeira que elas conseguem se expressar, 

seja por meio de gestos, da utilização do seu corpo, da comunicação ou de 

sentimentos. O adulto e a escola devem propiciar um ambiente acolhedor para que a 

criança possa desenvolver-se, organizar-se e planejar-se durante a brincadeira. 

Quando as crianças brincam elas desenvolvem capacidades importantes, são 

elas: “atenção, imitação, memória e imaginação. Amadurecem também algumas 

capacidades de socialização por meio da interação e da utilização da experimentação 

de regras e papéis sociais” (DEIM, 2015, p. 65). 

Para a criança é saudável brincar de faz-de-conta, de imitação, de fantasias, 

pois ela consegue realizar associações de si mesma, com o mundo e com o outro, 

além disso, consegue estabelecer regras, inventar, representar papéis (mãe, pai, filha, 

super-herói, entre outros). O ato de brincar é uma “atividade criada para a diversão de 

quem brinca e faz parte de toda a experiência de vida de um ser humano além de ser 

inerente a ele” (DEIM, 2015, p.67). 

Schwengber e González (2017) seguem a mesma linha, onde afirmam que o 

brinquedo deve ser uma forma da criança movimentar-se corporalmente, o importante 

é que a criança se movimente, construa a sua relação consigo mesmo e com o outro, 

experimentando, criando, vivenciando e agindo. 

Negrine (1994) utiliza a palavra jogo para se referir ao brincar, o que, conforme 

o autor pode significar desde os movimentos que a criança realiza nos primeiros anos 

de vida até as atividades mais complexas, como o jogo de xadrez. Para Negrine, o 

jogo é uma “[...] atividade espontânea e exploratória que a criança utiliza na sua 

relação com o mundo que a rodeia e nas suas relações com os iguais” (NEGRINE, 

1994, p.8). 

Os jogos têm uma importância significativa para a educação infantil, pois é um 

meio de alcançarmos de forma pedagógica o desenvolvimento, crescimento e a 

aprendizagem das crianças, isto porque estes fazem parte do mundo da criança, para 

elas a brincadeira não é diferente da realidade e fazem parte de sua vida (MACEDO, 

PETTY e PASSOS, 1997). 
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Macedo, Petty e Passos (1997) destacam que pelo jogo elucidam-se várias 

questões que ainda não tinham sido desvendadas, pois acontece o raciocínio, o 

pensamento crítico, a aprendizagem, o conhecimento, a troca de experiências e 

ideias, tudo pelo lúdico: 

Quem joga pode chegar ao conhecimento por meio dos exercícios, 
símbolos e regras, ou das próprias características do jogo. O jogo 
significa para a criança uma experiência fundamental, de entrar na 
intimidade do conhecimento, de construir respostas por meio de um 
trabalho que integre o lúdico, o simbólico e o operatório (MACEDO, 
PETTY e PASSOS, 1997, p.141). 

 

São definidas algumas estruturas de jogos, durante o processo de 

desenvolvimento da criança: de exercício, simbólico, de regras e de construção. A 

partir de vários estudos, Macedo, Petty e Passos (1997) fazem uma análise sobre os 

jogos e apresentam a sua importância psicopedagógica como segue: 

• Jogo do exercício: é encontrado nos primeiros dezoito (18) meses de vida 

de uma criança de uma forma lúdica, Piaget (1936) denominou de período 

sensório-motor, este jogo até pode ser encontrado na vida adulta. É o fazer 

pelo fazer, sempre trabalhando com a ludicidade, sendo um jogo de ação, 

havendo repetição de gestos, até que eles se tornem hábitos. Piaget (1936) 

destaca que a principal forma de aprendizagem nesta fase é a formação 

de hábitos. Para as crianças é muito mais fácil associar o conhecimento ao 

jogo e à ludicidade. 

• Jogo simbólico: a partir de um ou dois anos de idade, onde a criança 

estabelece um vínculo com o objeto, que ela pode brincar com ele, início 

da descoberta e da invenção, por meio de símbolos, imagens, jogos de 

simulação. É a maneira da criança aplicar o que assimilou no jogo anterior 

(jogo de exercício). No momento que a criança estabelece este vínculo com 

construções simbólicas, ela já pode passar para o próximo jogo, jogo de 

regras, pois assim ela já consegue fazer as regras de convivência.  

• Jogo de regras: neste jogo a criança pode se adaptar as regras existentes, 

tanto na escola como em casa. Ela pode também definir regras nas suas 

brincadeiras individuais como coletivas. Este jogo é muito importante para 

a aprendizagem, pois deve-se saber estabelecer limites, saber ganhar ou 

perder, levantar hipóteses, observar o desenvolvimento do mesmo, sempre 
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respeitando o outro. Ele estabelece a relação com o jogo simbólico, pois 

ele estabelece significados de quais regras devem ser respeitadas.  

• Um jogo de matemática é um exemplo de um jogo de regras, pois nele se 

constrói relações quantitativas, desenvolve o raciocínio, se aprende o 

porquê do erro e do acerto. “Não é usar a regra que resolve o problema; é 

pensar sobre o problema que promove a aprendizagem [...]” (PAPERT, 

1994, p.81). Logo, um jogo de linguagens também estabelece regras, 

sejam códigos, estruturas gramáticas que necessitam ser interpretadas, 

coordenadas.  

• Jogo da construção: quando o jogador associa o jogo com a realidade, as 

situações nunca são iguais as outras. O jogador tem diversas reações 

durante este tipo de jogo, as reações podem ser positivas ou negativas. O 

jogador deve estruturar bem as suas jogadas, pois são sempre 

imprevisíveis, o que conta é o processo, o desenvolvimento, não havendo 

regras. Um exemplo deste tipo de jogo é o jogo de tabuleiro, uma jogada 

diferente da outra.  

É interessante perceber que os jogos de exercício e simbólico, estão 

interligados aos jogos de construção e regra, se a jogada realizada for boa, haverá 

repetição da mesma, caso contrário, não será realizada mais a mesma jogada.  

Destaca-se ainda, a importância do jogo na educação psicomotora da criança, 

matriculada na educação infantil, constituindo-se pela expressão corporal, seja ela 

individual ou em grupo. O jogo proporciona uma organização corporal, importante 

ressaltar que este deve ser executado ludicamente, realizado pelo prazer, e não por 

obrigação de jogar pelo jogar (LE BOULCH, 1986). 

Na seção seguinte, é abordada a questão da lateralidade, enfatizando a 

importância do corpo e do movimento na educação infantil, sendo este um dos itens 

do objetivo geral da presente pesquisa. 

2.4 LATERALIDADE 

O processo de valorização da Educação Infantil está cada vez mais se 

concentrando na compreensão do desenvolvimento das crianças e suas formas de 
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expressão. A criança tem consciência de si mesma e do mundo que a rodeia no 

momento que adquire noções básicas para o próprio desenvolvimento da mente. 

Possuindo um bom controle motor, pode explorar o mundo exterior, realizando 

experiências concretas (FERNÁNDEZ, 1991). 

Assim, tornou-se um desafio e uma necessidade para as escolas, para os 

docentes e para a família refletirem sobre um diálogo apropriado e amplo para a 

educação infantil com outras áreas do conhecimento e com a imersão em diversas 

situações de aprendizagem (OLIVEIRA, 2010). 

Segundo Fernández (1991), a aprendizagem se dá pela relação do 

organismo, do corpo, da inteligência e do desejo de um ser humano. Essa 

aprendizagem envolve diferente fatores, sejam eles, conceitos de espaço-tempo, 

domínio postural e gestual. O corpo se torna explorado pelas descobertas e vivências 

de si mesmo e com o mundo, o processo não é simples, pois envolve fatores 

psicológicos, sociais e biológicos, provocando determinadas transformações 

qualitativas (FALCÃO, 2010). 

Garanhani (2008) também cita que a aprendizagem se dá pela linguagem 

corporal, ou seja, do corpo em movimento, pois pelo movimento a criança estabelece 

relações simbólicas construindo assim, o seu pensamento. Sendo que, a linguagem 

corporal é a primeira linguagem a ser trabalhada na infância, pois o movimento é um 

ato muito importante a ser realizado pela criança. “A riqueza de possibilidades da 

linguagem corporal revela um universo a ser vivenciado, conhecido, desfrutado” 

(AYOUB, 1999, p.57). 

Autores como Fernández (1991), Falcão (2010), Garanhani (2008) e Ayoub 

(1999) ressaltam a importância do desenvolvimento e do domínio corporal, 

principalmente na época escolar (relacionada à educação infantil), pois ele é 

fundamental no processo de aprendizagem das crianças, influenciando a vida adulta. 

Por tais motivos, os adultos devem possibilitar às crianças todos os tipos de 

movimentações corporais, sejam por meio de brincadeiras, atividades, exercícios, 

jogos. O importante é fazer com que a criança descubra e experimente o movimento, 

seja sozinha, com os pares ou com os adultos. 
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Os exercícios físicos desempenham um papel de relevante importância na 

vida escolar da criança, pois podem realizar a mediação entre a prática e o processo 

de aprendizagem utilizando o corpo como instrumento de construção real do 

conhecimento (FARIA, 2001). 

 O esquema corporal é a capacidade da criança e mesmo do adulto, em 

condições normais, de reconhecer a existência de si mesmo e do próprio corpo, e 

diferenciá-lo em relação ao ambiente. O esquema corporal possui relação com o 

movimento, estimulando o conhecimento das partes do corpo como componente 

sensorial do sistema nervoso, responsável pela percepção da ocorrência de 

movimento ou repouso. O desenvolvimento do esquema corporal se dá pelos 

estímulos, os quais podem ser efetivados de maneira lúdica, em forma de brincadeiras 

e jogos, que têm papel importante nesse processo (BNCC, 2017; SANTORO, 2017). 

Diversas habilidades como: equilíbrio, noções de espaço-tempo, dentro e fora, 

esquema corporal, tônus muscular, lateralidade são desenvolvidas pelas atividades 

de movimento, sejam pelas danças, dramatizações, brincadeiras, jogos (IZA e 

MELLO, 2009). 

A lateralidade é a função psicomotora mais abordada no produto estudado e 

produzido, o cachorro robótico, dispositivo que trabalha com as direções esquerda, 

direita, para frente e para trás, pois como argumenta Coste (1992), é necessário para 

o processo de seu desenvolvimento que se tenha uma noção de direita e esquerda, 

saber se situar no espaço-tempo, a fim de se ter um esquema corporal integral. 

Patcher e Fischer (2008), relacionam a lateralidade com uma bússola, pois é 

a partir da lateralidade que a criança e/ou o adulto se situam no espaço-tempo, 

percebendo a direção em relação a si e aos outros. Le Boulch (1984) parte do mesmo 

princípio das autoras acima, quando o indivíduo reconhece e se orienta tanto pela 

esquerda quanto pela direita, ele consegue estabelecer uma relação com os objetos 

que estão ao seu redor.  

É importante que a criança seja estimulada corporalmente, principalmente no 

que diz respeito à lateralidade, uma boa aquisição dela, possibilita a aprendizagem, 

principalmente no sentido da escrita e à orientação das letras e dos números 

(espelhamento) e um bom desenvolvimento corporal. Representando e 
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conscientizando sobre os dois lados do corpo, o esquerdo e o direito. Tanto os pais 

quanto a escola devem proporcionar ambientes agradáveis que estimulem o 

movimento, a fim de que ela explore o espaço e desenvolva suas potencialidades 

(FONSECA, 1989; SERAFIN, PERES, COURSEUIL, 2000; DUZZI, RODRIGUES, 

CIASCA, 2013). 

Esta Dissertação originou um cachorro robótico, que serviu como apoio 

pedagógico para auxiliar no desenvolvimento da lateralidade das crianças. Ele está 

ligado diretamente à Robótica Educacional, que tem por objetivo a participação, a 

cooperação, o trabalho em equipe, a descoberta pelo novo e a construção do 

conhecimento. 

2.5 ROBÓTICA EDUCACIONAL 

Para Barbosa e Horn (2008) a aprendizagem só tem significado se ela 

acontecer no contexto da criança, onde ela possa elaborar essa vivência. “[...]. A 

presença do outro, adultos ou pares, e a coerência de interações com conflitos, 

debates, construções coletivas são fonte privilegiada de aprendizagem” (BARBOSA e 

HORN, 2008, p.26). 

Conforme Bertagnolli e Melo (2012), para que haja o processo de ensino e 

aprendizagem, na vida diária do aluno, é importante que a inovação tecnológica esteja 

integrada aos recursos e tecnologias da educação. Assim como, Cunha e Tarouco 

(2006, p.2) afirmam que as tecnologias da educação têm a “[...] finalidade de 

potencializar habilidades que visam o desenvolvimento do raciocínio”. 

As tecnologias auxiliam os seres humanos a pensar e agir, gerando inovação 

e conhecimento. A partir desta concepção a robótica passa a ser uma aliada na 

indústria, na medicina, na educação, por meio da automação e de robôs que 

desenvolvem trabalhos diários, que por muitas vezes passam despercebidos, tais 

como: elevadores, semáforos, veículos, sensores, entre tantos outros. Chamando a 

atenção de muitos admiradores a cada ano que passa (LOPES, 2008; OLIVEIRA, 

2007; ROMERO et al, 2014). 

A definição clássica encontrada no dicionário Merriam-Webster Dictionary 

para robótica compreende: “a ciência que estuda o projeto, a construção e a operação 
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de robôs” (WEBSTER, 2007). Segundo Oliveira (2007, p.49) a robótica: “é a ciência 

que estuda as máquinas dotadas de inteligência artificial”. Para os autores Romero et 

al (2014, p. 6), “o robô pode ser uma máquina capaz de executar tarefas repetitivas, 

[...] ou tarefas inteligentes, pode ser de base fixa ou móvel, pode ter diferentes níveis 

de percepção, locomoção, ação, decisão e autonomia”. Já Prestes (2017) afirma que 

os robôs devem propiciar o bem, a integridade, a ética - "Os robôs vieram para ficar e 

promover o bem-estar das pessoas”. 

Na presente pesquisa, é destacada a robótica educacional, robótica educativa 

ou robótica pedagógica já que este estudo foi realizado com propósitos pedagógicos 

e educacionais. A seguir, serão apresentados alguns conceitos de robótica 

educacional, seu surgimento e alguns dos kits disponíveis no mercado para aquisição 

e uso com crianças. 

2.5.1 Robótica Educacional e suas Aplicabilidades 

A Robótica Educacional surgiu por volta do ano de 1960 do resultado de um 

trabalho de equipe conduzido por Seymour Papert, no Massachussetts Institute of 

Technology (MIT), dando origem à linguagem de programação Logo. No ambiente 

"Logo" a criança mesmo em idade pré-escolar, está no controle – a criança programa 

o computador. E ao ensinar o computador a “pensar” a criança embarca numa 

exploração sobre a maneira como ela própria pensa (PAPERT, 1985). 

A sala de aula precisa constituir-se como um espaço que permita a 

criatividade e o uso de abordagens pedagógicas inovadoras. “A criatividade 

caracteriza-se por ser um fenômeno demonstrável, que se manifesta de alguma forma 

[..]. É possível admitir uma dimensão objetiva da criatividade [..] objetos e ideias“ 

(LOPES, 2008, p.27). Além disso, é necessário usar propostas que valorizem a 

participação do estudante a fim de que o mesmo atue efetivamente no seu processo 

de aprendizagem (OLIVEIRA, 2010). 

Uma das propostas pedagógicas inovadoras e promissoras é a Robótica 

Educacional (RE), juntamente com a utilização de computadores em sala de aula, 

como defendia Seymour Papert, o autor do construcionismo. Ela possibilita que os 

estudantes resolvam problemas, desenvolvam o raciocínio lógico e fortaleçam o 
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trabalho em pares ou grupos, respeitando sempre o outro (BORGES e FAGUNDES, 

2016).  

A Robótica Educacional, Educativa ou Pedagógica foi apresentada por 

Gomes et al (2010, p.206): “[...] Como um conjunto de conceitos tecnológicos 

aplicados à educação, em que o aprendiz tem acesso a computadores e softwares, 

componentes eletromecânicos como motores, engrenagens, sensores, rodas e um 

ambiente de programação para que os componentes acima possam funcionar.” 

Para Silva (2009) a Robótica pedagógica auxilia na mediação da construção 

do conhecimento, envolvendo processos e procedimentos no ensino-aprendizagem 

por meio de dispositivos robóticos. 

Deve-se relacionar a RE aos quatro pilares da educação, definido por uma 

comissão internacional e coordenada por Jacques Delors (DELORS, 2005), na 

UNESCO, que elaborou diretrizes orientadas para a Educação do Século XXI. 

Produzindo um relatório denominado de “Educação: um tesouro a descobrir”.  Os 

quatro pilares são: aprender a conhecer; aprender a fazer; aprender a ser e aprender 

a conviver. Esses pilares servirão de base para o ensinar a pensar, saber comunicar-

se, realizar pesquisas, realizar sínteses, ser independente, obter o raciocínio lógico e 

a autonomia. 

A RE propicia aos estudantes a vivência de algumas experiências, dentre 

elas: investigar, descobrir, construir e principalmente a tentativa do erro/acerto. Papert 

(PAPERT, 1994, p.81) já afirmava: “Não é usar a regra que resolve o problema; é 

pensar sobre o problema que promove a aprendizagem [...]”. 

Segundo os autores Santos et al (2010) e Zilli (2004) a relação da robótica a 

projetos práticos do dia-a-dia acaba desenvolvendo o conhecimento coletivo e as 

diversas habilidades, como: resolver problemas, desenvolver o raciocínio lógico, 

promover a pesquisa tanto tecnológica quanto científica, favorecer e fortalecer o 

trabalho em grupo/equipe, estabelecer o elo entre várias áreas do conhecimento. 

Interessante destacar como a RE é vista para Lopes (2008, p.41): “conjunto 

de recursos que visa o aprendizado científico e tecnológico integrado às demais áreas 

do conhecimento, utilizando-se de atividades como design, construção e programação 

de robôs”. 
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Para Silva (2009) a RE propicia aos estudantes utilizar robôs, sejam eles 

lúdicos ou não, mas sempre havendo a interação estudante x robô, proporcionando 

descobertas de habilidades, atividades prazerosas e significativas que envolvam 

desafios e descobertas, sempre instigando o aprendizado, o conhecimento, a 

descoberta e a vivência de novas experiências. Cabe explicar que segundo Silva, o 

robô é um “artefato cultural do nosso tempo [...] resultado da interação do homem com 

o meio, constituído de conhecimentos sobre tecnologias, mas também carregado de 

simbolismos” (SILVA, 2009, p.25). 

Os estudantes ao brincarem com a robótica ficam felizes, curiosos e 

satisfeitos, pois por meio do dispositivo robótico eles interagem com algo inovador e 

diferente, possibilitando cada vez mais o desenvolvimento de habilidades e 

competências tanto de forma individual quanto coletiva (SANTIN, SILVA e BOTELHO, 

2012). 

Segundo os autores Francisco Júnior, Vasques e Francisco (2010), os 

projetos de robótica devem ser partilhados pelos professores e estudantes, 

principalmente por parte dos estudantes, pois eles devem construir, expor e executar 

suas ideias, trabalhar em equipe através da colaboração e cooperação, formular e 

testar as hipóteses, preservar suas opiniões tanto individuais como de grupo, trabalhar 

com autonomia, ouvir e respeitar o outro. “Tais aspectos [...] representam a principal 

finalidade da educação e da escola” (FRANSCISCO JÚNIOR et al, 2010, p.15). 

Para que ocorra uma transformação cognitiva no estudante, de uma maneira 

gradativa, ele deve ser estimulado pelo professor, por meio da montagem, da 

desmontagem ou da criação de um dispositivo robótico (eletrônico) (PIAGET 1978). 

A RE tem diversas opções de uso, tanto comercial quanto livre, o importante 

é que o objetivo é o mesmo: possibilita a observação, a interação entre as pessoas, a 

criatividade, o raciocínio lógico, havendo transformação de aprendizagem e podendo 

ser aplicada em qualquer disciplina de uma escola (SILVA, 2009; BECKER, 2012). 

A seguir serão descritos alguns destes materiais e/ou kits robóticos, tanto 

comerciais quanto livre, basta o usuário ou programador decidir qual usar, podendo 

também ser o educador e/ou o estudante.  
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2.5.2 Kits de Robótica Educacional 

A RE para alguns autores Kalil et al (2013) é dividida em duas categorias: a 

robótica comercial e a robótica livre. A robótica comercial apresenta diversos kits 

didáticos, como, por exemplo, o Kit Lego Mindstorms NXTouEV3, Kit Robótica 

Modelix, Kit da Fischer, Kit Atto Educacional. A robótica livre dispõe do software 

Scratch, S4A – Scratch for Arduino, a plataforma Arduino, entre outros.  

A presente pesquisa utilizou o software Scratch para construção de um jogo 

digital e da plataforma Arduino para programação de um dispositivo robótico. 

Inicialmente pensou-se em utilizar o Kit Lego, pois o Colégio Marista Rosário o possui, 

mas como a intenção no futuro é proporcionar o uso do dispositivo robótico por parte 

das comunidades carentes, pensou-se, então, em utilizar uma plataforma livre, no 

caso, o Arduino. Por isso serão descritos brevemente somente o Kit Lego, o software 

Scratch e a plataforma Arduino. 

2.5.2.1 Kit Lego 

Como foi citado anteriormente Papert criou a Logo (PAPERT, 1985). Uma 

linguagem de programação que acredita no ensino que tem como base o estudante, 

onde ele desenvolve as estratégias, o seu processo de aprendizagem e a pedagogia 

de projetos, uma aprendizagem cooperativa que faz com que os estudantes façam 

algo por si próprios.  

Por meio de uma parceria entre o MIT e o grupo Lego, no ano de 1980, surgiu 

a Lego Education. Ela criou uma metodologia diferenciada, utilizando jogos 

educacionais, o trabalho em parceria e estruturou a aprendizagem em quatro fases: 

contextualização, construção, análise e continuação, a partir dos estudos realizados 

por Papert (PAPERT, 1994). O objetivo da Lego Education é verificar o processo de 

aprendizagem do estudante. 

O Kit da Lego Mindstorms NXT ou o EV3 (versão mais atualizada – Figura 1) 

está disponível na versão comercial. O Kit conta com peças da Lego de vários 

tamanhos e formas, motores, caixa controladora, sensores. Pode-se controlar o robô 

pelo celular, pelo computador, pelos tablets, etc. Muitas escolas Maristas utilizam este 

Kit, por ser fácil de programar e acessível às crianças, aos adolescentes e às pessoas 
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que estão aprendendo a programar. Muitos campeonatos de robótica existem 

utilizando este Kit, como, por exemplo: o Festival Marista de Robótica, a Olimpíada 

Brasileira de Robótica (OBR), a FLL (First Lego League), entre outros. Ele favorece o 

trabalho em grupo, definição de papéis entre os integrantes do grupo (coordenador, 

montador, relator e quem busca as peças), cooperação, resolução de problemas, 

entre tantas outras funções (LEGO, 2017; FMR, 2017; OBR, 2017).  

Figura 1. Kit da Lego EV3 

 

Fonte: https://education.lego.com/en-us 

Nesta seção, encerra a definição do Kit comercial de robótica, já na próxima, 

é descrita a robótica livre, em especial a linguagem gráfica de programação Scratch e 

a Plataforma Arduino.  

2.5.2.2 Linguagem Gráfica de Programação Scratch 

O Scratch1 tela principal esquematizada pela Figura 2, é uma linguagem 

gráfica de programação, baseada na filosofia de software livre, que utiliza os conceitos 

de Papert (1994). Ela também utiliza blocos, assim como o Lego, e com ela pode-se 

criar jogos e animações (PAPERT, 1994), tendo sido criada pelo “Lifelong 

Kindergarten Group” do MIT (CANTÚ e SANTOS, 2013). 

  

 
1http://www.scratchbrasil.net.br/ 
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Figura 2. Tela principal do Scratch 

 

Fonte: Software Scratch Offline Editor v.2 

 

O Scratch é muito utilizado nas escolas do mundo todo, pois por meio do seu 

site pode-se identificar vários trabalhos desenvolvidos por estudantes e educadores 

de diversas escolas. Com esta linguagem é possível desenvolver jogos, animações e 

criar histórias, envolvendo toda a comunidade escolar e a família (SCRATCH, 2017). 

O software Scratch pode ser usado de duas maneiras online ou offline, a 

língua apresentada pode ser brasileira ou estrangeira, o usuário que decide a melhor 

maneira de usá-lo (SCRATCH, 2017). 

O Scratch apresenta várias categorias de comandos, as quais são 

representadas por blocos de cores diferentes. A Figura 3 ilustra essas categorias e 

suas cores: movimento (azul escuro), aparência (roxo), som (rosa escuro), caneta 

(verde escuro), variáveis (laranja), eventos (laranja escuro), controle (laranja claro), 

sensores (azul claro), operadores (verde claro) e mais blocos (roxo escuro) variáveis 

(laranja escuro). As cores são usadas com o propósito de deixar a linguagem mais 

intuitiva.  
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Figura 3. Scratch: categorias de comandos 

 

Fonte: Software Scratch Offline Editor v.2 

 

Dentro de cada categoria citada, existem blocos de comandos que devem ser 

agrupados de forma lógica, como se fossem quebra-cabeças (Figura 4). O Scratch 

ainda pode conter personagens e cenários visando a animação de elementos visuais 

(SCRATCH, 2017). 

Figura 4. Scratch: exemplo de blocos de comandos 

 

Fonte: Software Scratch Offline Editor v.2 

 

O Software Scratch pode ser utilizado em qualquer faixa etária escolar, desde 

a educação básica até a educação superior, a fim de criar jogos, animações e histórias 

para os estudantes. Vale ressaltar que os jogos podem ser criados pelos educadores 

e pelos estudantes, instigando o raciocínio lógico, o trabalho em equipe, a criatividade, 

a participação efetiva do estudante no jogo (escolhendo personagens, desenhando 

cenários e até mesmo programando).  

O Scratch (Figura 5) possui uma versão modificada, que é conhecida como 

programa livre S4A para Arduino. O S4A apresenta uma plataforma de comunicação 

com o Arduino, por meio de novos blocos integrados ao programa, que gerenciam os 
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sensores e demais componentes, fornecendo uma interface de alto nível aos 

programadores (S4A, 2018).  

Figura 5. Tela principal do S4A 

 

Fonte: https://conoroneill.net/check-out-scratch-for-arduino-s4a-easier-electronics-for-kids/ 

 

Para melhor entendimento do Arduino, destaca-se a próxima seção, 

denominada Plataforma Arduino, onde são citados o seu conceito, seus componentes 

e suas funções.  

2.5.2.3 Plataforma Arduino   

Em 2005, surgiu a plataforma Arduino, criada por Massimo Benzi, David 

Cuartielles, Tom Igoe, Gianluca Martino e David Mellis, com o intuito de controlar 

projetos com eletrônica mais acessíveis e de simples criação. Ela é “Composta por 

um microcontrolador Atmel, circuitos de entrada/saída e que pode ser facilmente 

conectada a um computador e programada via IDE (Integrated Development 

Environment ou Ambiente de Desenvolvimento Integrado) utilizando a linguagem de 

programação C/C++ e um cabo USB para realizar a conexão” (ROBÓTICA LIVRE, 
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2018). Para crianças e adolescentes pode-se utilizar o S4A (Scratch para Arduino) 

(SILVA et al, 2014). 

A essa plataforma podem ser acoplados diversos tipos de componentes 

eletrônicos, módulos e sensores (alguns exemplos encontram-se ilustrados pela 

Figura 6) (ROBÓTICA LIVRE, 2018). 

Figura 6. Módulos e Sensores para Arduino 

 

Fonte: https://www.filipeflop.com/blog/o-que-e-arduino/ 

 

Existem placas que podem ser integradas na plataforma Arduino de modo a 

expandir sua capacidade de processamento. Elas são denominadas de Shields, suas 

principais funções são de aumentar suas funcionalidades, como por exemplo: 

permitindo acesso à Internet.  

A Plataforma Arduino possui vários modelos de placas que podem ser 

utilizadas em diversos projetos, dependendo do objetivo do projeto e do número de 

portas necessárias, como por exemplo: a Arduino Nano é usada para 

desenvolvimento de soluções de tamanho reduzido, a LilyPad é usada para 

desenvolvimento de dispositivos vestíveis, a placa Uno é a mais procurada pelos 

usuários, pois apresenta 20 portas, sendo 6 analógicas e 14 digitais e a Mega com 
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maior processamento. A Figura 7 ilustra o conjunto de placas Arduino existentes no 

mercado (ROBÓTICA LIVRE, 2018). 

Figura 7. Conjunto de Placas da Plataforma Arduino 

 

Fonte: https://www.filipeflop.com/blog/o-que-e-arduino/ 

 

Existem possibilidades de comunicação da Arduino pelas redes de wireless, 

Xbee e bluetooth. O Bluetooth HC 05 é uma das opções mais simples para realizar a 

comunicação de dispositivos robóticos com outros dispositivos, como, por exemplo, 

um celular (ROBÓTICA LIVRE_2, 2018). 

O maior problema de se utilizar a plataforma Arduino na área de Robótica 

Educacional é a complexidade envolvida, pois diferentemente de um kit Lego, por 

exemplo, o encaixe das peças é bem simples, para criar soluções com Arduino é 

necessário estudar alguns conceitos de programação e de eletrônica. 

Após a revisão bibliográfica, dos assuntos que são relevantes para o 

desenvolvimento dessa Dissertação, fica registrada a importância de unir estas 

diferentes áreas: educação infantil, robótica educacional e lateralidade em prol de um 

bom desenvolvimento corporal e de uma boa aprendizagem. 

No próximo capítulo é possível encontrar a análise realizada para os diversos 

trabalhos relacionados a este, a partir de uma busca realizada em diversas bases, 

considerando um período específico, a fim de identificar e delinear os diferenciais 

deste trabalho.  
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3. ESTADO DA ARTE 

Para estabelecer o tema de pesquisa, bem como o estado da arte relacionado 

a essa Dissertação foram analisados diversos eventos, periódicos, teses e 

dissertações no período de 2014 a 2016. Dentre as pesquisas realizadas foram 

colocadas como expressões de busca os seguintes: Robótica Educacional2, 

Lateralidade e Design Participativo. Todas as publicações encontram-se registradas 

e organizadas no Apêndice A, sendo que de todas as quarenta (40) publicações lá 

identificadas apenas quatro (04) contribuíram para a elaboração dessa pesquisa. 

Dentre os eventos analisados, destacam-se os da Sociedade Brasileira de 

Computação (SBC) e o Congresso Internacional TIC e Educação com Qualis B2/B3, 

dependendo da área compreendida (educação ou interdisciplinar). 

Dentre os eventos da Sociedade Brasileira de Educação (SBC) foram 

selecionados os seguintes: 

• WIE - Workshop de Informática na Escola 

• CBIE - Congresso Brasileiro de Informática na Educação 

• RBIE - Revista Brasileira de Informática na Educação 

• SBIE - Simpósio Brasileiro de Informática na Educação 

Constatou-se que no evento WIE, no ano de 2014, não foram encontrados 

artigos com as palavras chave: Robótica Educacional, Lateralidade e Design 

Participativo. No ano de 2015 foi encontrado apenas um (01) artigo com a palavra-

chave: Robótica Educacional, tendo como foco o conteúdo da Matemática, e no ano 

de 2016 foi encontrado apenas um (01) artigo com a expressão: Design Participativo, 

tratando de práticas colaborativas na escola.  

No CBIE foram encontrados dois (02) artigos relacionados à Robótica 

Educacional no ano de 2014, em um deles o tema principal é a inteligência artificial e 

no outro um ambiente de programação visual, no ano de 2015 apenas um (01) que 

trata sobre o ensino inicial de programação e por fim, no ano de 2016 foram 

encontrados três (03) artigos que tratam sobre a formação docente, programação para 

 
2 A busca também foi realizada utilizando-se: Robótica Educativa e Robótica Pedagógica, as quais 

podem ser usadas em algumas situações como sinônimos. 
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estudantes do ensino fundamental e um experimento remoto para o ensino de lógica, 

robótica e eletrônica. Procurou-se também, as demais palavras-chave: Lateralidade e 

Design Participativo e nada foi encontrado entre os anos de 2014 a 2016. 

No ano de 2014, no RBIE, foi encontrado apenas um (01) artigo sobre 

Robótica Educacional que tem como foco principal expor a implementação do 

ambiente com linguagem de programação visual DuinoBlocks. No ano de 2015 um 

(01) artigo sobre Design Participativo, que trata do desenvolvimento de um jogo 

educacional para crianças com hemofilia, e nenhum sobre Lateralidade.  

O último evento analisado do SBC, o SBIE, no ano de 2014 foi encontrado um 

(01) artigo de Robótica Educacional, esta publicação se refere a um jogo para o ensino 

de algoritmos na educação básica, e um (01) artigo de Design Participativo que 

apresenta uma metodologia de desenvolvimento centrado no usuário para jogos 

sérios. Em 2015, um (01) artigo de Design Participativo que tem como tema ambientes 

virtuais de aprendizagem e por último, no ano de 2016 foram encontrados três (03) de 

Robótica Educacional, com os seguintes temas: pensamento computacional e robôs 

móveis; e um (01) de Design Participativo relacionado a educação inclusiva e nada 

consta com a expressão Lateralidade nos anos pesquisados.  

O Congresso Internacional TIC e Educação (ticEDUCA) apresentou sete (7) 

artigos no ano de 2016, sendo que um deles foi escrito pela própria autora da presente 

dissertação, e escolhido como um dos melhores do evento. Dentre os sete (07) 

encontrados sobre robótica educacional, destacam-se os temas: abordagens 

pedagógicas na educação infantil (escrito pela própria autora), tabela periódica, 

projeto competitivo de robótica, formação de professores no ensino de química, 

objetos de aprendizagem, educação musical, robótica orientada à inovação; e nenhum 

artigo foi encontrado com as expressões Lateralidade e Design Participativo. 

Os periódicos analisados correspondem às áreas de Informática na 

Educação: Educação Temática Digital – ETD, Revista Latinoamericana de Tecnologia 

Educacional – RELATEC, Computers & Education, Revista Novas Tecnologias na 

Educação (RENOTE); e na área de Educação Física: Revista de Educação Física da 

UFRGS - Movimento, Revista Brasileira de Educação Física e Esporte, Revista 

Brasileira de Cineantropometria & Desempenho Humano. Todos estes periódicos 

apresentavam na época da pesquisa Qualis que variavam entre A2 - B2.  
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Considerando-se os periódicos e utilizando-se as expressões Robótica 

Educacional, Lateralidade e Design Participativo durante os anos de 2014, 2015 e 

2016, foram encontrados os seguintes resultados: 

i. no ETD não foi constatado nenhum resultado para essas expressões e esse 

período;  

ii. no RELATEC foram encontrados dois (02) artigos de Design Participativo, em 

um deles o foco é para a prática dos professores e o outro a reorganização do 

currículo escolar em função das redes sociais, ambos publicados no ano de 

2016, e nenhum resultado foi identificado para Robótica Educativa e 

Lateralidade;  

iii. no Journal Computers & Education, em 2015, foi identificado um (01) artigo de 

Robótica Educacional relacionado aos professores e um (01) de Design 

Participativo que se refere à avaliação da linguagem de programação Flip;  

iv. na RENOTE foi encontrado um (01) artigo utilizando-se o critério de busca 

Robótica Educacional nos anos de 2014 e 2015. Em 2014, o artigo tratava da 

aprendizagem da física e no ano de 2015 sobre ensino de lógica computacional 

para crianças do ensino fundamental. No ano de 2016, foram encontrados (02) 

artigos, um deles trata das relações métricas do triângulo retângulo e o outro 

sobre calor e temperatura. Para finalizar, um (01) artigo de Design Participativo 

no ano de 2014 que enfatiza ambientes imersivos educacionais; 

v. na Revista Movimento não foi encontrado nenhum artigo relacionando as 

expressões de busca no período delimitado; 

vi. na Revista Brasileira de Educação Física e Esporte foi encontrada apenas 

publicações com a expressão Lateralidade, sem articulação ou relação com as 

demais chaves de busca. No ano de 2015 foram encontrados dois (02) artigos, 

um deles relata sobre o desenvolvimento motor de crianças dos sete (07) aos 

dez (10) anos de idade e o outro sobre idosos; no ano de 2016 foram 

encontrados três (03) artigos que abordam: ginástica rítmica, ginástica artística 

e desempenho motor; 

vii. na Revista Brasileira de Cineantropometria & Desempenho Humano foi 

identificado apenas um (01) artigo relacionado à expressão Lateralidade no ano 

de 2015 que enfatiza o nado borboleta. 
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Com relação a Teses e Dissertações foram pesquisadas no repositório 

Lume/UFRGS – e foi encontrada apenas uma (01) Dissertação de Mestrado com a 

expressão Lateralidade no ano de 2014, o assunto da dissertação é sobre a remada 

da canoagem, não obtendo resultados para as expressões Robótica Educacional e 

Design Participativo nos anos de 2014, 2015 e 2016. 

Após analisar todas as publicações já relatadas durante os anos de 2014 a 

2016 foram elaborados gráficos que representam as publicações quantificadas de 

acordo com a expressão usada na pesquisa.  

No Gráfico 1, é resumida a busca pelo critério Robótica Educacional e pôde-

se verificar que foram encontradas vinte e quatro (24) publicações. Os eventos que 

mais publicaram artigos vinculados a este tema foram o CBIE e o ticEDUCA, mesmo 

assim, com baixos índices de publicações. Como pôde-se verificar em alguns eventos 

de Informática na Educação não houve publicações nas áreas vinculadas a essa 

dissertação. 

Gráfico 1. Robótica Educacional 

 

Fonte: Da autora 

 

O Gráfico 2 ilustra os resultados obtidos para o critério de busca Lateralidade, 

onde fica evidente que foram encontradas publicações relacionadas a este critério, 

somente em revistas de Educação Física e em uma Dissertação de Mestrado, sendo 

que foram encontradas apenas sete (7) publicações entre os anos de 2014 a 2016. 
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Nota-se que na área da Informática na Educação não foi encontrada nenhuma 

publicação relacionada a essa área. 

Gráfico 2. Lateralidade 

 

Fonte: Da autora 

 

O Gráfico 3 esquematiza os resultados obtidos com o critério "Design 

Participativo", onde constatou-se que este tema só está presente na área da 

Informática na Educação, com apenas nove (09) contribuições acadêmicas, no 

período de 2014 a 2016. 

Gráfico 3. Design Participativo 

 

Fonte: Da autora 
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O Gráfico 4 ilustra o resumo do quantitativo das publicações encontradas 

para as expressões de busca definidas para este trabalho.  

 

Gráfico 4. Quantitativo de Publicações por Expressão de Busca 

 

Fonte: Da autora 

 

A partir do Gráfico 4 é possível verificar que foram encontradas quarenta (40) 

publicações relacionadas indiretamente com essa Dissertação. Mas, ao considerar a 

união das áreas de robótica educacional, lateralidade e design participativo na 

educação infantil não foram encontrados trabalhos em dissertações, teses, eventos, 

periódicos, considerando-se as bases de dados consultadas. 

No início desta seção, foi descrito que apenas quatro (04) publicações se 

aproximaram da referida dissertação. Dentre estas quatro (04), destacam-se três (03) 

que são da robótica educacional e uma (01) da educação física. Na área da robótica 

educacional os artigos têm como foco: 

i. ensino de lógica computacional para estudantes do ensino fundamental. Este 

artigo tem como título “Utilizando a robótica para o ensino de lógica 

computacional com crianças do ensino fundamental”, está disponível na revista 

RENOTE no ano de 2015; 

ii. formação docente. Esta publicação tem como título “Introdução do Pensamento 

Computacional na Formação Docente para Ensino de Robótica Educacional”, 

está disponível no Congresso Brasileiro de Informática na Educação (CBIE) no 

ano de 2016; 
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iii. análise da trajetória de um robô móvel utilizando a odometria. Apresenta o título 

“Análise da Trajetória de Robô Móvel Utilizando Odometria como Técnica para 

Navegação em Ambientes de Robótica Educacional”, está disponível no 

Simpósio Brasileiro de Informática na Educação (SBIE) no ano de 2016. 

Na área da educação física o artigo teve como base o desempenho motor de 

estudantes do ensino fundamental nos diferentes sexos (feminino e masculino), 

apresenta o título “A influência do desempenho motor no ‘status’ social percebido por 

crianças”, publicado na Revista Brasileira de Educação Física e Esporte no ano de 

2016. 

Todas estas publicações mencionadas são atuais, pois compreendem os 

anos de 2015 e 2016, mas nenhuma delas mencionou a educação infantil e/ou a 

lateralidade, o foco dos artigos eram diferentes da presente pesquisa. Por esta razão, 

conclui-se que estas publicações serviram como base de leitura e melhor 

aprofundamento dos temas abordados pela presente Dissertação, mas nenhuma 

delas possuiu relação direta com esse estudo. 

Assim, acredita-se que essa dissertação pode auxiliar professores da 

educação infantil e de tecnologias a realizarem diversos trabalhos, atividades e 

estudos semelhantes a esta pesquisa, proporcionando uma melhor integração destas 

áreas e favorecendo o desenvolvimento da lateralidade nas crianças – em idade 

escolar.  

Após a análise dos trabalhos relacionados, o Capítulo 4 aborda os 

Procedimentos Metodológicos que foram adotados por essa Dissertação. 
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4. PROCEDIMENTOS METODOLÓGICOS 

Neste capítulo são apresentados os procedimentos metodológicos utilizados 

para desenvolver a presente Dissertação, ele encontra-se dividido em seções que 

detalham, respectivamente, a Metodologia da Pesquisa e os métodos de pesquisa 

selecionados para a Dissertação; a População e a Amostra com a qual a pesquisa foi 

realizada; e, por fim, como se deu o processo de Geração e Coleta de Dados. 

4.1 METODOLOGIA DA PESQUISA 

A presente pesquisa, de natureza aplicada e de objetivos 

exploratórios/explicativos, utilizou-se de alguns procedimentos metodológicos. 

Visando aprofundar o conhecimento, fez-se um levantamento bibliográfico, o qual 

apoiou a pesquisadora na definição de alguns conceitos, por meio da busca em livros, 

artigos em eventos e periódicos publicados (FONSECA, 2002).  

Além disso, para estabelecer os diferenciais e a real contribuição dessa 

Dissertação foi necessário realizar um levantamento de trabalhos relacionados em 

diversos congressos, eventos e periódicos da área de Informática na Educação e 

Educação Física.  

Como o público-alvo desta pesquisa são crianças, fez-se necessário utilizar 

uma metodologia adequada à faixa etária, conforme argumenta Cruz (2008), as 

crianças podem planejar, organizar e analisar os dados juntamente com os adultos 

participantes. Logo, a pesquisa utilizou-se da pesquisa participante, caracterizada 

pelo envolvimento e identificação da pesquisadora com os estudantes da educação 

infantil (indivíduos participantes da pesquisa). Segundo Schmidt (SCHMIDT, 2006, 

p.30), “a pesquisa participante é explicitamente definida como resultado do diálogo, 

da interlocução e da negociação cultural e interpessoal entre pesquisadores e 

pesquisados”. Com esse tipo de pesquisa pretende-se juntamente com os indivíduos 

solucionar o problema de pesquisa: Como a robótica educacional pode contribuir para 

o desenvolvimento da lateralidade dos estudantes da educação infantil? 

Assim, a pesquisa concentra-se em analisar se a Robótica Educacional 

possibilita aos estudantes da Educação Infantil estimular o seu desenvolvimento 

corporal, em aulas de Educação Física e Informática, por meio de brincadeiras com o 
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outro e com o seu corpo. Essas aprendizagens são desenvolvidas através de 

atividades lúdicas e desafiadoras que unem teoria e prática em espaços diversos, 

como o da sala de aula, os laboratórios de informática, as quadras esportivas e outros 

espaços do colégio.  

Para o desenvolvimento desta pesquisa foi prevista a participação dos 

estudantes em dois momentos como: definição do dispositivo robótico 

(especificamente o cachorro robô) e suas funcionalidades, um controle remoto para 

fazê-lo se locomover e a elaboração de um jogo digital criado no Scratch. 

O primeiro momento, definição e desenvolvimento do dispositivo robótico e do 

controle remoto, foi realizado em 2016/2 juntamente com o estudante voluntário, aluno 

do Curso Técnico em Informática Integrado ao Ensino Médio, do campus Canoas, que 

estava desenvolvendo esses recursos tecnológicos, além de contar com a 

participação de duas turmas da Educação Infantil (Turmas A16 e B16) e das 

educadoras envolvidas. O cachorro e o controle foram finalizados em 2017/1 por um 

outro voluntário, que desenvolveu a parte eletrônica do cachorro e programou o 

controle por meio de um aplicativo Android. Ao concluir o cachorro e o controle os 

mesmos foram aplicados em outras duas turmas (Turma A17 e Turma B17). 

A elaboração e finalização do jogo digital, segundo momento, foi em 2017/2 

juntamente com as educadoras envolvidas e os estudantes das Turmas A17 e B17. 

Os estudantes jogaram-no após realizarem brincadeiras que estimulassem a 

lateralidade, com o cachorro robótico. Vale ressaltar que, no primeiro momento, os 

estudantes brincaram com o cachorro robô e realizaram atividades lúdicas que 

estimularam o desenvolvimento da lateralidade nas aulas de educação física e 

informática, no segundo momento, jogaram o jogo no computador, no laboratório de 

informática, onde para jogar eles realizaram os mesmos movimentos com as setas de 

direção empregadas no controle remoto do cachorro. O jogo tem por objetivo analisar 

como os estudantes passariam do pensamento concreto para o abstrato, servindo 

como apoio ou suporte ao processo de interação com o cachorro, sendo esta uma 

maneira a mais de registrar o objetivo desta pesquisa. 

Esta participação efetiva dos estudantes em todo o processo denomina-se de 

design participativo. Segundo Muller, Haslwanter e Dayton (1997) o Design 

Participativo aborda a espontaneidade, a discussão de melhores soluções para o 
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produto a ser construído, a colaboração entre os usuários, havendo sempre um 

aprendizado e um resultado mais eficaz.  

Para explicar a análise qualitativa da pesquisa, foram utilizadas de entrevistas 

abertas e observações com as crianças, por meio de fotos, desenhos e gravação de 

vídeo. Segundo Cruz (2008, p.49), “há necessidade de cruzar fala ou diálogos em 

grupo com desenhos, com fotografias [...] a gravação das suas atividades pode 

favorecer uma ampliação e uma relativização de nosso ponto de vista adulto”.  

A observação periódica, crítica e criativa das crianças, das brincadeiras e 

interações, o registro realizado por crianças e adultos (desenhos, fotografias, 

relatórios) feitas ao longo do processo em vários momentos são condições 

indispensáveis para compreender como a criança se apropria de modos de agir, sentir 

e pensar culturalmente, conforme estabelece a Lei Nº 9.393/96 (LDB, 1996). 

A pesquisa qualitativa de análise textual discursiva “tem se mostrado 

especialmente útil nos estudos em que as abordagens de análise solicitam 

encaminhamentos que se localizam entre soluções propostas pela análise de 

conteúdo e a análise de discurso” (MORAES, 2003, p. 192). Sendo que esta análise 

pode ser realizada por fotos, vídeos, desenhos, entre outras expressões gráficas e 

visuais produzidas pelos estudantes. Observa-se que é o pesquisador que define qual 

o melhor instrumento para realizar a análise da pesquisa. 

4.2 POPULAÇÃO E AMOSTRA 

Como foi citado anteriormente, esta pesquisa está direcionada aos estudantes 

da educação infantil com idades entre quatro (4) a seis (6) anos. Duas (02) turmas da 

educação infantil participaram deste processo, cada turma com aproximadamente 

vinte (20) estudantes, nomeadas de Turma A17 e Turma B17. 

As turmas foram escolhidas pela pesquisadora por meio de diálogos entre as 

educadoras da educação infantil e da educação física e, por acreditar que a RE pode 

ser um diferencial pedagógico no desenvolvimento corporal das crianças, oferecendo 

situações diversificadas que possibilitem a vivência e o aprendizado. As aulas 

aconteceram no laboratório de tecnologias e no espaço de integração da escola, onde 

as crianças puderam brincar com o cachorro robô durante as aulas de educação física. 
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Vale ressaltar que quatro (4) turmas se envolveram na confecção dos 

produtos, cada turma com uma média de vinte (20) estudantes, mas apenas as 

Turmas A17 e B17 participaram da coleta de dados e da análise de dados, pois as 

outras turmas (A16 e B16) contribuíram com a elaboração e desenvolvimento dos 

produtos juntamente com as educadoras. 

A confecção do controle remoto se deu pelas Turmas A16 e B16, em 2016/2, 

a partir de desenhos e conversas com os estudantes e com as educadoras. 

A elaboração do dispositivo robótico foi de responsabilidade das Turmas A16 

e B16, em 2016/2. Os estudantes e as educadoras fizeram uma videoconferência com 

o bolsista que estava desenhando o robô, e explicaram o que gostariam que tivesse 

nele. A definição do jogo digital foi realizada pelas educadoras e pelos estudantes das 

Turmas A17 e B17, por meio de desenhos e conversas em 2017/1. 

Os estudantes da educação infantil, especificamente das Turmas A17 e B17, 

foram observados durante as aulas de informática e de educação física pelas 

educadoras envolvidas na pesquisa, citadas anteriormente. As crianças 

demonstraram seus conhecimentos pelas suas verbalizações, pelas ações e pelos 

desenhos. As observações se deram uma vez por semana com duração de uma (1) 

hora-aula durante dez (10) encontros para cada turma.  

4.3 GERAÇÃO E COLETA DE DADOS 

A geração e a coleta de dados desta pesquisa se deu em forma de um 

Levantamento Bibliográfico e da Pesquisa Participante. 

Toda a pesquisa deve considerar dois tipos de revisão bibliográfica, ou seja, 

“aquela que o pesquisador necessita para seu próprio consumo [...] e, aquela que vai, 

efetivamente, integrar o relatório do estudo” (ALVES-MAZOTTI E 

GEWANDSZNAJDER, 1999). Nesta sequência, destaca-se que através do 

levantamento bibliográfico pode-se encontrar diversos autores e suas teorias sobre 

infância, educação infantil, o brincar, lateralidade e a robótica educacional. Essa busca 

bibliográfica fez com que a união dessas diversas áreas fundamentasse as escolhas 

teóricas utilizadas nessa pesquisa de mestrado. 
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Para Fonseca (2002) o levantamento bibliográfico se dá mediante a análise 

de publicações de artigos científicos, livros, seja por meio eletrônico ou físico. Baseada 

na descrição do autor, foi realizado também, um levantamento bibliográfico em 

diversos eventos, congressos e periódicos nas áreas de Informática na Educação e 

da Educação Física, que compreende os anos de 2014, 2015 e 2016. Dentre esses 

eventos/congressos foram mencionadas algumas palavras-chave para a busca dos 

referenciais, dentre elas: Robótica Educacional, Lateralidade e Design Participativo. A 

Robótica Educacional por estar ligada diretamente à informática na educação; 

Lateralidade, por estar ligada ao esquema corporal e por ser estimulada nas aulas de 

Educação Física e Design Participativo pelo fato dos dispositivos robóticos 

apresentarem a participação direta dos estudantes, assim como, toda a pesquisa. O 

resultado deste levantamento, encontra-se no Capítulo 3. 

Segundo Fonseca (2002), a pesquisa participante é aquela onde o 

pesquisador se envolve juntamente com os sujeitos da pesquisa. Como nesta 

pesquisa, os sujeitos são crianças de quatro (4) a seis (6) anos, Cruz (2008) afirma 

que a melhor forma das crianças se envolverem numa pesquisa é por meio da 

participação, do planejamento, da organização e de tudo que a envolve. 

A criança deve ser o sujeito da pesquisa e além de tudo participar das 

decisões e estratégias que compõe o cenário desta. Para tanto, nesta pesquisa, as 

crianças participaram de entrevistas não estruturadas e foram observadas 

constantemente por meio de vídeos, fotos, desenhos, linguagens corporais, gestos e 

falas, esta observação é denominada de Observação Participante (CRUZ, 2008). 

Sendo assim, todos estes itens fizeram parte dos procedimentos metodológicos desta 

pesquisa.  

As entrevistas não estruturadas, segundo Laville e Dionne (1999), não 

possuem um modelo único, o pesquisador pode manter o controle das perguntas, 

como também, deixar que os sujeitos se manifestem livremente. A não estrutura das 

entrevistas, pode ser melhor aproveitada para ambos à medida que a entrevista vai 

se desenrolando e ficando descontraída, a fim de que as necessidades do produto 

apareçam naturalmente e aos poucos. 

Logo, a observação participante, faz com que o pesquisador participe da 

pesquisa juntamente com os sujeitos, a fim de entender melhor as suas necessidades 

(LAVILLE E DIONNE, 1999). Cruz (2008) ressalta que a criança deve ser sempre 
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ouvida, tanto individualmente como em grupo, que pode ser representada tanto pela 

sua fala, quanto por desenhos e por fotografias. 

A pesquisadora coletou diversos materiais, como desenhos, fotos, gravações 

de vídeos assim como, participou efetivamente com as crianças na construção do 

cachorro robô, do controle remoto e do jogo digital.  

Durante o desenvolvimento desta pesquisa, houve vários processos de 

construção coletiva, onde os estudantes puderam dialogar, opinar e decidir entre os 

pares qual a melhor forma de construir um cachorro robótico, um aplicativo e um jogo 

digital, havendo sempre a interação, a avaliação dos estudantes e das educadoras. 

Este processo de escuta, de desenvolvimento e de avaliação com os usuários, 

denomina-se de Design Participativo (MULLER, HASLWANTER e DAYTON, 1997). 

Para melhor entender estes processos, eles se encontram no Capítulo 5, que 

detalha todo o processo utilizado para desenvolver os produtos resultantes desta 

Dissertação. 
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5. PROCESSO DE DESENVOLVIMENTO DOS PRODUTOS 

A finalidade das múltiplas linguagens: artística, corporal, sonora e tecnológica 

na educação infantil é organizar um meio lúdico-educativo para o estudante 

expressar-se por intermédio do jogo e do exercício, testando suas hipóteses, criando 

soluções, desenvolvendo o raciocínio lógico, possibilitando a exploração corporal no 

espaço, sendo sujeito do seu próprio conhecimento, estabelecendo uma sequência 

lógica de fatos e atividades, dos objetos e materiais.  

A comunicação das crianças por intermédio da expressividade motriz, 

potencializa as atividades grupais, desperta a curiosidade, a confiança, a autoestima, 

a liberação de emoções e conflitos por intermédio de vivências simbólicas em um 

contexto de ludicidade (BNCC, 2017). Nesse sentido a prática não se dá apenas por 

observação e análises de comportamentos, mas fundamentalmente por intermédio 

das intervenções e interações dos professores com os estudantes adquirindo novos 

conhecimentos em diferentes áreas. 

Para tanto, foram desenvolvidos produtos para esta Dissertação que 

estimulassem o desenvolvimento da lateralidade, como se observa nas seções 5.1 – 

Elaboração do Cachorro, 5.2 – Elaboração do Aplicativo e 5.3 – Elaboração do Jogo.  

5.1 PROCESSO DE ELABORAÇÃO DO CACHORRO 

Cerca de 40 estudantes das Turmas A16 e B16 da Educação Infantil, no ano 

de 2016, do Colégio Marista Rosário, com perfil etário previamente descrito, 

participaram da hora do conto. O livro escolhido foi: O Guarda-chuva (escrito e 

ilustrado por Dieter Schuert e Ingrid Schubert), a história tem como foco principal um 

cachorro que encontra um guarda-chuva vermelho e é levado a uma viagem de muitas 

aventuras e emoções. 

Os estudantes começaram a trazer experiências vividas com seus bichos de 

estimação e a conversa foi se aprofundando, logo, os estudantes apresentaram a ideia 

de ter um cachorro mascote e ainda realizaram alguns questionamentos desafiadores: 

“Porque não termos um cachorro parecido com o cachorro do livro?”, “Poderia ser um 

cachorro robótico?”, “Que tivesse movimentos e fosse controlado por um controle 

remoto?”. 
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 Sabendo que a tecnologia pode proporcionar este tipo de criação, um 

“cachorro robótico”, surgiu então a ideia da criação de um cachorro robô. Esse 

cachorro robô, além de mascote, foi desenvolvido com o intuito de auxiliar as 

educadoras a trabalharem os campos de experiência da educação infantil, como “o 

eu, o outro e nós; corpo, gestos e movimentos; traços, sons cores e formas; oralidade 

e escrita; espaços, tempos, quantidades, relações e transformações” (BNCC, 2017). 

Segundo as Diretrizes da Educação Infantil (2010), o espaço físico é o lugar do 

desenvolvimento de múltiplas habilidades e sensações e, a partir da sua riqueza e 

diversidade, ele desafia permanentemente aqueles que o ocupam, ajudando a 

estruturar as funções motoras, sensoriais, simbólicas, lúdicas e relacionais. Esse 

desafio se constrói pelos símbolos e pelas linguagens que o transformam e o recriam 

continuamente. 

Nesse contexto, ao integrar os elementos trabalhados em sala com o robô, 

ter-se-á um processo de ensino-aprendizagem mais efetivo. Logo, se traz como 

inovação tecnológica o uso da robótica educacional, que de acordo com Borges e 

Fagundes (2016): 

O valor não está no robô que será criado pelos estudantes, mas sim 

no aumento do interesse dos alunos pelos temas envolvidos nos 

projetos de robótica, no desenvolvimento da criatividade, da 

colaboração, da capacidade de resolução de problemas, entre outros 

(BORGES e FAGUNDES, 2016, p.242). 

O cachorro robô foi concluído em 2017/1, porém antes de sua finalização, um 

protótipo foi construído para que o produto final atendesse às necessidades do 

usuário. Esse conceito é afirmado por Rogers, Sharp e Preece (2013, p.391) quando 

explica que “os protótipos respondem questões e fornecem suporte aos designers (...), 

eles servem para vários propósitos (...), para testar a viabilidade técnica (...), 

esclarecer alguns requisitos (...), fazer algum teste e avaliação com os usuários (...)”.  

A prototipação é, segundo Rogers, Sharp e Preece (2013), um esboço de 

baixa ou alta finalidade que tem o intuito de auxiliar na avaliação do desenvolvimento 

de um produto final. 

Assim, o protótipo esquematizado pela Figura 8, foi “confeccionado” em uma 

impressora 3D, uma nova realidade tecnológica - fabricação digital - que busca criar 
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soluções para o ensino e auxiliar no processo de ensino e aprendizagem, permitindo 

aos estudantes desenvolverem um material concreto que eles mesmos possam criar 

e manipular. 

Figura 8. Protótipo Inicial do Cachorro 

 

Fonte: Da autora 

 

O protótipo foi apresentado aos estudantes e eles puderam brincar com o 

cachorro, além de escolher quais símbolos poderiam definir a sua movimentação, pois 

ele seria controlado por um controle remoto. Nas Figuras 9 e 10, pode-se observar 

que as crianças manusearam o protótipo como se fosse um brinquedo do cotidiano 

das mesmas, o que se mostra positivo, pois não demonstraram receio na interação 

com o mesmo. “Sem dúvida, uma manifestação espontânea da criança vale mais do 

que todos os interrogatórios” (PIAGET, 1994, p. 22). 

Figura 9. Interação com o Protótipo Inicial do Cachorro 

 

Fonte: Da autora 
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Figura 10. Protótipo Inicial do Cachorro: os estudantes brincando 

 

Fonte: Da autora 

 

 O protótipo após ter sido utilizado como teste de usabilidade e aprimoramento 

serviu de base para o produto final - um artefato robótico de aproximadamente 30 cm 

(Figura 11 abaixo). Uma das principais metas do design de participação é fazer com 

que os usuários se envolvam em todas as etapas dos produtos, que estes provoquem 

reações positivas, fazendo com que se sintam à vontade, confortáveis e que 

aproveitem a experiência de usar o produto (SANTA-ROSA & MORAES, 2012). 

 

Figura 11. Artefato Robótico: vista superior (a) e vista inferior (b) 

  

(a) (b) 

Fonte: Da autora 

 

Os estudantes decidiram que quando o cachorro andasse para frente ou para 

trás seus olhos deveriam estar na cor verde e quando o cachorro parasse, o rabo 

deveria estar na cor vermelha. As crianças trouxeram suas experiências, fazendo uma 

associação à sinaleira, vários deles lembraram que quando o pai ou a mãe paravam 

o carro na sinaleira, ela ficava vermelha, significando que o cachorro também deveria 
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utilizar a mesma analogia, e quando o pai andasse com o carro, a sinaleira estaria 

verde. Interessante ressaltar que esta associação foi feita por todos os estudantes, 

como ilustra a Figura 12. 

Figura 12. Artefato Robótico: andando (a) e parado (b) 

  

(a) (b) 

Fonte: Da autora 

 

Barbosa e Horn (2008) destacam bem esta aprendizagem que faz 

associações com a realidade: 

A aprendizagem somente será significativa se houver a elaboração de 

sentido e se essa atividade acontecer em um contexto histórico e 

cultural, pois é na vida social que os sujeitos adquirem marcos de 

referência para interpretar as experiências e aprender a negociar 

significados de modo congruente com as demandas da cultura. A 

presença do outro, adultos ou pares, e a coerência de interações com 

conflitos, debates, construções coletivas são fonte privilegiada de 

aprendizagem (BARBOSA e HORN, 2008, p .26). 

 

É interessante destacar que em nenhum momento a pesquisadora pensou 

que o cachorro pudesse ter cores, quando executasse algum movimento. Esse 

momento de conversa foi muito importante, pois trouxe novas ideias para o modelo 

final do cachorro, havendo uma participação efetiva dos estudantes. Segundo Bruner 

(1996, p.142) o conhecimento humano: “se desenvolve melhor quando é participativo, 
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proativo, comunitário, cooperativo e quando há o esforço para construir significações 

mais do que para recebê-las”. 

Foi neste intuito que se construiu o protótipo e se investigou a participação dos 

estudantes com o mesmo, para que o produto final seja o mais agradável possível a 

eles. 

Para que o cachorro funcionasse, houve uma definição do esquema eletrônico 

(Figuras 13 e 14, respectivamente) quanto da programação Arduino (transmissão para 

o controle remoto) desenvolvidos pelo voluntário que finalizou o dispositivo. A Figura 

13 ilustra o esquema eletrônico do circuito elaborado, utilizando-se da ferramenta 

Fritzing. 

 

Figura 13. Cachorro robótico: diagrama Fritzing 

 

 

Fonte: Do voluntário 
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A Figura 14 esquematiza o circuito do cachorro já integrado ao modelo 3D 

construído para esta Dissertação.  

Figura 14. Cachorro robótico: o circuito integrado ao modelo 3D 

 

Fonte: Do voluntário 

 

Para a construção do circuito vários componentes eletrônicos foram 

utilizados: placa Arduino Uno, servos Motores 360º, LEDs RGB (Red Green Blue), 

resistores, plugs, chave liga/desliga, capacitores, acopladores, reguladores de tensão 

7805, diodos, baterias com células 18650 3,7V 2500mAh, e o Módulo Bluetooth HC05, 

que permite que o cachorro e o aplicativo desenvolvido se comuniquem. 

A programação do cachorro foi realizada utilizando-se a linguagem de 

programação da plataforma Arduino, que é uma derivação da linguagem de 

programação C. O código utilizado encontra-se esquematizado pelo Quadro 1. 

Quadro 1. Código Arduino produzido 

Programação da Plataforma Arduino - 
Código 

Interpretação do Código 

#include <Servo.h> 

Servo motorpfd; 

Servo motorpfe; 

Servo motorofd; 

Servo motorofe; 

Servo motorotd; 

Servo motorote; 

int i=0; 

Início do programa. 

Inclusão da biblioteca Servo.h. 

Instanciando os motores. 
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void setup() { 

pinMode(2, OUTPUT); 

pinMode(4, OUTPUT); 

motorpfd.attach(10); 

motorpfe.attach(11); 

motorofd.attach(5); 

motorofe.attach(3); 

motorotd.attach(9); 

motorote.attach(6); 

Serial.begin(9600); 

motorofd.write(60); 

motorofe.write(110); 

motorotd.write(100); 

motorote.write(80); 

delay(8); 

} 

A função setup ( ) é executada apenas uma 

vez. 

Seta as portas 2 e 4 como saída para os leds 

(verde e vermelho). 

Associa cada motor com a sua porta 

correspondente. 

void loop() { 

i=i+1; 

Serial.println(i); 

char c=Serial.read(); 

if(c=='F’){ 

  i=0; 

  irfrente(); 

} 

if(c=='D’){ 

  i=0; 

  virardireita(); 

} 

if(c=='E’){ 

  i=0; 

  viraresquerda(); 

} 

if(c=='P') parar(); 

if(c=='R’){ 

  i=0; 

  irre(); 

} 

if(i>20){ 

  digitalWrite(2, LOW); 

  digitalWrite(4, HIGH); 

} 

delay(100); 

} 

Lê a porta serial. 

Identifica que letra foi enviada, e conforme a 

letra recebida envia para a função específica 

(F = frente, D = direita, E = esquerda, P = 

parar e R = ré). 

A variável i é usada para controlar os leds 

verde e vermelho. 

void irfrente() { 

int ler4=digitalRead(4); 

Serial.println(ler4); 

if(ler4==HIGH){ 

digitalWrite(4, LOW); 

digitalWrite(2, HIGH); 

} 

motorpfd.write(180); 

motorpfe.write(0);   

delay(200); 

} 

Aciona o led Verde e apaga o led vermelho. 

Aciona os motores de tal forma a mover o 

cachorro para a frente. 

voidvirardireita() { 

int ler4=digitalRead(4); 

Serial.println(ler4); 

if(ler4==HIGH){ 

  digitalWrite(4, LOW); 

  digitalWrite(2, HIGH); 

} 

motorpfd.write(90); 

motorpfe.write(0);   

delay(200); 

} 

Aciona o led Verde e apaga o led vermelho. 

Pára um dos motores e aciona o outro de tal 

forma a fazer o cachorro virar para a direita. 
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voidviraresquerda() { 

int ler4=digitalRead(4);   

if(ler4==HIGH){ 

  digitalWrite(4, LOW); 

  digitalWrite(2, HIGH); 

} 

motorpfd.write(180); 

motorpfe.write(90);   

delay(200); 

} 

Aciona o led Verde e apaga o led vermelho. 

Pára um dos motores e aciona o outro de tal 

forma a fazer o cachorro virar para a 

esquerda. 

void parar() { 

  motorpfd.write(90); 

  motorpfe.write(90); 

  Serial.println("Parar"); 

  delay(200); 

} 

Pára os dois motores. 

void irre() { 

  int ler4=digitalRead(4);   

  if(ler4==HIGH){ 

    digitalWrite(4, LOW); 

    digitalWrite(2, HIGH); 

  } 

  motorpfd.write(0); 

  motorpfe.write(180);   

  delay(200); 

} 

Aciona o led Verde e apaga o led vermelho. 

Aciona os motores de tal forma a mover o 

cachorro para trás. 

Fonte: Do voluntário 

 

De modo a interagir com o cachorro foi necessário definir um artefato que 

enviasse comandos que viabilizassem a movimentação dele. A próxima seção aborda 

os aspectos relacionados ao projeto do aplicativo e o envolvimento dos usuários com 

este processo. 

5.2 PROCESSO DE ELABORAÇÃO DO APP 

A definição de um controle remoto que controlasse o cachorro robô foi 

necessária a fim de que houvesse uma comunicação entre ambos. A Figura 15 ilustra 

um diagrama que foi elaborado para descrever o processo em que o usuário envia os 

comandos para o cachorro (usando a abstração de um controle remoto), e assim, o 

cachorro executa os comandos enviados. Estes comandos exploram os movimentos, 

cabendo às educadoras analisarem a atuação positiva ou não do dispositivo robótico 

no desenvolvimento da lateralidade. 
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Figura 15. Processo de envio do usuário ao cachorro 

 

Fonte: RAMOS, 2016 

 

Como inicialmente a abstração idealizada para controlar o cachorro foi um 

controle remoto, criou-se um protótipo do mesmo. Logo, pensando na facilidade de 

uso e no cuidado de evitar quedas, o formato do mesmo foi, inicialmente, projetado 

como o de uma luva, que o usuário poderia vesti-la. A Figura16, esquematiza o 

protótipo da luva em EVA (Acetato-Vinilo de Etileno). 

Figura 16. Protótipo do controle remoto 

 

Fonte: Da autora 

 

Os estudantes das Turmas A16 e B16, utilizaram o laboratório de informática, 

1 hora-aula para cada turma. O procedimento utilizado foi idêntico para ambas as 

turmas, os estudantes foram divididos em quatro (04) grupos e por meio de conversas, 
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definiram quais os símbolos que seriam utilizados na luva, bem como a sua 

localização. Todos os quarenta (40) estudantes definiram estes símbolos, pois 

lembraram do controle remoto que utilizavam para jogar o videogame. Esta decisão 

partiu principalmente dos meninos que tem um maior contato com os jogos digitais, 

nesse sentido, foi possível observar que eles fizeram um paralelo com o que já 

conheciam, pois tem a mesma representação simbólica (para frente, para trás, para 

direita, para esquerda e parar) dos jogos conhecidos por eles. Os símbolos definidos 

pelos usuários, encontram-se descritos no Quadro 2. 

Quadro 2. Símbolos criados pelos usuários 

Sentido Símbolo 

Para frente ↑ 

Para trás ↓ 

Para direita → 

Para esquerda ← 

Parar ● 

Fonte: Da autora 

 

Em outro momento, no laboratório de informática, com duração de 2 horas-

aula, 20 estudantes da Turma A16, da Educação Infantil, foram divididos em cinco 

grupos de quatro crianças cada. Nos pequenos grupos, houve uma conversa de como 

os estudantes poderiam desenhar os símbolos na luva. Então vários passos foram 

executados até a construção da luva: 

1. Cada grupo recebeu uma luva de EVA e os estudantes conversaram 

onde poderia se localizar cada símbolo (para frente, para trás, direita, 

esquerda e parar). 

2. Foi definido como seria utilizada a luva, depois de uma votação unânime, 

a luva teria a palma da mão voltada para baixo, pois para estes 
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estudantes essa posição não cansaria o pulso, ou seja, não era 

ergonômica.  

3. Foi utilizada a lousa digital para melhor visualização da luva. Alguns 

estudantes foram chamados para desenhar na lousa os símbolos 

correspondentes, como ilustram as Figuras 17 e 18. 

Figura 17. Usuário utilizando Lousa Digital 

 

Fonte: Da autora 

 

Figura 18. Usuário desenhando na Lousa Digital 

 

Fonte: Da autora 
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4. Houve a participação de todos na definição e posição das setas, que 

pode ser ilustrado pela Figura 19, bem como as cores que seriam 

utilizadas. 

Figura 19. Resultado da idealização protótipo do controle remoto 

 

Fonte: Da autora 

 

5. Após a luva ter sido desenhada, a lousa foi desligada, e os estudantes 

voltaram para os seus grupos e começaram a desenhar na luva os 

símbolos correspondentes, como ilustram as Figuras 20 e 21. 

Figura 20. Protótipo do controle remoto sendo construído 

 

Fonte: Da autora 
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Figura 21. Desenho dos símbolos na Luva 

 

Fonte: Da autora 

 

O desenho dos estudantes na luva foi entregue ao voluntário que fez também 

o protótipo do controle remoto (luva). Ele então, resolveu fazer uma videoconferência 

com os estudantes, pelo Hangout. 

As duas turmas, Turma A16 e Turma B16, em 1 hora-aula para cada, foram 

divididas em quatro grupos de cinco estudantes e por meio dos questionamentos, 

conversas e votações, eles decidiram fazer algumas modificações juntamente com o 

voluntário. Essas modificações trouxeram uma melhoria na usabilidade e no design, 

como, por exemplo, a luva poderia ser utilizada tanto na mão esquerda quanto na mão 

direita. Houve uma preocupação por parte dos estudantes em quem poderia utilizar a 

luva: “Serão só os que escrevem com a mão direita? ”  “E os canhotos? Como 

utilizarão?”.  

Depois de algumas semanas, o voluntário entregou a nova luva aos 

estudantes para que pudessem experimentá-la e analisar como seria usá-la para 

controlar o cachorro. Os estudantes não gostaram do formato e acharam-na muito 

quente. Como foi citado nas Diretrizes da Educação Infantil Marista (2015, p. 24), “A 

criança na contemporaneidade é vista como um ser que possui um corpo e uma mente, 

num espaço e tempo presente, que sonha, fantasia, cria e recria, convive e se relaciona 

com os outros“. Então, a luva passou por uma nova reformulação e foi decidido, 

juntamente com os estudantes, que o controle remoto estaria acoplado a ela e os 

estudantes poderiam controlar o cachorro pelo celular, como ilustra a Figura 22. 
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Figura 22. Controle Remoto - "Luva" 

 

Fonte: Da autora 

 

No ano de 2017, um novo voluntário foi agregado à pesquisa e desenvolveu 

um aplicativo para celular, através do App Inventor3. Logo, os estudantes das turmas 

A17 e B17 que iriam controlar o cachorro experimentaram a luva, ilustrada pela Figura 

22 e não gostaram. Acharam que ficou pesada e de difícil utilização, pois teriam que 

utilizar o aplicativo para celular por baixo do plástico da luva. Alguns estudantes 

disseram: “Não gostei de usar a luva”, “Ela ficou muito pesada”, “Quero usar só o 

celular, posso tirar a luva?”, “O celular está deixando a luva pesada”, “Será que o 

celular vai cair?”, “Prof., vou usar só o celular, tá?”. 

Então, a luva foi retirada e os mesmos estudantes controlaram o cachorro, 

utilizando apenas o celular, como ilustra a Figura 23, algumas frases foram ditas, 

como: “Ah, agora ficou mais fácil”. “Bem melhor assim”, “Não está pesado”, “Prefiro 

assim”. “Prof., agora eu gostei”. 

  

 
3 https://www.androidpro.com.br/app-inventor/ - software de código aberto criado para o 

desenvolvimento de aplicativos na plataforma Android. 
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Figura 23. Controle Remoto Contendo as Interações Previstas para a Luva 

 

Fonte: Da autora 

 

Nota-se que as crianças quando utilizam um brinquedo, como o controle 

remoto, buscam respostas rápidas e eficientes, não gostam de perdem tempo. Desta 

maneira, a tecnologia acaba sendo uma necessidade na escola, independente do 

espaço, definindo assim, um estilo de aprendizagem distinto dos últimos anos, 

principalmente para os estudantes que iniciam sua vida escolar, a partir dos 3 anos 

de idade (PRENSKY, 2012).  

O aplicativo foi desenvolvido no App Inventor, a programação é feita em 

blocos e foi criado pelo MIT. A programação do aplicativo está definida no Quadro 3. 
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Quadro 3. Programação do aplicativo usando blocos 

Programação do Aplicativo Interpretação do 

Bloco de 

Comandos 

 

Início do Aplicativo 

 

Execução do 

Aplicativo 

 

Botão Conectar 

 

Listagem de 

Dispositivos 
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Botão Desconectar 

 

Botão Para Frente 

 

Botão Esquerda 

 

Botão Parar 

 

Botão Direita 

 

Botão Para Trás 

Fonte: Do voluntário 

 

Após a definição do controle remoto, quatro educadoras e os estudantes das 

Turmas A17 e B17 começaram a pensar e elaborar o jogo digital, como é definido na 

próxima seção.  
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5.3 PROCESSO DE DEFINIÇÃO DO JOGO 

O jogo digital tinha como foco analisar como os estudantes passariam do 

pensamento concreto para o abstrato. Ele foi elaborado no Software Livre Scratch, 

mencionado na Seção 2.5 – Robótica Educacional. 

Este jogo foi pensado e elaborado, no ano de 2017, pelas Turmas A17 e B17 

além de quatro adultos que trabalham na educação infantil do Colégio Marista Rosário 

(duas educadoras da educação infantil, uma educadora de educação física e a 

pesquisadora, que é a educadora das tecnologias).  

O jogo apresenta percursos que envolvem as direções utilizadas no aplicativo 

que comanda o cachorro (para frente, para trás, para direita e para esquerda). Quando 

o estudante finaliza o primeiro nível ele passa para o próximo e assim ocorre 

sucessivamente, até chegar ao último nível do jogo. Cabe destacar que os estudantes 

da Educação Infantil passaram por diversos desafios, relacionados ao corpo e/ou ao 

cachorro para depois utilizar o jogo.  

A seguir, são apresentadas as etapas de definição do jogo, envolvendo 

estudantes e professoras: 

1) Os estudantes de ambas as turmas desenharam os trajetos/percursos do jogo 

digital e após, houve uma votação para a escolha dos percursos que fizeram 

parte do jogo; 

2) Além dos trajetos, os estudantes escolheram os personagens que fizeram parte 

do jogo (cachorro e um pote de ração); 

3) A professora de tecnologias programou o jogo para que os estudantes 

jogassem; 

4) Por fim, os estudantes jogaram o jogo digital e utilizaram as mesmas direções 

do controle remoto do cachorro - para frente, para trás, para direita e para 

esquerda.  

Para cada etapa do jogo, todos os estudantes foram analisados por meio da 

observação das professoras e de vídeos gravados durante as etapas. A duração de 

cada atividade dependeu do ritmo de cada turma, do número de estudantes e das 

dificuldades encontradas sejam cognitivas ou motoras.  
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6. RESULTADOS E DISCUSSÕES 

As aulas de Informática no Colégio Marista Rosário ocorrem a partir da 

necessidade de integração de um projeto de sala de aula com as tecnologias, havendo 

um planejamento em conjunto, com a professora da educação infantil e a de 

tecnologias, a fim de desenvolver um trabalho integrado, sendo que o número total de 

horas depende de cada projeto. 

Nesse contexto, a presente Dissertação foi realizada, possibilitando que os 

estudantes brincassem com o cachorro robô em atividades que envolveram a 

lateralidade e a orientação em relação ao espaço. Estas brincadeiras se deram nas 

aulas de educação física e informática. O cachorro foi controlado pelo aplicativo e 

utilizado no celular (controle remoto), que representa as direções: para frente, para 

trás, para esquerda e para direita. Como meta final, jogaram um jogo no computador, 

onde eles mesmo desenharam o percurso, utilizando as mesmas direções do 

cachorro, a fim de comprovar o objetivo deste trabalho. 

Observa-se que a Turma A17 caracteriza-se por ser composta de 20 

estudantes da Educação Infantil que estudam no período da manhã, possui uma 

educadora titular, uma auxiliar e uma estagiária por apresentar três estudantes de 

inclusão. A Turma B17 é composta por dezenove estudantes que estudam no período 

da manhã, possui uma educadora titular e uma estagiária. Conforme já mencionado, 

as duas turmas apresentam estudantes entre quatro e seis anos, que são o público-

alvo desta pesquisa. 

Nas primeiras aulas de informática, a professora iniciou os trabalhos 

juntamente com a professora de educação física, de modo a identificar quais noções 

de lateralidade as crianças já possuíam. As atividades e observações realizadas em 

cada aula e com cada turma serão descritas nas próximas seções. 
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6.1 AS AULAS DE INFORMÁTICA E EDUCAÇÃO FÍSICA 

As aulas de Informática e Educação Física foram divididas em dois momentos. 

O primeiro momento foi quando as crianças exploraram o seu corpo e descobriram 

vivências de si e do outro, brincando com as possibilidades de direção e conhecimento 

de seu corpo como um todo; como foi apresentado anteriormente por Falcão (2010) e 

Coste (1992). No segundo momento, as crianças brincaram com o dispositivo 

robótico, o cachorro robô, e vivenciariam diversas experiências e brincadeiras, por 

meio da robótica; assim como, os autores Schwengber e González, 2017; DEIM, 2015; 

Fortuna, 2011; Meirelles, 2012; Oliveira, 2010; Silva, 2009; Prestes, 2017 defendem a 

ideia de que a criança deva brincar e vivenciar experiências. 

Estes momentos estão descritos nas próximas seções, brincadeiras utilizando 

o corpo, vivência com o cachorro e finalizando com o jogo digital. 

6.1.1 Brincadeiras com o Corpo: Primeira Aula 

Os estudantes da Turma A17 foram divididos em dois espaços. No primeiro 

momento da aula, eles ficaram no laboratório de informática, receberam algumas 

instruções das professoras, como, por exemplo: que a aula de educação física e 

informática seriam juntas e que eles seriam chamados um por um para realizarem um 

percurso. Os detalhes do percurso foram passados no espaço onde eles percorreram-

no. Enquanto isso, utilizaram iPads e computadores para explorarem jogos que 

abordaram as noções de lateralidade, tais como, labirintos. No segundo momento, no 

espaço do percurso, a professora de informática e a professora de educação física 

prepararam um percurso que eles realizaram da maneira que desejavam (andando, 

pulando ou correndo). Observa-se que o percurso (Figura 24) possuiu orientações de 

direções diversas, tais como andar para frente, à esquerda e à direita. 
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Figura 24. Primeira Aula:  o percurso 

 

Fonte: Da autora 

 

A instrução era de que eles percorressem o percurso da seguinte maneira: o 

início era identificado por um objeto de cor laranja e o fim por um objeto na cor 

vermelha, após a execução, a professora de educação física pediu que eles 

levantassem a mão direita e depois a mão esquerda. O início e o fim foram realizados 

sem problemas, todos os estudantes que fizeram o percurso conseguiram iniciar na 

cor laranja e terminar na cor vermelha. Já com relação a identificar mão direita e mão 

esquerda, seis (06) estudantes levantaram corretamente, um (01) ficou na dúvida 

perguntando se era aquela mão a correta e onze (11) não sabiam responder.  

Com a Turma B17 foi realizado o mesmo procedimento, onde todos os 

estudantes executaram corretamente o percurso, identificando claramente as cores 

laranja e vermelho. Quanto às perguntas sobre a mão direita e esquerda, oito (08) 

estudantes levantaram a mão corretamente, nenhum estudante ficou na dúvida e três 

(03) não sabiam responder. 

6.1.2 Brincadeiras com o Corpo: Segunda Aula 

Na segunda aula, a professora de educação física realizou jogos e 

brincadeiras para reforçar as noções espaciais do corpo, como: para frente, para trás, 

para direita, para esquerda, por baixo, por cima, para dentro e para fora com as duas 

turmas (Figuras 25 e 26), a professora de tecnologias apenas assistiu à aula. 
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Figura 25. Segunda aula: atividades individuais 

 

Fonte: Professora de Educação Física 

 

Figura 26. Segunda aula: atividades em grupo 

 

Fonte: Professora de Educação Física 

 

6.1.3 Brincadeiras com o Corpo: Terceira aula 

Considerando a Turma A17, na terceira aula, o procedimento foi semelhante 

ao da primeira aula, os estudantes ficaram no laboratório de informática utilizando os 

dispositivos eletrônicos e em duplas foram chamados para executarem os percursos.  

O primeiro percurso, foi igual ao da primeira aula, foi traçado pelas 

professoras de informática e educação física, como ilustra a Figura 24. O 

procedimento do percurso foi apresentado às crianças, em duplas, elas percorreram 
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o caminho, sendo que uma delas foi vendada e a outra foi dando os comandos de 

como percorrê-lo.  

Este percurso foi muito difícil, pois as crianças não gostaram da sensação de 

fazer um caminho desconhecido e também não conseguiram executar os comandos, 

para frente, para trás, direita e esquerda, tanto as crianças vendadas como as que 

controlavam o percurso.  

As professoras resolveram tirar a venda e deixar o mesmo percurso 

desenhado no chão. Novamente, os estudantes não conseguiram executar, as 

crianças não se sentiram à vontade, pois não estavam reconhecendo os comandos 

(frente, trás, direita e esquerda).  

Como última tentativa da aula, as professoras resolveram tirar o percurso do 

chão e os estudantes andaram livremente pela sala, sempre em duplas. Notou-se que 

neste percurso, as crianças se sentiram mais à vontade, pois elas usaram expressões, 

como: “dobra pra lá", "vai pra cá”, como foi argumentado em DCNEI (2010).  

Depois destas três tentativas, as professoras de informática, educação física 

e educação infantil se reuniram para descobrir o que estava acontecendo. 

Diagnosticaram que as crianças ainda não possuem o conceito formado das 

expressões direita, esquerda, frente e trás, principalmente esquerda e direita, pois no 

máximo elas conseguem dizer “vira para este lado e agora para o outro lado”.  

Na Turma B17, depois das experiências da Turma A17, não foram traçados 

percursos no chão. As crianças andaram livremente pela sala, em duplas e em trios, 

dizendo os comandos: para frente, para trás, direita e esquerda. As crianças se 

sentiram mais confortáveis que a Turma A17, pois a aula ficou mais lúdica. 

6.1.4 Brincadeiras com o Corpo: Quarta aula 

Todas as educadoras realizaram uma reunião, a fim de planejar uma aula 

mais lúdica e divertida. 

Após, a reunião realizada pelas educadoras, a aula da Turma A17 ficou mais 

descontraída, lúdica e divertida, em formato de brincadeira, pois como já abordado, a 

brincadeira, é essencial para o desenvolvimento humano (DEIM, 2015). 
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Os estudantes brincaram de "chefe manda"4 e as professoras fizeram parte 

desta brincadeira. Foi realizado o mesmo procedimento, ocupando os dois espaços 

(laboratório de informática e espaço do percurso). No laboratório de informática, as 

professoras de educação física e informática demonstraram como seria a brincadeira. 

As professoras se posicionaram na sala e uma delas fazia o papel de "chefe", ela dava 

comandos: "chefe manda ir para a frente", "chefe manda ir para trás", "chefe manda 

virar à direita", "chefe manda virar à esquerda". Quem recebia os comandos tinha que 

chegar em um determinado local da sala, os estudantes acompanharam e torceram 

pela professora, a fim de que ela conseguisse chegar no destino traçado.  

Em duplas, os estudantes foram chamados para realizar a brincadeira, três 

(03) duplas conseguiram realizar os comandos do "chefe manda" e cinco (05) não 

realizaram os comandos corretamente. 

Na Turma B17 os estudantes organizaram-se da mesma maneira que a 

Turma A17, tanto nos dois locais para as aulas como na condução da aula pelas 

professoras. 

Os estudantes foram chamados para brincar de “chefe manda”, em função de 

ter poucos alunos, eles escolheram brincar em trios; um trio conseguiu realizar os 

comandos do “chefe manda”, dois ficaram com dúvida se estavam realizando a 

atividade corretamente e um não conseguiu realizar os comandos dados. 

Constata-se assim que para esta faixa etária é necessário que a aula seja 

planejada de forma lúdica e divertida, que as brincadeiras sejam de participação entre 

os pares e até mesmo com as educadoras, a fim de estabelecer uma melhor 

aprendizagem corporal e cognitiva (DEIM, 2015; FORTUNA, 2011; MEIRELLES, 

2012; OLIVEIRA, 2010; GARANHANI, 2008; BNCC, 2017). 

 
4 Chefe Comanda: As crianças se distribuem em filas ou como acharem melhor, o chefe ou mestre fica 

de olho nelas. O chefe inicia o diálogo com as crianças, como por exemplo: andar x passos, bater 
palmas, dar x pulos, etc. A brincadeira pode variar de nome, como: chefe manda, chefe comanda, 
mestre mandou. Disponível em: https://educezimbra.wordpress.com/2016/01/13/100-brincadeiras-
brasileiras/. Acesso em: fevereiro, 2018. 

 

https://educezimbra.wordpress.com/2016/01/13/100-brincadeiras-brasileiras/
https://educezimbra.wordpress.com/2016/01/13/100-brincadeiras-brasileiras/
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6.1.5 Interação com o Cachorro: Primeira aula 

Nas Turmas A17 e B17, as crianças foram divididas em pequenos grupos, 

como ilustra a Figura 27, os grupos eram compostos de três (03) a quatro (04) 

crianças. Neste momento, a professora de tecnologias apresentou o cachorro robô 

para as crianças. Houve várias manifestações, como: “Nossa! Ele é lindo”, “Podemos 

brincar com ele?”, “Adorei ele!”, “Ó que bonitinho!”, “Posso mostrar pro meu pai?”, 

“Posso levar pra casa?” 

Figura 27. Crianças divididas em grupo 

 

Fonte: Da autora 

 

A turma foi dividida em pequenos grupos a fim de conhecer e estabelecer uma 

relação com o robô, além de conhecer as combinações que foram feitas quando ele 

estivesse andando ou ficasse parado (por exemplo, andando os olhos ficariam verdes 

e parado o rabo do robô ficaria vermelho, associação feita ao semáforo, quando os 

pais param com os carros). 

6.1.6 Interação com o Cachorro: Segunda aula 

Na segunda aula, as Turmas A17 e B17, também divididas em pequenos 

grupos de três a quatro crianças, conheceram o controle remoto e suas funções. O 

botão conectar, representado na cor verde, conecta o aplicativo ao robô e o botão 

desconectar, ilustrado em vermelho, desconecta os dois. A seta azul desloca o 

cachorro para frente, a seta laranja para a direita, a amarela para a esquerda e a rosa 

para trás, como ilustra a Figura 28. 
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Figura 28. Interação com o Aplicativo. 

 

Fonte: Da autora 

 

Os estudantes se expressaram de maneira positiva: “Bah! É muito fácil usar 

o controle!”, “Posso chamar meu colega para mostrar pra ele?”, “Podemos fazer o 

cachorro andar?”, “Quero ver o cachorro chegar até o outro lado da sala.” 

Então, os grupos foram desfeitos e os estudantes começaram a brincar com 

o cachorro, a professora de informática orientou-os como deveriam mexer no 

aplicativo (Figura 29 e 30) e foram chamados um a um, para que testassem e fizessem 

seus comentários, os demais ficaram na sala de aula realizando outras atividades 

pedagógicas. 
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Figura 29. Interagindo com o Aplicativo 

 

Fonte: Da autora 

 

Figura 30. O Aplicativo Movimentando o Cachorro Robô 

 

Fonte: Da autora 

 

Dentre os comentários dos estudantes alguns merecem destaque: “Como é 

fácil fazer ele andar...é só apertar nas setinhas, nós que escolhemos desse jeito”, 

“Adorei brincar com o cachorro robô. Posso levar pra casa?” “Vamos poder brincar 

novamente com ele?” Em um determinado momento, chegou um estudante para 

brincar e alguns colegas não quiseram mais voltar para a sala de aula e não deixaram 

mais a professora explicar como manusear o controle e sim, eles fizeram a mediação 

e interação “Eu vou te mostrar como ele anda, é muito legal”, “Nossa! Vou ter que 
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mostrar para o nosso colega, ele vai adorar!”, “Profê, posso ensinar para a nossa 

colega?” “Profê, deixa eu explicar, adorei fazer ele andar”. “Profê, a gente vai ficar 

aqui pra te ajudar a ensinar como mexer o cachorro, eles vão adorar” “Profê, eu vou 

explicar, é muito legal!” (Figura 31) 

Figura 31. O Aplicativo Controlando o Cachorro. 

 

Fonte: Da autora 

 

O protagonismo das crianças foi essencial neste momento, pois elas ficaram 

investigando e aprendendo sobre o dispositivo robótico, que é exatamente o que 

alguns autores argumentam, para que ocorra a aprendizagem os estudantes devem 

estar livres para brincar e ditar as regras das suas brincadeiras (DEIM, 2015; 

FORTUNA, 2011; MEIRELLES, 2012; OLIVEIRA, 2010). 

6.1.7 Interação com o Cachorro: Terceira aula 

Na terceira aula, as professoras de informática e educação física se reuniram 

durante 100 minutos (2 horas-aula) para cada turma e realizaram algumas atividades 

corporais com o cachorro. Neste caso houve uma exceção, foi o único encontro de 2 

horas-aula. 

Cada turma foi dividida em dois grupos, denominados Grupos 1 e 2, e a aula 

em três momentos: 
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(i) A professora de educação física pediu que as crianças levantassem o 

braço direito e depois o braço esquerdo, pediu para as crianças virarem 

para o lado esquerdo e para o lado direito. No Grupo 1, dez (10) 

crianças conseguiram realizar os comandos e dez (10) não 

conseguiram realizar os comandos. Já no grupo 2, doze (12) crianças 

conseguiram realizar os comandos e cinco (05) não conseguiram 

realizar os comandos. 

(ii) A professora de educação física entregou uma bola para cada criança 

(Figura 32). As crianças ao comando da professora, deveriam quicar a 

bola com as duas mãos, após quicar a bola com a mão direita e depois 

com a mão esquerda. No Grupo 1, dez (10) crianças conseguiram 

realizar os comandos e dez (10) não conseguiram realizar os 

comandos. No Grupo 2, onze (11) crianças conseguiram realizar os 

comandos e seis (06) não conseguiram realizar os comandos. 

Figura 32. Brincando com a bola 

 

Fonte: Da autora 

 

(iii) As professoras de educação física e informática realizaram atividades 

com a bola e com o cachorro robô, as atividades foram as seguintes: 

a) A professora de informática controlou o cachorro e as crianças 

deveriam dizer qual o movimento que ele estava fazendo, se era 

para frente, para trás, para direita ou para esquerda. No Grupo 1, 
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todas as crianças acertaram quando o movimente era para frente e 

para trás, já no caso dos movimentos de esquerda e direita, dezoito 

(18) crianças estabeleceram corretamente a relação. Neste grupo, 

houve um avanço significativo da aprendizagem, se comparados a 

outros momentos, ou seja, nota-se que com a entrada do cachorro 

apenas duas crianças não conseguiram acertar todos os 

movimentos. No Grupo 2, dezessete (17) crianças estabeleceram 

corretamente as relações de frente, para trás, esquerda e direita. 

Neste grupo, houve unanimidade em todos os movimentos, todas 

as crianças conseguiram corresponder aos movimentos do robô. 

Em ambos os grupos, pode-se perceber que ocorreu uma maior 

apropriação dos conceitos de lateralidade com a adoção da 

robótica. Os estudantes, por meio do brinquedo conseguiram 

identificar seus movimentos.  

b) Na segunda atividade com bolas e o cachorro (Figura 33), a 

professora de informática controlava o cachorro e as crianças 

tinham que levantar a bola com ambas as mãos, se o cachorro fosse 

para atrás; baixar a bola, com ambas as mãos, se o cachorro fosse 

para frente; segurar a bola com a mão direita, se o cachorro fosse 

para a direita; segurar a bola com a mão esquerda, se o cachorro 

fosse para a esquerda. No Grupo 1, dezoito (18) crianças realizam 

os movimentos corretamente, apenas duas crianças não 

conseguiram realizar os movimentos, havendo confusão entre o 

lado esquerdo e o direito. No Grupo 2, dezessete (17) crianças 

realizaram todos os movimentos. Na Figura 33 encontra-se ilustrado 

o comportamento dos estudantes com a bola quando o cachorro se 

movimenta para frente. 
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Figura 33. Atividade com a bola e o cachorro 

 

Fonte: Da autora 

A partir dessas atividades percebeu-se que o número de acertos permaneceu 

igual nos dois momentos realizados, este fato é extremamente positivo, pois 

novamente, a robótica educacional foi muito importante nas atividades, ela se tornou 

realmente um recurso pedagógico eficiente para o desenvolvimento da lateralidade. 

6.1.8 Definição do Jogo: Percepções da Turma A17 

Neste momento de definição do jogo para a Turma A17, as educadoras de 

educação física e informática não trabalharam juntas. As educadoras de informática e 

da educação infantil dividiram os estudantes em quatro (04) grupos. Elas explicaram 

para cada grupo a atividade que seria realizada naquele momento, os demais grupos 

ficaram brincando de fantasias. A professora de informática explicou para os 

estudantes que ela criaria um jogo no computador, mas que eles também iriam fazer 

parte deste processo, mas precisava que eles desenhassem caminhos e escolhessem 

um personagem que representasse um cachorro e, este deveria alimentar-se, seja de 

osso ou prato de ração. As professoras desenharam um caminho, para ilustrar a 

atividade, como esquematiza a Figura 34. 
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Figura 34. Caminho elaborado pelas professoras 

 

Fonte: Da autora 

 

As professoras entregaram uma folha e uma caneta hidrocor para cada 

criança e cada uma desenhou o percurso que achou interessante que o cachorro 

percorresse até encontrar o alimento. Essa atividade foi realizada dessa maneira a fim 

de acreditar na argumentação de Rogers, Sharp e Preece (2013) é importante utilizar 

a prototipação, desenhar várias vezes o que o usuário deseja, seja na parte da 

programação, seja para um objeto. Independentemente de como for o produto 

interativo é importante que haja rascunhos, protótipos, modelos a fim de entender bem 

o desejo do usuário. Além de entender “por que” e “como” o produto será projetado 

(ROGERS, SHARP E PREECE, 2013). 

Depois de todos os percursos desenhados, as professoras mostraram para 

os estudantes e como consenso da turma escolheram os seguintes desenhos, 

denominados de Nível 1, Nível 2, Nível 3, Nível 4, Nível 5, Nível 6 e Nível 7, como 

ilustram as Figuras abaixo. Estes níveis fizeram parte do jogo que foi criado no Scratch 

e, a cada nível realizado, a criança passa para o seguinte, e assim sucessivamente.   

As crianças escolheram este percurso como Nível 1, como ilustra a Figura 35, 

por apresentar um caminho mais fácil de ser percorrido e sem grandes variações de 

direção. Elas alegaram também, que demorariam menos tempo para percorrê-lo. 
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Figura 35. Nível 1 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 

 

Já o percurso ilustrado pela Figura 36, foi escolhido como Nível 2, por 

apresentar um caminho vertical, diferente do primeiro e com maior variação de 

direções. 

Figura 36. Nível 2 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 

 

O Nível 3, como ilustra a Figura 37, apresenta-se bem mais difícil do que os 

níveis acima. As crianças relataram que ele seria mais difícil de percorrer, pois ele é 

maior e apresenta um maior número de movimentos. 
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Figura 37. Nível 3 do jogo digital 

 

Fonte: Autora 

O Nível 4 (Figura 38) criou uma discussão entre os estudantes, pois alguns 

acharam que ele seria o nível mais difícil, por apresentar grande variação de direção 

e de deslocamento, mas depois de várias conversas, ele acabou sendo o percurso 

escolhido. As crianças pensaram em colocar obstáculos, representados por pontos no 

desenho, mas depois acharam melhor tirar os obstáculos, pois já tinha muito caminho 

a percorrer. 

Figura 38. Nível 4 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 
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Este percurso foi escolhido como o Nível 5, pois apresentou menos dificuldade 

de deslocamento e movimento do que os outros dois níveis que restavam, como ilustra 

a Figura 39. 

Figura 39. Nível 5 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 

 

O Nível 6 também apresenta um percurso vertical, como o Nível 2. Porém, ele 

possui grande variedade de direção e é um percurso extenso, como ilustra a Figura 

40. 

Figura 40. Nível 6 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 
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O Nível 7 (Figura 41) criou polêmica juntamente com o Nível 4, pois os 

estudantes consideraram os dois mais difíceis. Ele apresenta um deslocamento bem 

variado e com variação de direção em seu percurso. 

Figura 41. Nível 7 do jogo digital 

 

Fonte: Da autora 

 

6.1.9 Definição do Jogo: Percepções da Turma B17 

Os estudantes da Turma B17 também realizaram o mesmo procedimento. 

Desenharam percursos para o cachorro encontrar o alimento, como ilustram as 

Figuras 42 e 43, abaixo.  

Figura 42. Desenho do Percurso 1 

 

Fonte: Da autora 



93 
   

 

Figura 43. Desenho do Percurso 2. 

 

Fonte: Da autora 

 

Ao final, a professora de informática mostrou ao grupo todos os desenhos, 

tanto da Turma A17 quanto da Turma B17, e os estudantes escolheram os mesmos 

percursos da Turma A17, enfatizando que os percursos estavam mais fáceis e que o 

cachorro não iria se perder até encontrar o alimento.  

É importante registrar que em algumas aulas das turmas envolvidas, A17 e 

B17, estudantes estavam ausentes e, um deles não executou as tarefas solicitadas 

por ser um estudante de inclusão e por apresentar um planejamento específico para 

as aulas de educação física. 

Segundo os autores Muller, Haslwanter e Dayton (1997), existem três 

motivações que são necessárias ao design de participação: (i) a participação do 

usuário no desenvolvimento do projeto; (ii) a identificação e documentação, no início 

do projeto, das metas de experiência do usuário e a usabilidade específica; (iii) a 

interação entre o usuário e o programador.  

Assim, foi realizado todo o processo de elaboração do jogo digital, as crianças 

conversaram com as educadoras, falaram sobre suas ideias de como deveria ser o 

percurso do cachorro até o osso, como demonstra a primeira motivação do design de 

participação; após, desenharam os percursos, deixando registrada a documentação 

do jogo, seguindo a segunda motivação; e por último, mostraram seus desenhos às 
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professoras, explicando como seria a melhor forma de transformá-los em jogos, assim 

como, estabelece a terceira motivação do design de participação.  

É importante salientar que foi essencial seguir estas motivações do design de 

participação, pois isso influenciou as decisões tomadas no projeto do jogo. Como 

citam Macedo, Petty e Passos (1997), é por meio do jogo que a criança aprende, se 

diverte e brinca.  

6.1.10 Jogo Digital: Como as crianças reagiram? 

No laboratório de informática, as Turmas A17 e B17 conheceram o jogo digital 

e o jogaram-no nos computadores. Os estudantes receberam os desenhos originais 

para que pudessem comparar com o jogo, e a reação das crianças ao ver o que eles 

tinham planejado foi de extrema importância, vários comentários foram ditos: “Olha! É 

o meu desenho!”, “Profê, isto está muito fácil”, “Bem que a gente podia ter feito um 

jogo mais difícil”, “Profê, até a cor do meu desenho está igual”. 

Cabe ressaltar, que dos trinta e sete (37) estudantes, de ambas as turmas, 

trinta e cinco (35) conseguiram realizar todos os trajetos do jogo, não havendo dúvida 

que qual movimento deveriam realizar. A Figura 44 esquematiza alguns dos percursos 

percorridos pelos alunos no jogo digital. 

Figura 44. Percursos no Jogo Digital 

   

Fonte: Da autora 
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6.2 RESULTADOS DOS PRODUTOS 

Ao longo deste capítulo e do capítulo anterior, pôde-se observar a importância 

da participação das crianças nas construções, nas interações e nas brincadeiras. 

Segundo DEIM (2015), Fortuna (2011), Meirelles (2012), Oliveira (2010), BNCC 

(2017) o brincar faz parte da infância, a criança precisa experimentar, vivenciar novas 

experiências, manipular novos objetos, ser curiosa, testar hipóteses. Todos estes 

momentos foram de extrema relevância e importância para que esta dissertação 

pudesse ser realizada e principalmente, pudesse responder à pergunta da pesquisa 

de forma tão clara e objetiva.  

O cachorro robô e o jogo proporcionaram às crianças o ato de movimentar-

se, beneficiando o processo de desenvolvimento corporal, onde as crianças foram 

estimuladas corporalmente a se exercitarem em ambientes descontraídos e lúdicos. 

Estes momentos de estimulação corporal foram ao encontro da argumentação dos 

autores Fonseca (1989); Serafin, Peres e Courseuil (2000). 

Por meio de uma análise discursiva textual, os dados que foram coletados, 

como: desenhos, fotos, gravações foram de extrema importância para analisar e 

concluir esta pesquisa. Durante os experimentos, unindo as duas turmas, a média de 

estudantes ficou em torno de trinta e sete (37) participantes. Verificando os vídeos, 

percebe-se que nas primeiras aulas a metade das crianças não conseguiu distinguir 

os lados direita e esquerda. A partir da interação com o cachorro robô, apenas dois 

(02) estudantes não conseguiram se apropriar desse conhecimento sobre os lados.  

Notou-se que quando o cachorro estava de frente para os estudantes, alguns 

não entenderam porque o cachorro estava virando para o lado oposto que eles 

estavam pedindo, pois eles já estavam apropriados das direções esquerda e direita. 

Explicou-se, então, que quando o cachorro ficava de frente é como se existisse um 

espelho a sua frente. Esta dúvida das crianças é muito normal na educação infantil, 

pois eles estão em processo de construção de seu desenvolvimento psicomotor, mas 

deve-se tomar cuidado se a criança continuar com esta dúvida, pois ela acarretará 

prejuízos a sua aprendizagem, como argumentam e apontam vários autores, entre 

eles destacam-se: Fonseca (1989); Serafin, Peres e  Courseuil (2000); Duzzi, 

Rodrigues e Ciasca, (2013). 
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A pesquisa finaliza com o jogo digital e, os mesmos estudantes que não 

conseguiram identificar os lados permanecem com a mesma dificuldade. Em conversa 

com a educadora de educação física novas atividades serão programadas para o ano 

de 2018, a fim de solucionar esta defasagem corporal, pois segundo Fernández 

(1991), Falcão (2010), Garanhani (2008) e Ayoub (1999) quando acontece o 

desenvolvimento e o domínio corporal, acontece a aprendizagem. 

Percebe-se, então, que a RE realmente se tornou um recurso pedagógico 

para auxiliar no desenvolvimento da lateralidade das crianças da educação infantil, 

proporcionando que ela atue cada vez mais no dia-a-dia das crianças, principalmente 

na vida escolar. Além disso, conforme Borges e Fagundes (2016) já haviam 

argumentado, foi possível perceber RE possibilitou desenvolver várias habilidades, 

como trabalhar em grupo, desenvolvimento do raciocínio lógico, a cooperação, a 

interação entre os pares, entre outras habilidades que um currículo tradicional muitas 

vezes não consegue atingir.  

Por fim, a presente pesquisa conseguiu atingir todos os objetivos a que se 

propôs, tanto os relacionados com a questão do desenvolvimento da lateralidade, 

quanto da robótica e do jogo digital. Tornando cada vez mais a RE atraente e 

motivadora, capaz de atuar em qualquer área educacional, no caso específico, da 

lateralidade e com estudantes da educação infantil. 
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7. CONCLUSÕES 

Ao longo do desenvolvimento desta pesquisa, pôde-se observar que a 

robótica educacional estimulou várias habilidades e se inter-relacionou com diversos 

campos de experiência da educação infantil, proporcionando uma aprendizagem 

questionadora e investigativa.  

A RE serviu como um apoio pedagógico para as aulas de educação física, 

proporcionando o desenvolvimento da lateralidade, o conhecimento corporal, o 

trabalho em equipe, a brincadeira, a vivência, a curiosidade e a participação das 

crianças em todos os momentos, sendo fundamental para as atividades desenvolvidas 

com muito sucesso e satisfação das crianças ao ver o resultado de suas produções, 

tornando-as protagonistas dos seus processos de aprendizagens.  

É interessante destacar as ações que esta pesquisa proporcionou aos 

estudantes da educação infantil: 

• explorar relações e práticas cotidianas da vida dos estudantes usando 

elementos concretos; 

• favorecer às crianças que elas pudessem imaginar, observar e aprender 

enquanto experimentavam e exploravam novos saberes; 

• propiciara construção de associações e atividades, pois é na infância que a 

criança começa a estabelecer suas primeiras relações e representações com 

os elementos que a rodeiam (pessoas e objetos); 

• proporcionar o levantamento de hipóteses e suas conclusões; 

• oportunizar o acesso a eixos estruturantes da BNCC por meio de práticas e 

experiências que favorecerem a construção de significados de si, do mundo 

que a rodeia e dos seus pares; 

• viabilizar o desenvolvimento das necessidades afetivas, cognitivas, 

psicomotoras e sociais; 

• proporcionar a construção de um “brinquedo” robótico e de um jogo digital que 

tivesse a participação efetiva das crianças. 

Nos próximos anos, serão produzidos mais dois (02) cachorros robóticos, 

devidamente com seus controles remotos. Com isso, pretende-se realizar outras 

experiências pedagógicas ligadas à RE, tanto no Colégio Marista Rosário quanto em 
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outras instituições, como a APAE de Canoas. Cabe ressaltar que devido a proposição 

dessa Dissertação foi estabelecida uma parceria com a APAE Canoas, de modo que 

crianças e adolescentes portadoras de necessidades especiais terão acesso à 

robótica educacional. O cachorro será doado para a APAE de Canoas, e a 

pesquisadora juntamente com a sua orientadora, mais o voluntário que programou o 

robô, auxiliarão os profissionais da APAE para que executem atividades com os 

discentes, a fim de estimular o desenvolvimento tanto cognitivo quanto corporal.  

No Colégio Marista Rosário, a educadora de educação física, a mesma que 

fez parte da equipe que aplicou os experimentos dessa Dissertação, solicitou que o 

cachorro fizesse parte de algumas aulas de educação física do 1º ano do Ensino 

Fundamental, para fazer comparativos com os estudantes que já realizaram a 

pesquisa e com estudantes que ainda não a realizaram. Este procedimento 

provavelmente ocorrerá no ano de 2018, e por meio de artigos que serão publicados, 

estarão sendo analisados os dados coletados neste novo experimento. A 

pesquisadora desta dissertação participará também desta experimentação. 

O mesmo ocorrerá com as demais turmas da educação infantil do Colégio 

Marista Rosário, os estudantes participarão de brincadeiras e atividades lúdicas que 

envolverão o cachorro robótico, este pedido já foi acordado com a coordenação 

pedagógica, e com as educadoras de educação física e tecnologias, pesquisadora 

deste estudo. 

O cachorro poderá ser levado aos hospitais e asilos para que as crianças e 

os idosos possam utilizá-lo de maneira lúdica, auxiliando no tratamento da saúde física 

e mental destas pessoas.  

O importante na vida escolar de uma criança, principalmente na infância, é 

que haja o movimento, o seu desenvolvimento corporal e espacial. As vivências 

relatadas nesta pesquisa, oportunizaram o desenvolvimento do esquema corporal, 

mais precisamente da lateralidade e da orientação em relação ao espaço. Essas são 

habilidades importantes compostas nos diferentes campos de experiência do 

conhecimento e que proporcionarão um melhor desenvolvimento da aprendizagem. 
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Educacional LEGO® aos avanços conceituais dos Estudantes sobre 
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Design Participativo 2014 O Design Participativo e as Ferramentas para a Autoria de Conteúdos em 
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Robótica Educacional  2014  DuinoBlocks: Design and Implementation of a Visual Programming 

Environment for Educational Robotics 

Rafael Machado 

Alves, Fábio 

Ferrentini Sampaio, 

Marcos da Fonseca 

Elia 
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Design Participativo 2015 Development of an educational game for children with hemophilia Roberta Mayumi 
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Lúcia de Oliveira 
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Augusto Francisco 
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Palavra-chave Ano(s) Título Autor(es) 

Robótica Educacional 2014, 2015 e 2016 Nada foi encontrado - 

Lateralidade 2014 Força aplicada durante a remada na canoagem velocidade Koslowsky, Álvaro 

Acco 

Design Participativo 2014, 2015 e 2016 Nada foi encontrado - 

 


