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EMENTA

Familiarizar o estudante com os conceitos fundamentais da Fisica através do uso e manuseio de componentes eletrénicos e programacgao, desenvolvendo o
raciocinio, método de trabalho e de ensino, bem como a resolu¢ao de problemas e elaboragcédo de projetos. Os conteudos estudados envolvem conceitos basicos da
robdtica, resistores, capacitores, indutores, diodos emissores de luz, diodos, transistores e motores, bem como desenvolver habilidades em programacgéo
computacional roboética utilizando a linguagem C para Arduino.

AREA/EIXO/NUCLEO

CIENCIAS EXATAS
FiSICA DE MATERIAIS

NUCLEO COMUM OBRIGATORIO

COMPETENCIA(S)

1.

2.

Compreender os
principios da roboética e
da programagéo
robotica.

Aplicar os conceitos
fundamentais da fisica
em dispositivos
eletrénicos
programaveis na
realizacdo de
experimentos.

Utilizar o conjunto de
técnicas e conceitos da
fisica e da robdtica na
realizacdo de projetos
e aplicagbes praticas
experimentais.

HABILIDADES

COMPETENCIA 1

Compreender os conceitos fundamentais sobre Robética;

Compreender o conceito robd e identificar os seus diferentes tipos e aplicagdes nas mais diversas
areas do conhecimento.

Implantar um sistema de programagéao robotica em computadores.

Compreender o funcionamento de um circuito programavel Arduino.

Entender os aspectos relacionados a descrigdo matematica dos manipuladores;

Compreender e aplicar a légica de programacgéo em linguagem C para circuitos programaveis em
Arduino.

COMPETENCIA 2

Compreender os conceitos fundamentais da fisica e suas relagbes o funcionamento de
dispositivos eletrénicos elementares.

Compreender a ldgica de sinais de entrada e saida com montagens que envolvem componentes
eletrénicos.

Serem capazes de desenvolver programas que controlem os movimentos de bragos mecénicos,
leiam sensores e ativem atuadores.

Elaborar e realizar experimentos de medicao utilizando montagens com diversos dispositivos
eletrénicos.
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COMPETENCIA 3
¢ |dentificar, elaborar e projetar solu¢gdes com uso da robética e automacgéo para processos de
medigao e controle.
e Compreender os processos associados a montagem de experimentos cientificos.
o Desenvolver a habilidade de trabalhar em equipe.
e Redigir relatérios completos sobre a montagem e realizagado de experimentos com respectivos
resultados obtidos.

CONTEUDO PROGRAMATICO

1. Introdugdo a robdtica: histérico sobre robds, definicdo de robéd, leis da robdtica, automacgao e robdtica, classificagao de robds, exemplos de aplicagbes de
robés industriais, robds laboratoriais, robés sonda, robds espaciais, proteses inteligentes, membros bibnicos, aplicacbes na medicina e em ambientes
diversos.

2. Introducgdo a linguagem de programacédo Arduino: instalagdo e configuracdo da interface de programacao, estrutura de codigos, sintaxe, declaracao de
variaveis, operadores matematicos, operadores comparativos, estruturas de controle, comandos digitais, comandos analbgicos, estruturas de entrada e
saida.

3. Revisao de conceitos fisicos e funcionamento de componentes eletrénicos: resistores, capacitores, indutores, diodos emissores de luz, diodos, foto
resistores, transistores, servo motor, motor DC, elementos piezelétricos, circuitos integrados, botées e potenciébmetros.

4. Préticas em equipe: LED piscante, programagédo de multiplos LEDs, motor de giro, um unico servo motor, registrados de deslocamentos, elemento
piezelétrico, pressionamento de botao, girando controles, luz e resistores, sensor de temperatura, cargas e relés, luz colorida, medindo deformacées e
sensores de flexibilidade, medidas sensiveis.

5. Projeto: montagem de robés de medigdo, automacgéo, virtualizacdo e realizagdo de experimentos.
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