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Resumo: Este trabalho visa identificar, avaliar e relacionar fatores e indicadores que possam
ser aplicados na compreensdo da interagdo entre criancas e robds no contexto educativo.
Apoiados na legislacdo educacional atual, que determina a incorporacdo de temas relativos a
tecnologia e a computacdo em todas etapas da Educacgdo Basica, foi planejada e executada uma
atividade pedagdgica baseada em diferentes experiéncias sensoriais e cognitivas com um robd
humanoide. Participaram da atividade dezenove criangas entre quatro e cinco anos de uma
Escola de Educacdo Infantil privada, os professores titulares das turmas e a professora de
robdtica. Para avaliar a proposta optou-se por dois tipos de questionarios: um aplicado as
criancas participantes da pesquisa e outro as professoras titulares das turmas e a professora de
robética. Na avaliagdo, o resultado com as criancas foi satisfatdrio, pois pode-se perceber o seu
envolvimento nas atividades com um rob0, tornando-a Iudica. Por fim, considera-se que a
incorporacdo da robdtica em sala de aula estimula a curiosidade das criangas em entender como
o rob6 funciona, desenvolvendo criancas com um potencial critico e interesse em conhecer a
area da tecnologia, da robética e da programacéo, e ampliando assim o escopo da aprendizagem.

Palavras-chave: Interacdo crianca-robd. Tecnologias de Informacdo e Comunicacao.
Atividade Pedagdgica.

Abstract: This work aims to identify, evaluate and relate factors and indicators that can be
applied in understanding the interaction between children and robots. Supported by current
educational legislation, which determines the incorporation of themes related to technology and
computing in all the stages of basic education, a pedagogical activity based on different sensory
and cognitive experiences with a humanoid robot was planned and carried out. Nineteen
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children between four and five years old from a children's education private school, the class
teachers and the robotics teacher took part in the activity. To evaluate the proposal, two types
of questionnaires were chosen: one applied to the children taking part in the research and the
other to the class teachers and the robotics teacher. In the children’s evaluation the result was
satisfactory, since it was possible to observe their involvement in activities with the robot,
making it playful. Finally, evidences showed that incorporating robotics into the classroom
stimulates children's curiosity in understanding how the robot works, thus developing children
with a rational thinking and interest in getting to know the area of robotic technology and
programming, thus enlarging the usual learning scope.

Keywords: Human-robot interaction. Indicators Robots Children. Pedagogical activity.

1 Introducéo

Dentre os avangos tecnolégicos nos ultimos anos, observa-se o crescimento de
aplicacdes que fazem uso da robotica, tanto no meio académico e cientifico quanto em nivel
industrial e comercial. Atualmente, a robética é usada em varios segmentos da sociedade
(GOODRICH; SCHULTZ, 2008). Na industria, por exemplo, a utilizacdo desta tecnologia
permite desempenhar tarefas repetitivas e mesmo perigosas, substituindo o trabalho bracal de
um ou mais seres humanos em tarefas pesadas. Na area da saude, os robés sdo usados para
andlises detalhadas, no diagndstico de doengas e em procedimentos cirdrgicos menos invasivos.
O sistema robotico Da Vinci, que vem sendo utilizado desde 2005 em cirurgias, € um exemplo
de aplicagdo na area da satde (MADHURI; BUTLER-MANUEL, 2017).

Robbs que desempenham tarefas especificas e ndo necessitam interagir com seres
humanos ainda sdo a maioria. Contudo, considera-se que nos préximos anos rob6s com
caracteristicas fisicas humanas e com habilidades encontradas nos seres humanos (comunicacao
verbal, expressdo de emocgdes, acompanhamento e auxilio nas tarefas humanas) irdo se
popularizar e integrar a sociedade. Considera-se, portanto, que os robés podem ser de grande
auxilio em tarefas cada vez mais importantes, como monitorar e cuidar de pessoas idosas,
acompanhar e auxiliar pessoas com deficiéncias, ensinar criancas, dentre outras. Porém, o
avanco nessas areas depende ainda da compreensdo de como os robds podem ser projetados e
programados para estarem melhores adaptados ao contexto social.

No contexto educativo, um dos objetivos de incorporar a robética em sala de aula é
facilitar as tarefas do dia a dia de um professor, além de acrescentar conhecimento, compreender
melhor a relagdo entre uma crianga € um robd, culminando com o provocar a curiosidade da
robotica nas criangas. Grande parte dos estudos realizados na area de interacdo humano-rob6
tem como foco a utilizagdo com humanos adultos, na qual as métricas usadas para avaliagcdo de
aceitacdo social sdo bem definidas, em razdo do nivel de entendimento e compreensdo dos
responsaveis.

Uma das caracteristicas a ser melhor desenvolvida nos rob6s é a capacidade de expressar
emoc0Oes. Neste sentido, a computacdo afetiva, area da Inteligéncia Artificial, vem se valendo
de robds e dispositivos fisicos para se desenvolver. Robds humanoides, como por exemplo, o
NAO e Reeti, sdo os mais utilizados (JOHAL, 2015). Reeti da Robopec é um PC-Bot com uma
face expressiva, com olhos, nariz e orelhas. Possui LEDs nas bochechas, podendo alterar as
cores para expressar melhor suas emocgdes. Além disso, possui microfones, cAmeras e sensores
de toque. NAO é um robd humanoide da Aldebaran. Também possui sensores, cameras e
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microfones. Nao € tdo expressivo quanto o robd Reeti, mas consegue exibir posturas corporais,
movimentado bragos e pernas.

Os rob6s NAO e Reeti ttm a finalidade de mostrar as capacidades expressivas e
introduzir aspectos humanos em uma interagdo com o humano. Essa relagéo utiliza a ideia de
interacdo entre humanos e robés, por envolver as duas partes. A area € conhecida como
interacdo humano-robd (IHR) (em inglés, Human-Robot Interaction), na qual os pesquisadores
frequentemente direcionam robds como assistentes e pesquisam, fundamentalmente, as
interacdes sociais (DAUTENHAHN, 2007).

Dautenhahn (2007) ainda argumenta que IHR é um campo de pesquisa desafiador na
intersecdo da Psicologia, Ciéncia cognitiva, Ciéncias sociais, Inteligéncia artificial, Ciéncia da
computacdo, Robdtica, Engenharia e interacdo humano-computador. Por integrar tantas areas
de conhecimento, a IHR representa um conjunto de desafios e obstaculos tecnoldgicos. Neste
momento, um dos grandes desafios encontrados quando se considera interacdo humano-robé
esta na relacdo estabelecida. Especificamente neste campo, 0s sentimentos de confiabilidade e
credibilidade dos rob6s vém sendo investigados por meio da robdtica social, na busca por
aprimorar a qualidade da relacéo estabelecida (JOHAL, 2015).

Neste sentido, este trabalho busca identificar, avaliar e relacionar fatores e indicadores
que possam ser aplicados para compreender a interagcdo entre robds e criangas. Para tanto,
desenvolveu-se uma atividade pedagdgica envolvendo a compreensdo de um conhecimento
relativo a Educacdo Infantil e, para apoia-la, foi realizada a programacéo de um rob6é humanoide
com a interacdo planejada. Para avaliar a proposta optou-se por dois tipos de questionarios: um
aplicado as criancas participantes da pesquisa e outro as professoras titulares das turmas e a
professora de robdtica. Os questionarios foram organizados em fatores de avaliacdo que, por
sua vez, eram compostos de indicadores. Os indicadores foram expressos em perguntas, feitas
oralmente as criancas, e textualmente as professoras.

2 Referencial teérico
2.1 Indicadores para Avaliagéo de InteracOes

Weiss et al. (2009), em um trabalho relacionado, definiram indicadores para medir a
aceitacdo de robds por pessoas, considerando uma pesquisa de experiéncia de interacdo. Tal
pesquisa mostrou que a aceitacdo de um robd estd fundamentalmente relacionada a disposi¢ao
do usuério em integrar o robd em ambientes sociais cotidianos.

O quadro de avaliacdo tedrica e metodoldgica, conhecido como USUS, proposto por
Weiss et al. (2009), foi desenvolvido para avaliar a usabilidade, aceitacdo social, experiéncia
do usuario e impacto social e tem como finalidade permitir uma experiéncia positiva do usuario
para aumentar a aceitacao social em relacao aos robds. Assim, os principais fatores de avaliacao
que devem ser considerados, segundo Weiss et al. (2009), séo: usabilidade, aceitagéo social,
experiéncia do usuario e impacto social. A seguir cada um dos fatores de avaliacdo s&o
explicados e relacionados com a presente pesquisa.

O termo usabilidade refere-se a facilidade de usar um objeto. Para ser mensuravel,
alguns indicadores devem ser considerados: eficacia, eficiéncia, aprendizagem, flexibilidade,
robustez e utilidade. A eficacia descreve qudo bem robds humanoides realizam uma tarefa,
evitando erros e promovendo tarefas resolvidas com sucesso. A eficiéncia refere-se a
velocidade que um robd auxilia um humano. A aprendizagem indica a facilidade de um sistema
ser aprendido por usudrios iniciantes, em que na interagdo humano robd é um grande indicador
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por ser uma tecnologia na qual as pessoas quase ndo tém experiéncia anterior. A flexibilidade,
por sua vez, descreve o numero de maneiras possiveis de como o humano pode se comunicar
com o robd, de forma que o rob6 possa se adaptar a situacoes diferentes. A robustez demonstra
o nivel de suporte fornecido ao usuério permitindo uma realizacdo bem-sucedida de objetivos.
E por fim, a utilidade que se refere a como uma interface pode ser usada para atingir uma
determinada meta, assim quanto mais tarefas a interface executar, mais atil serd (WEISS et al.
2009). Dentre todos estes fatores, a usabilidade é considerada a mais importante pois melhora
0 engajamento social do robd, facilitando o seu uso por usuarios iniciantes, por meio da
comunicacdo falada e gestuais (FONG; NOURBAKHSH; DAUTENHAHN, 2003).

A aceitacdo social € uma questdo significativa para ser avaliada na interagdo humano-
robd, em funcéo da necessidade de descobrir os motivos que levam as pessoas aceitam robos,
evitando rejeicdes, possiveis a longo prazo. Aceitacdo social define, portanto, qual a disposicao
de um individuo, com base em experiéncias de interacdo, para integrar um robd a um ambiente
social cotidiano (WEISS et al. 2009). Alguns estudos tém analisado como as pessoas, em
especial as criancas, percebem os robds e quais os tipos de comportamento elas exibem quando
interagem com os robds (FONG, NOURBAKHSH, DAUTENHAHN, 2003; MOYLE et al.,
2013). Tais estudos foram conduzidos por meio de entrevistas guiadas, porém informais, e
desenhos feitos pelas criangas sobre os robds e suas historias. Descobriu-se assim que as
criancas associam 0s robds com formas geométricas de caracteristicas humanas
(antropomorfismo) ou animais. Ainda, as criangas atribuem livre arbitrio aos rob6s, incluindo
-0s em contextos sociais e familiares, atribuindo estados emocionais, preferéncias e género. Por
isso, tem se tornado cada vez mais clara a percepcdo de que os humanos se engajam e criam
lacos com dispositivos tecnoldgicos, especialmente com os robés (MATARIC, 2013).

Para entender aspectos de como os humanos podem ser influenciados socialmente em
suas rotinas de trabalho por um robd, alguns indicadores sdo definidos: expectativa de
desempenho, expectativa de esforco, atitude em relagdo ao uso da tecnologia, autoeficacia,
formas de agrupamento, apego e reciprocidade. A expectativa de desempenho é determinada
como o grau em que um individuo acredita que o uso do sistema melhorara seu desempenho no
trabalho. Expectativa do esforco mostra como um sistema sera facil de usar, incluindo o grau
de esforco, dificuldades e compreensdo no uso. A atitude em relacéo ao uso da tecnologia, por
sua vez, é vista como a soma de todos os sentimentos positivos e negativos durante o trabalho
com a ajuda do robd humanoide. Neste sentido, um aspecto importante a ser avaliado é se a
personalidade do robd afeta o desempenho do usuario em uma tarefa (FEIL-SEIFER,
SKINNER; MATARIC, 2007). Autoeficacia refere-se a percep¢do de uma pessoa quanto a sua
capacidade de atingir o objetivo. As formas de agrupamento surgem para levantar uma questéo
se 0s seres humanos podem compartilhar certas caracteristicas com robés, como acontece em
um grupo de humanos. O apego informa se existem lagos de afeto entre a pessoa e o objeto. A
reciprocidade € a resposta positiva ou negativa dos individuos em relacéo as acdes do outro
(WEISS et al. 2009).

A experiéncia do usuério trata os aspectos de como as pessoas usam um produto
interativo. Para classificar robbés socialmente interativos, alguns fatores sdo avaliados:
personificacdo, emogdo, percepcdo orientada para o ser humano, seguranga e co-experiéncia.
Por definicdo, a personificacdo descreve a relagdo entre um sistema e seu ambiente e pode ser
medida investigando a sua morfologia e 0 impacto nas expectativas sociais. A emogao € um
ponto importante na interacdo social e deve ser incorporada na avalia¢éo e no design dos robos.
Os usuarios podem sentir satisfacdo quando um produto atende as suas expectativas e a alegria
da emocéo é sentida quando essas expectativas sdo superadas. Na percepcao orientada para o
ser humano, os robds sociais devem ser capazes de rastrear recursos humanos, interpretar a fala

# Tear: Revista de Educacdo Ciéncia e Tecnologia, v.8, n.2, 2019. 4



Htear #

Revista de Educacao, Ciéncia e Tecnologia #

humana e reconhecer expressdes faciais. 1sso por que os robds sociais precisam ser pro-ativos,
a fim de buscar nos seres humanos os elementos que necessitam para preencher variaveis
cognitivas, tais como sentimentos, motivacdes, entre outras (BREAZEAL, 2002). A seguranca
durante a interacdo é muito importante, por isso existem investigacdes sobre como projetar a
interacdo humano-robd de uma maneira que 0s humanos se sintam seguros. A coexperiéncia
descreve experiéncias com objetos sobre como os individuos desenvolvem sua experiéncia
pessoal com base na interacdo social com os outros (WEISS et al. 2009).

O impacto social é outro fator que deve ser avaliado, devido ao desenvolvimento da
tecnologia que influencia e modifica a sociedade. Ainda € um grande desafio avaliar o impacto
da interacdo humano-rob6 para este fator, mas com alguns indicadores, este processo pode ser
facilitado. Séo considerados os seguintes indicadores: qualidade de vida, condicdes de trabalho,
educacdo e o contexto cultural. A qualidade de vida humana é determinada por varios tipos de
liberdade e relacdes humanas estaveis. As condic6es de trabalho incluem todos os aspectos que
afetam o trabalho de uma pessoa e como os empregadores cuidam de seus funcionarios. O
desenvolvimento tecnoldgico afeta as condicdes de trabalho, pois pode ser usado para aumentar
a eficiéncia e a produtividade, mas por outro lado, pode substituir o trabalho de um humano por
um robd, pelo fato de o robo6 realizar algumas tarefas fisicas muito mais rapido que um humano
(WEISS et al. 2009).

Em tempos em que a utilizacdo de robds é crescente nas mais diferentes areas, a
Educacdo, especificamente no sentido de ensino e aprendizagem, observou um crescente
nimero de estudos que investigam a robdtica educacional e seu impacto nas habilidades
académicas e sociais (ANWAR et al., 2019). Cabe destacar, que a robética ja integra o contexto
educativo ha muito tempo. E possivel citar, por exemplo, os trabalhos de Seymour Papert, que
coordenou a criacdo do Logo, como uma das primeiras iniciativas de utilizagdo do computador
como recurso de ensino que repercutiram em pesquisas (GIORDAN, 2005). Em pesquisas mais
atuais, diferentes possibilidades de combinacGes didaticas com o uso de robds sdo avaliadas em
sala de aula. Andrade e Oliveira (2019), por exemplo, analisaram uma proposta com robd Lego
Mindstorms NXT, com o intuito de buscar a compreensdo de suas funcionalidades e
programacdes. Angeli e Valanides (2019) em uma pesquisa sobre os efeitos da aprendizagem
com o robd Bee-Bot no pensamento computacional de criangas pequenas relataram ganhos de
aprendizagem estatisticamente significativos entre a avaliacdo inicial e final das habilidades de
pensamento computacional das criancas.

2.2 Planejamento da interagcdo humano-robo

Kahn et al. (2008) realizaram um estudo para estabelecer alguns padrdes de design para
beneficiar o campo emergente da interacdo humano-rob6 fornecendo métodos para planejar e
implementar interacGes humano-robé socialmente convincentes. Este método é composto por
oito padrdes de design, sendo eles: introducdo inicial, comunicacao didatica, em movimento
juntos, interesses pessoais e histdria, recuperando-se dos erros, alternar a vez em contexto de
jogo, intimidade fisica, reivindicando tratamento injusto ou danos ilegais. Estes padrdes de
design foram considerados durante o planejamento da interagdo humano-robd e, por isso, sdo
definidos a seguir de acordo com a literatura especifica.

A introducdo inicial € um aspecto essencial da interacéo social e envolve um repertorio
verbal e comportamental definido. Sua funcéo é reconhecer o outro, perguntar educadamente
sobre o0 outro e reconhecer fisicamente, que pode envolver o toque, por exemplo, um aperto de
maos, questionamentos sobre sentimentos, entre outros (KAHN et al., 2008).
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A comunicacdo didatica é uma forma simples de comunicagdo social e envolve a
transmissdo de informacOes entre os participantes, situada em um contexto no qual cada
participante tenha motivacao para permanecer engajado. Por exemplo, quando os professores
falam em uma sala de aula, eles incorporam esse padrao.

Estar em um relacionamento social com os outros pode envolver o alinhamento de
movimentos fisicos (movimentos juntos), como por exemplo quando caminhamos com outra
pessoa. Uma instancia do padrdo em movimento juntos poderia ser executada quando o robd
sugere mostrar algo para alguém, em uma posicao espacial diferente daquela que estéo.

O compartilhamento de interesses pessoais, sociais e da historia com outras pessoas
torna a vida social mais intensa. Se considerarmos a interacdo humano-rob0, uma instancia do
padrdo interesses pessoais e historia poderia ser exemplificada em uma espécie de dialogo entre
0s interagentes, de forma que, o robd fornece informagdes sobre suas preferéncias no contexto
da interagdo (BREAZEAL, TANANISHI, KOBAYASHI, 2008; KAHN et al., 2008).

A recuperacdo de erros envolve um tipo de interacdo em que Se incorre a um erro
proposital no dialogo entre o robd e o humano. Assim, por exemplo, € possivel programar o
robd para indicar algo do contexto de forma equivocada, fazendo com que o humano precise
corrigi-lo. Neste momento estabelece-se um tipo de interacdo em que o robd concretiza uma
relacdo baseada no seu proprio erro (KAHN et al., 2008).

Alternar a vez em um contexto de jogo € o que acontece na maioria dos jogos sociais,
que envolve revezamento dos participantes, como jogos de cartas ou de tabuleiro. Em uma
instancia deste padrdo, considerando a interacdo humano-robd, envolveria, por exemplo,
alternar pistas em um jogo de adivinhacao.

Outra importante carateristica social humano é o envolvimento em sensacdes como
tocar, abracar e segurar. No contexto da interagdo humano-robd, é chamada de instancia do
padrdo de intimidade fisica. Um exemplo pode ser caracterizado quando, ao final de um jogo,
0 robd sugere um abrago, em funcéo diversdo motivada pela interacdo. Na psicologia moral,
dois meios centrais sdo usados para estabelecer tratamento imoral, um baseado em justificativas
deontoldgicas (filosofia moral, que significa ciéncia do dever e da obrigacdo) de justica e
direitos e outro baseado em justificativas de danos materiais, fisicos ou psicologicos (KAHN et
al., 2008).

3 Procedimentos metodoldgicos
3.1 Universo da Pesquisa

A pesquisa foi desenvolvida como trabalho de concluséo de curso da graduacdo em
Ciéncia da Computacéo e aplicada em uma Escola de Educacdo Infantil. A Escola, do tipo
privada, ja possuia em seu curriculo as atividades de robética educacional desde o ano de 2017.
Cabe destacar que, por determinacdo da legislacdo educacional atual, a Base Nacional Comum
Curricular (BNCC), os temas relativos a tecnologia e a computacdo devem ser trabalhados de
forma transversal em todas as areas do conhecimento e componentes curriculares, desde a
Educacdo Infantil até o Ensino Médio (BRASIL, 2017).

As criangas participantes da pesquisa estavam organizadas em dois grupos, distintos em
funcdo da faixa etaria: turma A — oito criangas de cinco anos de idade e turma B — onze criancgas
com quatro anos de idade. Durante a execucao da atividade pedagdgica com o robd, as criangas
foram reagrupadas em duplas ou trios, respeitando as faixas etarias.
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3.2 Planejamento da atividade pedagogica

Atualmente no Brasil, as experiéncias de aprendizagem proporcionadas as criangas na
etapa da Educacdo Infantil sdo orientadas pela BNCC. Ela é um documento que define as
habilidades essenciais para todos os alunos da Educacdo Basica (BRASIL, 2017). A Base
estabelece que a Educacédo Infantil é uma etapa essencial para a construcdo da identidade e da
subjetividade das criancas e estabelece seis direitos de aprendizagem: conviver, brincar,
participar, explorar, expressar e conhecer-se.

No planejamento da atividade de ensino, todos os direitos de aprendizagem foram
considerados e, portanto, expressos sua na execucao. O direito & convivéncia, a brincadeira e a
participacdo foram garantidos com a promocdo de uma situacdo em que as criangas pudessem
brincar e interagir com os colegas (e com o robd), envolvendo-se em uma experiéncia de
convivéncia em grupo. O direito a exploracdo foi um dos fundamentos da acdo didatica mais
expressivos, pois as criangas foram convidadas a conhecer, examinar e descobrir uma proposta
de aprendizagem cuja interacdo se dava com um rob6é humanoide. Ja a expressao e o
autoconhecimento foram garantidos por meio da avaliagdo individual e coletiva das criangas,
com feedbacks imediatos sobre os erros e acertos.

Além dos direitos de aprendizagem, a BNCC na Educagdo Infantil organiza-se em
Campos de experiéncia, nomeadamente: eu, 0 outro e o nds; corpo, gestos e movimentos; tracos,
sons, cores e formas; escuta, fala, pensamento e imaginacdo; e espago, tempo, quantidades,
relacBes e transformacdes. Destes, especificamente corpo, gestos e movimentos, envolvem
experiéncias com diferentes linguagens, como a danca e a masica; e escuta, fala, pensamento e
imaginacdo realcam as experiéncias com a linguagem oral, como as conversas e as cantigas
(BRASIL, 2017).

Para o planejamento da atividade ainda se buscou o referencial relativo a incorporagédo
da brincadeira e da interagdo como eixos estruturantes dos processos de ensino e aprendizagem.
Assim, a atividade pedagogica ganha o aporte tedrico da ludicidade que, conforme afirma
Luckesi (2000) perpassa a aplicacdo de um jogo em sala de aula, envolve um aprendizado
construido com o agir e o interagir considerando a integralidade dos sujeitos. Além disso, a
incorporacdo da tecnologia nas praticas ludicas na Educacdo Infantil é apontada como uma
necessidade por Polleto e Simdo (2019), quando relaciona a ela, o desenvolvimento de
atividades e trabalhos em grupos, estimulando os alunos para a aprendizagem. Especificamente
0 uso de robds sociais como préatica educacional, conforme apontado por Gomes (2007),
estimula a criatividade dos estudantes em funcéo da natureza dindmica e ludica da prética.

3.3 Recurso pedagogico: rob6é humanoide

O rob6 JD da empresa canadense E-Z (Figura 1) foi o escolhido para realizar a atividade
pedagdgica proposta. O JD € um rob6 humanoide que mede aproximadamente 30 cm de altura
e possui Vvérias funcionalidades que podem ser aplicadas e utilizadas em estudos na Educagéo,
considerando estudos semelhantes de Cao et al. (2019) e Kinzler et al. (2019). O software
utilizado para programar o robd é o E-Z Builder. O programa dispde de diversos plugins, além
de permitir a inclusdo de novos plugins, que podem ser desenvolvidos em linguagem C#, e
adicionados na plataforma.
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Figura 1 - Imagem de divulgag¢do do EZ-Robot JD Humanoid

Fonte: https://www.ez-robot.com/ (2019).

Utilizando-se o software EZ-Builder, criou-se um projeto que incorporou as
funcionalidades do robd a serem usadas, além de bibliotecas nativas e externas. Para a
comunicagédo entre as criangas e o robd foi utilizado o reconhecimento de fala em texto e a
conversdo de texto em fala. A conversao de texto em fala é utilizada para que o robé possa falar
com as criangas, conforme definicdo de script. O reconhecimento de fala foi aplicado para
interpretar a fala da crianca durante a interacdo, principalmente nas respostas dadas pelas
criangas no decorrer do jogo.

O idioma default do robd é o inglés. Porém, como o experimento precisava ser
executado em portugués, foi necessario incorporar ao projeto um plugin que suportasse 0
idioma portugués. Para isso, o plugin Bing Text To Speech foi utilizado. O plugin usa a API
Bing Speech da Microsoft. O plugin Bing Text To Speech utilizado foi previamente
desenvolvido no trabalho de conclusdo de curso de Rosa et al. (2018) e aprimorado nesta
pesquisa. Assim, todo texto enviado para a APl da plataforma Microsoft, retorna como voz
(arquivo de audio) em portugués. O rob6 JD € capaz de executar o audio em portugués. Este
Servico requer uma conexdao em tempo real com a internet. O plugin utilizado para
reconhecimento de voz das criancas foi o Microsoft Bing Speech Recognition que esta
disponivel de forma integrada na ferramenta E-Z Builder.

A programacéo no EZ-Builder é desenvolvida em uma linguagem de scripts, utilizando
e gerenciando controles selecionados para o projeto. Os controles utilizados neste projeto,
ilustrados na Figura 2, foram os seguintes: a. Connection: para conectar ao rob6 selecionado;
b. Bing Speech Recognition: converte a fala das criangas para texto que, entdo, € avaliado pelo
script a fim de atestar se a resposta € correta ou ndo; c. Script Manager: gerencia a criacdo e
execucao dos scripts; d. Soundboard: reproduz a musica selecionada no robd, em paralelo aos
movimentos inseridos no script; e. Auto Position: controla os movimentos do robd para que ele
exiba gestos e dance; f. RGB Animator: controla os LEDs presentes nos olhos do robd,
assumindo quatro estilos possiveis (esperando, feliz, flash e piscada); g. Bing Text to Speech:
gera um audio em portugués a partir de uma frase.
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Figura 2 - Imagem do projeto de programag&o do robd JD
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Gragas a sua linguagem de scripts foi possivel programar o robd mesclando
componentes e, desta forma, definindo todo o percurso de interacdes com as criangas. O Quadro
1 exemplifica um script e exibe a primeira parte da interacdo crianca-robd. As linhas de 1 até 5
definem o cabecalho do script de apresentagao. A linha 6 configura os LED’s dos olhos do robd
para o estilo feliz. A linha 7 define uma string contendo a saudagdo com o nome da crianca.
Nas linhas 8, 9 e 10 ocorre o controle e execucdo do audio da string definida na linha 7. Na
linha 11 e 12 o componente auto position ajusta a posi¢cdo dos bragos e pernas do robd para
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Fonte: as autoras (2019).

uma postura divertida. Finalmente, a linha 13 finaliza o script de apresentacéo.

Quadro 1 - Script de codificacdo da primeira interacdo do rob com as criangas

1 </Code>

2 </ScriptManagerConfig>

3 <ScriptManagerConfig>

4 <Title>Script Apresentacao</Title>

5 <Code>$apresentacao = 0

6 ControlCommand("RGB Animator”, AutoPositionAction, "Feliz")
7 $tts = "Ola " + $nomeDoAluno + ". E muito bom te conhecer."

8 ControlCommand("BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
9 $EZBPlayingAudio = 1

10 WaitFor($3EZBPlayingAudio = 0)

11 ControlCommand("Auto Position", AutoPositionAction, "Bow")
12 WaitFor($AutoPositionStatus = 0)

13 $apresentacao = 1

Fonte: as autoras (2019)

O conjunto completo dos scripts € apresentado no Apéndice A deste artigo.
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3.4 Coleta, anélise e interpretacdo dos dados

Para a coleta sistemética dos dados foram utilizados dois questionarios: um aplicado
oralmente as criangas e outro as professoras (tanto a titular das turmas quanto a professora de
robotica). O questionario, enquanto instrumento de coleta de dados de pesquisas qualitativas, é
definido conforme Gil (2009), e Massoni e Moreira (2017) como a técnica de investigacao
composta por um numero de questdes que sdo apresentadas as pessoas, tendo por objetivo o
conhecimento de opinides, crencas, sentimentos, interesses, expectativas, situagdes vivenciadas
etc. Na perceptiva de investigacdo sobre rob6s sociais, Silva (2019) e Santos et al. (2019) ja
haviam utilizado questionarios como ferramenta de obtencdo de dados em pesquisas
qualitativas.

Em func&o dos participantes da pesquisa tratarem-se de criancas, 0s métodos escolhidos
para as coletas de dados foram adaptados para se tornarem acessiveis e envolventes a elas. Estes
métodos, conhecidos na literatura como métodos centrados na crianga (child-friendly methods)
incluem, muitas vezes, atividades inspirados na cultura juvenil (NIND et al., 2019).

Assim, nesta pesquisa, por envolver sujeitos que ainda ndo estdo completamente
alfabetizados e, em decorréncia disso, ndo sao plenamente capazes de ler as perguntas do
questionario, estas foram apresentadas a eles, individualmente, pelas professoras, por meio de
entrevistas. Assim, apoiando-se em Nind et al. (2019, p. 97) e em sua defesa na possibilidade
utilizar questionarios junto com fontes secundarias ““para ajudar a desenvolver uma descricao
completa quando se esta respondendo a uma questdo de pesquisa complexa™”. No caso desta
pesquisa, entende-se as entrevistas individuais como fontes secundarias em fungéo da condicéao
dos respondentes.

Considerando ainda o contexto dos métodos centrados na crianca, da mesma forma, as
métricas para a avaliacdo dos indicadores pressupunham concordancia ou discordancia sobre a
questdo apresentada, possibilitando ainda a construcao de argumentos por aquelas criancas que
se sentiam confortaveis para tanto. Estas métricas derivam de uma adaptacdo aos métodos
focados na interacdo em sala de aula baseados em analises de processo-produto, definidas por
Nind et al. (2019). Neles, ressalta-se a necessidade de incluir métricas constantes em designs
de pesquisa, de forma que, podem ser confiaveis e objetivamente observadas.

Assim, nesta pesquisa, por considerar criancas de duas faixas etarias, as métricas de
concordancia e discordancia foram mantidas a fim de equalizar o processo de avaliacdo
protagonizado pelas criancas. Isto porque pressupde-se que criancgas de faixas etarias diferentes
tém habilidades cognitivas, socioemocionais e motoras diferentes, que poderiam interferir nos
resultados, caso fosse considerada apenas a pesquisa baseada em andlise da conversacao
(BRASIL, 2017; NIND et al., 2019).

Ludke e André (1986) definem a entrevista como uma das principais técnicas de
trabalho em quase todos os tipos de pesquisas em Educacéo, ressaltando o carater de interagdo
que a permeia. Considerando a proposta de interagéo, e apoiadas no exposto por Dentz (2011),
o0 trabalho com a praxis humana demonstra que s6 é possivel agir a partir de certas condi¢oes
dadas, ou seja, as respostas das criangas so serdo obtidas por meio de interagdes, de modo que,
com o conhecimento da intencionalidade pedagdgica, é possivel agir criativamente. Assim,
importa ressaltar que o fato de fazer perguntas a elas ndo restringe a criatividade de suas
respostas, pelo contrario, questdes bem formuladas permitem a expressao da criatividade.

Apos a realizagdo da atividade pedagdgica, as professoras titulares das turmas A e B
aplicaram, por orientacdo dos pesquisadores, 0s questionarios de coleta de dados em suas
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turmas: cada crianca respondeu oralmente as dezenove questdes. Os questionarios foram
elaborados para atender os métodos propostos para medir os objetivos da pesquisa considerando
0 meétodo de combinacdo do referencial tedrico e metodoldgico, assim as perguntas as criangas
foram elaboradas considerando os fatores de aceitacao social, experiéncia do usuério e impacto
social, ja as perguntas elaboradas as professoras consideravam a usabilidade do recurso
pedagogico. Cabe destacar que, as criangas participantes da pesquisa se tornaram também
sujeitos de avaliacdo da atividade pedagogica pois, conforme ressaltado por Dias e Teixeira
(2018), os alunos da atualidade requerem um olhar ainda mais cuidadoso do professor, uma vez
que tém mais informacéo e, portanto, outra capacidade de avaliacao da aprendizagem.

No questionério aplicado as criancas, os fatores aceitacao social, experiéncia do usuério
e impacto social estavam expressos em indicadores, revelados a elas por meio de perguntas de
concordéncia ou discordancia. Cabe destacar que, algumas criangas responderam objetivamente
guanto a concordancia ou discordancia, ou seja, sim ou ndo. Outras, entretanto, elaboravam
argumentos que fundamentavam suas avaliagGes, indicando novas possibilidades de
complementacdo dos indicadores. Estas novas possibilidades ndo foram exploradas no texto
deste artigo, por delimitacdo intencional das pesquisadoras.

Assim, considerando a estrutura do questionario, relativo ao fator aceitacdo social, 0s
indicadores foram: expectativa de desempenho, atitude em relacdo ao uso da tecnologia,
reciprocidade, expectativa de esfor¢o, autoeficacia, formas de agrupamento e apego. Quanto ao
fator experiéncia do usuario, os indicadores foram: personificacdo, emocédo, percepcao
orientada para o ser humano, seguranca, coexperiéncia. Ja em relacdo ao impacto social os
indicadores foram: educacéo; funcionamento do robd.

Ja no questionario aplicado as professoras, contendo trés questdes sobre a usabilidade
do recurso pedagdgico, especialmente referente a integracdo de um rob6 humanoide em sala de
aula, interacdo crianca-robd e proposicao ludica da atividade. Neste questionario, da mesma
forma que o anterior, as professoras titulares e a professora de robdtica deveriam responder em
concordancia ou ndo (da mesma forma, com a possibilidade de construir argumentos) sobre os
indicadores considerados na pesquisa.

4 Resultados e discusséo
4.1 A proposta da atividade pedagdgica

Em um estudo realizado por Kose-Bagci et al. (2009), foi constatado que para o estudo
de jogos sociais e agradaveis, nos quais as criancas brincam com um robd, é requerida a
elaboracdo de um ambiente em que a crianga ndo tenha a impressao de estar sendo avaliada ou
monitorada. A investigacdo deve propor prazer aos participantes, encorajando a experimentar
a interagdo com o robd sociavel de uma forma agradavel. Estas condi¢Ges proporcionam um
ambiente relaxante que cria situacdes semelhantes as brincadeiras tipicas das faixas etérias.

Assim, a primeira percepgao observada na Escola foi que as criangas estavam animadas
com a aula de robotica: enquanto o cendrio era organizado e testado antes do inicio da proposta,
era possivel ouvi-las cantando a musica que seria utilizada durante a atividade. Isto porque, a
proposta da aula de robdtica é integrada as atividades de rotina da Escola, de tal forma que, as
professoras titulares das respectivas turmas ja estavam desenvolvendo atividades que a
complementariam. Neste sentido, cabe destacar que, conforme o estudo de Silva (2019), no
Brasil, a robotica educacional vem sendo aplicada desde o Ensino Fundamental até o Ensino
Superior, promovendo a intera¢do dos alunos com a tecnologia.
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Considerando o exposto pelo estudo de Kose-Bagci et al. (2009), os Campos de
Experiéncias definidos pela BNCC (BRASIL, 2017) e a importancia dos aspectos ladicos na
Educacao Infantil (ESTEVAN et al., 2019, MCINNES, 2019), para que as criangas se sentissem
mais ambientadas foi elaborado um ambiente adaptado ao contexto do jogo: foram reproduzidas
e fixadas na parede figuras de frutas que, posteriormente, eram apresentadas pelo robo.

Vale lembrar que durante a execucao da atividade pedagdgica com o robd, as criangas
foram reagrupadas em duplas ou trios, respeitando as faixas etarias. Logo que entravam na sala
de aula ambientada para a atividade pedagdgica, as criancas exibiam reacdes de surpresa e
interesse, olhando atentamente a tudo que fazia parte da composic¢éo do cenario de ensino. Além
disso, também se questionavam sobre as luzes que o robd emitia, os fios aparentes entre as
articulag6es dos membros e seus movimentos, indicando curiosidade sobre seu funcionamento.

Cabe destacar que, em experimentos com robés sociais, a aparéncia fisica e o
comportamento do rob6 afetam os participantes, que sdo motivados a interacdo (AMORIM,;
CARDQOSO, 2019). O uso de sugestdes sociais, como gestos produzidos pelos robds, também
influencia. Um rob6 social precisa, portanto, de um conjunto de habilidades sociais para incitar
com sucesso 0 comportamento social com o usuério. Para tanto, considera-se necessario o uso
de sugestdes e gestos sociais para motivar e manter os participantes envolvidos e interagindo
com o robd por mais tempo, ndo s6 nos primeiros momentos enquanto o robd representa uma
novidade (KOSE et al., 2009).

Assim, para reproduzir algumas sugestdes sociais, durante a interacdo, o rob0 executava
gestos e diferentes combinacgdes nas cores dos LEDs. Na introducéo inicial, o rob6 executava
um gesto de agradecimento as criangas, inclinando o corpo para frente. Em resposta, as criangas
repetiam o gesto de cumprimento ao robd, indicando que a interacdo inicial foi bem-sucedida.
Além deste, durante o jogo, 0 rob6 executava um gesto indicando o erro da resposta da crianca,
sugerindo uma nova tentativa, repensando a resposta anterior. Cabe destacar que, ao programar
o0 robd para ele fornecesse o feedback para os alunos, buscou-se estimular também a autonomia
das criancas que, fundamentalmente a partir da interacdo com o rob6, poderiam analisar sua
aprendizagem. Neste sentido, cabe destacar que, diferentes graus de autonomia relativos a
aprendizagem sdo definidos por Dickinson (1987), envolvendo diferentes fatores,
nomeadamente, decisdo de aprender; método de aprendizagem; ritmo; quando/onde; materiais;
monitoramento; avaliacdo interna e externa. No caso desta pesquisa, ressalta-se o grau de
autonomia relativo a avaliacdo e autoavaliacdo da aprendizagem, mais especificamente.

Como as criancgas estavam em duplas ou trios, elas permaneceram atentas e concentradas
na interacdo com o robd. Para que o reconhecimento da fala das criangas fosse mais bem
captado, um computador com um microfone foi posicionado bem préximo a elas. Na tela do
computador, era possivel observar a reproducdo gréfica da atividade de audio captada pelo
computador. Uma das criangas observou a tela do computador, com a reproducéo do grafico, e
indagou sobre se tratar do "coragé@o do robd". Presume-se que ela tenha relacionado o gréafico
com a imagem de um eletrocardiograma, indicando a construcdo de uma relagéo de personagem
animado para o robd.

Um estudo feito por Beran et al. (2011) mostra que existem pesquisas sugerindo que
criangas exibem animismo (tendéncia de atribuir caracteristicas humanas a um objeto para
parecer vivo) em relacdo aos robds. Segundo o autor, quando um objeto inanimado mostra
movimento, as pessoas podem percebé-lo como um ser vivo (BERAN et al., 2011). Sugere-se
gue o movimento do objeto pode proporcionar ao observador a impresséo ele controla suas
acoes, 0 que € uma qualidade humana.
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Ademais, sobre a interacao entre pessoas e robés, Mumm e Mutlu (2011) descobriram
que a distancia tomada pelo humano durante a interagdo com o robd indica que o
comportamento ¢ afetado pelo quanto gostaram do robd. Por exemplo, pessoas que relataram
ndo gostar do robé mantiveram uma distancia fisica maior, enquanto as pessoas que relataram
gostar do rob6 ficaram mais proximas, ndo aumentando sua distancia durante a interagdo. Um
gesto carinhoso de uma crianga com o rob0 durante a interagdo, mostra que a crianga aprovou
e gostou do robé.

Durante a atividade pedagdgica, as criancas tratavam o robd de forma afetuosa e
encantadora, mostrando que aceitavam o robd no meio social, por meio de gestos como toques
e sorrisos. Assim que a interacdo da atividade de vocabulario com as frutas finalizou, as turmas
foram reunidas para interagir com o rob6 por meio uma mdsica e danca, trazendo o contexto
do campo de experiéncia corpo, gesto e movimento para a atividade (BRASIL, 2017).

Algumas frutas desenhadas na parede ndo estavam na proposta do jogo, e isso fez com
que as criancgas se equivocassem em algumas das respostas: muitas vezes falavam a fruta sem
ter ouvido antes as dicas do rob6. Analisavam as frutas que estavam na parede e ainda nédo
tinham sido faladas e rapidamente respondiam, demonstrando que o jogo tem caracteristicas de
competicdo.

Assim que a execucdo do jogo terminou, cada turma foi reunida para interagir com o
robd em uma danca. O robd reproduziu a musica intitulada Salada de Frutas, com o objetivo de
complementar o estudo de padrdo de design analisado por Kahn et al. (2008), acrescentando
conteddo ao contexto. Durante a reproducao da mausica, o rob6 fazia movimentos no ritmo da
musica e alternava a combinacgéo dos LEDs nos olhos. As criangas dangaram animadas com o
robd, sempre tentando imitar os movimentos que o0 rob6 executava.

Para definir a sequéncia didatica da atividade pedagogica foram aplicados os padrdes de
design Introducdo Inicial e Comunicacdo Didatica conforme sugeridos por Kahn et al. (2008),
e definidos os seguintes passos: 1. Introdug&o inicial: A interagéo inicia com uma introducao
do rob6 aos participantes; 2. Comunicacao didatica: O rob6 pergunta se as criangas gostam de
comer frutas e comenta que elas s&o muito importantes na alimentacgéo, para mostrar a crian¢a
que ele esta animado sobre o assunto; 3. Ap6s a introducdo, a atividade € iniciada com o robé
explicando as regras; 4. O robd fala algumas dicas e sugestfes da fruta que estd sendo
considerada; 5. Se a crianca acertar a resposta, ela é elogiada pelo robd. Se a crianca errar a
resposta, o robd anuncia a fruta correta e a explica, falando dos seus beneficios para a salde.

4.2 Anélise dos questionarios

O questionario foi 0 método proposto para avaliar a aceitacao social, a experiéncia do
usuario e o impacto social. Ele foi elaborado com perguntas que se classificavam nos fatores e
seus respectivos indicadores, com respostas de sim ou néo.

A turma A era composta por oito criangas, com cinco anos de idade. A aceitacao social
das criancas em relacdo ao robd foi considerada bastante satisfatdria, conforme se pode observar
pelo grafico de aceitacdo (Figura 4). Dentre os indicadores considerados, a reciprocidade foi o
indicador que teve maior percentual de aceitacdo nas respostas. A Autoeficacia, por sua vez,
foi o indicador que demonstrou menor percentual. Considerando agora o fator experiéncia do
usuario, o indicador que obteve a avaliacdo mais baixa foi 0 de percep¢éo orientada para o ser
humano, relativo a percepcdo humana do robd, de modo que sua fala e reconhecimento sejam
entendidos. Os outros indicadores demonstraram aceitacdo completa, conforme observado na
Figura 5.
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Figura 4 - Aceitacdo social da turma A. Figura 5 - Experiéncia do usuario da turma A.
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Fonte: a pesquisa (2019) Fonte: a pesquisa (2019).

A atividade foi planejada para que o robd JD fosse o0 mais independente possivel das
acdes humanas, ainda que fossem consideradas situacGes quem o JD ndo entenderia 0 que as
criancas falassem. Nessa condi¢do, a acdo correta do rob6 era disparada manualmente para que
a interacdo tivesse continuidade corretamente, sem prejuizos as analises das criancas.

Como Fong et al. (2003) observaram, é essencial continuar melhorando as capacidades
autdbnomas, mas ndo devemos descuidar o aprimoramento da relagdo humano-rob6. Em
trabalhos futuros, a captacdo de som pode ser melhorada com um bom microfone para
beneficiar o reconhecimento de voz, evitando assim a intervengdo humana durante a atividade.
Por fim, no fator impacto social, o Unico indicador avaliado nos questionarios foi a educacao,
com aceitacao total das criancas.

A segunda turma a participar da atividade pedagdgica foi a turma B, composta por onze
criangas com quatro anos de idade. Da mesma forma, as criangas responderam ao questionario
aplicado por suas professoras e seu resultado é expresso a seguir.

Considerando o fator de aceitacdo social, o indicador expectativa de desempenho teve
0 menor percentual, mostrado na Figura 6. Da mesma forma que na turma A, considerando a
experiéncia do usuario, o indicador com menor avaliacdo foi a percepcao orientada para o ser
humano. Pode-se observar o resultado na Figura 7. Por fim, ao considerar impacto social, todas
as criancas da turma B demonstraram interesse em conhecer e entender como funciona um robd.

Figura 6 - Aceitacgdo social da turma B. Figura 7 - Experiéncia do usuério da turma B.
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Fonte: a pesquisa (2019). Fonte: a pesquisa (2019).

As duas professoras titulares das turmas responderam a trés questdes referentes ao fator
usabilidade do recurso pedagogico: potencial pedagdgico, agradabilidade da interacdo robd e
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crianca e adequacdo a proposta ludica. Todas as questfes foram respondidas afirmativamente,
indicando completa aceitacdo da atividade pedagogica pelas professoras.

Neste sentido, se considerarmos a analise de elementos importantes para o trabalho
pedagogico como, por exemplo, o tempo de interacdo com a tecnologia, Looije et al. (2012)
descobriram que ele é maior quando se utilizam robds comparativamente a agentes virtuais.
Além disso, este estudo relacionou o tempo de interacdo com a atencdo, percebendo, da mesma
forma, que a atencdo para a atividade também é maior quando utilizado um robé para a
aprendizagem.

5 Consideracdes finais

Neste artigo investigou-se alguns dos desafios da robdtica na interacdo com criangas
em sala de aula, nomeadamente a identificacdo, avaliacdo e a construcdo de relacGes entre
fatores e indicadores que pudessem ser aplicados na compreenséo da interacao entre criancas e
robds no contexto educativo. Assim, a identificacdo dos fatores e indicadores foi feita com o
apoio da literatura existente sobre a tematica. Para a avaliacdo destes fatores, considerando as
particularidades do universo infantil enquanto contexto de pesquisa, foram elaboradas questfes
cujas respostas revelavam graus de concordancia ou discordancia em relagéo aos indicadores.
Por fim, a construcao de relacGes entre fatores e indicadores foi realizada durante os didlogos
com outros autores que investigam a interacdo crianca-robd e as especificidades dela no
contexto educativo no processo de discussdo dos resultados.

Desta forma, € possivel concluir que a incorporacdo na forma de humanoide e os
movimentos realizados durante a interacdo prendem a atencdo das criancgas, criando nelas
curiosidade e motivagédo. Alguns estudos, como os conduzidos por Fong (2003), identificaram
gue as criancas tendem a acreditar que os rob6s sdo formas geométricas com caracteristicas
humanas (antropomorfismo). Além disso, verificaram que as criangas tendem a atribuir livre
arbitrio aos rob6s em suas histdrias e inclui-los em contextos familiares e sociais. Também, as
criancas podem atribuir aos robés emocGes, preferéncias e um género.

No experimento descrito, observou-se ao longo do processo de interacdo o interesse
crescente das criangas sobre esses mesmos elementos do robd: estado emocional, género e livre
arbitrio. Embora tais elementos ndo tenham sido aprofundados neste artigo, a incidéncia deles
reflete achados comuns aos trabalhos precedentes. Tais aspectos tornam-se importantes a
medida que as pesquisas na area ja relatam que ao expressar uma emocao simples (alegria ou
descontentamento), um robd pode tornar-se mais eficiente (e até persuasivo) em sua tarefa.

Outro aspecto importante na interacdo entre humanos e robés é a autonomia dos robds,
tornando a atividade pedagogica ainda mais efetiva. No caso desta pesquisa, a autonomia do
robd foi idealizada para estimular processos de autoavaliagdo da aprendizagem por parte das
criangas. A concretizagdo da interacdo humano-robd, especificamente com criangas, envolve
diversas areas exatas e humanas, concentrando estudos na robética e na Psicologia infantil. E
preciso considerar o desenvolvimento de um robd com acgdes inteligentes e estas acdes sejam
entendidas pelas criancas. A personalidade e aparéncia do rob6 tem impacto sobre o resultado
da interacdo, conforme relatam outros estudos de Kahn (2012).

Ainda assim, o resultado do estudo realizado com criancas é satisfatorio, pois pode-se 0
observar seu envolvimento nas atividades com um robé no meio educacional, que foi validada
pelos sujeitos da pesquisa por meio de questionarios. Assim, conclui-se que incorporacdo da
robotica em sala de aula estimula a curiosidade das criangas em entender como o rob6 funciona,
desenvolvendo assim criangas com um potencial critico e interesse em conhecer a area da
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tecnologia robdtica e da programacao. Isso foi identificado principalmente nas criangas com
cinco anos, que eram mais observadoras e faziam mais perguntas sobre o funcionamento do
robd e o que ele poderia fazer.

Por fim, cabe destacar que os movimentos feitos pelo JD durante a interacdo atrairam
muito a atencdo das criangas e isso foi um ponto positivo na atividade. Desta forma, os
resultados apontados pelos indicadores correspondem a uma avaliacao satisfatoria da pratica de
ensino realizada, ainda que apontando pontos técnicos e didaticos que precisam ser mais bem
desenvolvidos para o sucesso pleno da atividade pedagogica proposta.
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Apéndice A — Empacotamento do cddigo de interagdo do robd com as criangas

O Quadro 1 apresenta o script utilizado para questionamentos com as criangas participantes do
experimento. As linhas 1 até 6 sdo de cabecalho. A linha 7 indica o lago de repeticdo para a
interacdo, se estendo até a linha 47. As linhas 8, 14 e 18 configuram os LED’s que
correspondem aos olhos do robd, para que se ajustem a sua fala (linhas 11, 21, 28, 33 e 42). A
linha 15 contém a instrucéo que inicializa o controle de &udio do robd, para que ele capte o som
da fala das criancas. Se as criancas acertam a fruta na primeira fala, a mensagem do robd sera
aquela expressa na linha 20. Contudo, as criancas tém 3 tentativas. Acertando na primeira, 0
robd passara para o proximo script (proxima fruta). Caso ndo acertem na primeira, o script
possibilita duas novas tentativas (linhas 27 e 32). A linha 41 e 42 sinalizam que a interacdo com
a primeira fruta se encerrou, partindo para a proxima fruta. As linhas finais encerram os blocos
de repeticdo e interagdo com o robd. Os demais scripts (com outras frutas) operam de forma
similar.

Quadro 1 — Script do primeiro questionamento sobre as frutas

1 S$inicial = 1</Code>

2 </ScriptManagerConfig>

3 <ScriptManagerConfig>

4 <Title>Script Banana</Title>

5 <Code>$banana = 0

6 S$tentativas = 0

7 repeatwhile($tentativas &lt; 3)

8 ControlCommand("RGB Animator", AutoPositionAction, “Feliz")

9 ControlCommand(“Auto Position", AutoPositionAction, “Gorilla")

10 $tts = "E amarela e os macacos adoram comer"

11 ControlCommand(“BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
12 $EZBPlayingAudio = 1

13 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)

14 ControlCommand("RGB Animator", AutoPositionAction, "Esperando")
15 ControlCommand("Bing Speech Recognition", StartListening)

16 WaitForChange($BingSpeech, 50000)

17 if (Contains($BingSpeech, "Banana"))

18 ControlCommand("RGB Animator", AutoPositionAction, "Piscada')
19 $tentativas = 3

20 $tts = "Muito bom! Vocé ja comegou bem e vi que vocé entende de frutas. Vamos para a proxima fruta.”
21 ControlCommand(“BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
22 $EZBPlayingAudio = 1

23 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)

24 ELSE

25 $tentativas = $tentativas + 1

26 if ($tentativas == 1)

27 $tts = "“Tente adivinhar mais uma vez"

28 ControlCommand("BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
29 $EZBPlayingAudio = 1

30 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)

31 ELSEif ($tentativas == 2)

32 $tts = "Vocé tem mais uma chance para adivinhar a fruta.”

33 ControlCommand("'BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
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34 $EZBPlayingAudio = 1
35 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)
36 ELSE
37 ) $t‘ts ="Vocé ndo adivinhou a fruta. A fruta que eu estava pensando era a banana. Além de ser uma fruta muito boa, a banana ajuda no crescimento, nos dé energia e
vitaminas."
38 ControlCommand("'BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
39 $EZBPlayingAudio = 1
40 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)
41 $tts = "Vamos para a proxima fruta.”
42 ControlCommand("BingTextToSpeechV1", StartPlayingAudio, $tts)
43 $EZBPlayingAudio = 1
44 WaitFor($EZBPlayingAudio = 0)
45 endif endif
46 ControlCommand(“Bing Speech Recognition”, StopL.istening)
47 ENDrepeatwhile
48 $banana = 1

Fonte: as autoras (2019).
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