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Resumo:

Por ser uma ciéncia interdisciplinar, a biomecanica emprega principios Geizane Lima da Silva

matematicos e fisicos para modelar e interpretar sistemas biolégicos. O Universidade Esmﬁlﬁ*}l deBszntchm,Zl
Lo . . o . éus, — Brasi

presente estudo destaca a maEematlca na _|nvestigggao do movme_nto hitps//orcid.ore/0000-0002-7257-228 1

humano, explorando a ligacdo entre biomecdnica e matematica. 4 glsilva@uesc.br

Objetivando uma aplicacdo pratica aliada ao uso de tecnologias, neste
artigo apresentamos a descri¢ao do processo de construgdo de um brago
robotico, exposto em oficinas de tecnologias oferecidas pelo projeto de
extensdo Matematica Suave. Na codificagdo utilizamos a plataforma do Recebido * 04/04/2025
Tinkercad e o controlador do Arduino, os quais aliados permitiram que Aprovado + 05/06/2025
motores movimentem os elos tornando uma cinematica aberta. Nos FRIEERD 0 G RREE
fundamentamos teoricamente na Robética Educacional. As oficinas em
tecnologias educacionais com o Scratch aliadas & exposi¢dao do brago

robé6tico mostraram o potencial da biomecanica e sua interdisciplinaridade _

e permitiram estimular o interesse dos estudantes por ciéncia exatas e
tecnologia, de forma divertida e pratica.
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1 Introducao

A biomecénica do movimento humano é uma ciéncia interdisciplinar que descreve, analisa e
avalia os padrdes de locomocao e suas implicagdes (Winter, 2009). Esse campo integra diversas areas
do conhecimento, como matematica, estatistica, biologia, educacao fisica e fisica, possibilitando uma
compreensdo abrangente dos fendmenos biomecanicos (Souto, Lima e Almeida, 2022).

Dentro desse contexto, a matematica desempenha um papel essencial na biomecanica, tanto
na quantificagdo quanto na qualificagdo do movimento humano. Ela fornece ferramentas fundamentais
que possibilitam modelagem, descricdo e previsdao de fendmenos biomecanicos (Souto, Lima e
Almeida, 2022). Sua aplicagdo abrange desde a modelagem de sistemas musculoesqueléticos até a
andlise de forgas, deslocamentos e deformagdes em tecidos bioldgicos. Além disso, a matematica é
crucial para avaliar tensdes e deformagdes que atuam sobre 0ssos e musculos quando submetidos a
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forgas externas, servindo ndo apenas como base teorica para a biomecéanica, mas também como
elemento ampliador de suas possibilidades de aplicagao pratica. Essa combinacgao faz da matematica
uma ferramenta indispensavel tanto para a investigagcdo quanto para compreensao aprofundada do
movimento humano (Hermani, 2000; UNIPAMPA, 2024).

Sendo um campo interdisciplinar é possivel através das relagcdes entre a biomecanica e a
matematica conectar conceitos, dando sentido a objetos abstratos da matematica como ponto, reta,
plano e angulo. Permitindo que conceitos de dificil compreensdo possam ser entendidos, além de
gerar maior participagdo dos estudantes no processo de construcdo do conhecimento e gerar
interesse, engajamento e motivagdo nas aulas de matematica.

A Base Nacional Comum Curricular (BNCC) salienta a necessidade de se trazer questdes da
vivéncia e dia-a-dia do estudante para a sala de aula e a importancia da robotica educacional como
ferramenta de ensino (Brasil, 2018). As demandas educacionais atuais exigem dos educadores uma
abordagem mais abrangente e interativa para o processo de ensino e aprendizagem. As novas
tecnologias alteram comportamentos, transformando o “modo de pensar, sentir e viver” (Kensky,
2007, p.21) das pessoas e também alteram as qualificagcbes profissionais, demandando novas
habilidades.

No intuito de ampliar a formagao dos estudantes e proporcionar uma experiéncia pratica com
o funcionamento de equipamentos tecnoldgicos, sdo montados laboratérios de robética, equipados
com diversos dispositivos, entre eles os bragos roboticos. Esse tipo de equipamento além de ampliar
a possibilidade de aprendizado, estimula a participagdo dos estudantes em competi¢des, aproxima da
ciéncia e tecnologia e possibilita integrar conhecimentos de varias areas como matematica, fisica,
eletrdbnica mostrando o conteudo visto em sala de aula de forma dindmica, divertida e pratica na
resolucdo de problemas reais (CETT, 2023).

O gerente de projetos do Centro de Educacao, Trabalho e Tecnologia da Universidade Federal
de Goias, Marcos Dias, salienta que “esta de olho nas transformacgdes tecnoldgicas geradas pelas
escolas, os recursos ideais para atender a realidade do mundo do trabalho, no qual os jovens ja sao
parte,” possibilita aos estudantes conhecer a composi¢ao de equipamentos e as diversas atividades
que podem utilizar de um brago roboético, aprender a programacao desses equipamentos e entender
o funcionamento da interface de diferentes sistemas (CETT, 2023).

Através do Projeto de Extensdo Rede Social Matematica Suave, buscamos explorar as
correlagdes entre a Biomecanica e a Matematica, realizando uma revisao bibliografica sobre a tematica
e em seguida, buscamos exemplificar a conexdo entre essas disciplinas através da montagem de um
brago robotico controlado por Arduino, demonstrando a aplicagdo dos conceitos biomecéanicos no
design e controle dos sistemas roboticos. Neste artigo apresentamos as etapas do processo de
desenvolvimento do brago robdtico e algumas impressdes, a partir do nosso olhar, com respeito a
exposicao do brago robdtico para estudantes da Educagao Basica.

Acreditamos que tal construgdo possibilitara a aplicagdo pratica e didatica de objetos de
conhecimento, especialmente da matematica. Além disso, a partir da exposi¢do desse brago robodtico
nas oficinas, desenvolvidas pelo projeto, € possivel despertar o interesse e estimular os estudantes a
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entrar na carreira académica em areas que envolvem ciéncia e tecnologia, como matematica, fisica,
ciéncia da computacao e etc.

2 Fundamentacao tedrica

A interconexao entre a Matematica, a Biomecanica e a Roboética Educacional constitui um
poderoso tripé para o aprendizado. Os conceitos e sistemas biologicos estudados na Biomecénica,
sao inspiragdes para o design e a programagdo dos robés educacionais. Por exemplo, os atuadores
que sdo motores necessarios para 0 movimento do robd, sado inspirados nos musculos que segundo
a biomecénica geram forgca e movimento. A matematica cria modelos que permitem simular o
comportamento de sistemas biomecanicos e roboticos, sendo a base dos algoritmos de controle
utilizados na programacdo dos robds (Silva, 2019). A combinagdo dessas areas permite uma
abordagem interdisciplinar.

2.1 Correlagoes entre biomecanica e a matematica

A biomecénica emprega principios de mecanica para investigar o movimento humano,
enquanto a matematica providéncia as ferramentas para quantificar e analisar os movimentos (Hall,
2007).

Alguns exemplos de conceitos matematicos aplicados na Educacao Basica sdo: Geometria -
que descreve a forma, posi¢do, orientacdo, deslocamento, velocidade dos componentes do braco
mecanico. Trigonometria - ferramenta utilizada para o determinar os angulos articulares, a
decomposicdao de vetores de forca e velocidade, nos diferentes eixos coordenados, permitindo
estabelecer a trajetoria de movimento. (SENAI, 2004).

Ja na Educagdo Superior temos: Geometria Analitica - estudo dos vetores, o médulo, dire¢ao
e sentido. Precisamos da algebra vetorial para a representacao, operacdes e decomposicao de forcas
que atuam sobre o corpo. Algebra Linear - permite realizar a transformacdo de coordenadas e a
representacao do movimento em espacos multidimensionais; Calculo Diferencial e Integral - permite
o calculo de velocidades, por meio da derivada do vetor posicao (x(t)), enquanto que as aceleracdes
podem ser obtidas por meio das derivadas do vetor velocidade (v(t)). Além disso, utilizamos a
integragdo para, a partir das derivadas do vetor posigao, obter o deslocamento e a partir das derivadas,
do vetor aceleragdo, obter a velocidade (UNIPAMPA, 2020). Otimizagao possibilita encontrar a melhor
configuragdo do brago robdtico, maximizando a amplitude do movimento (Spong, Hutchinson, e
Vidyasagar, 2006). Robética - que utiliza os conceitos da biomecénica, matematica e fisica para
projetar, construir e operar robds, inclusive bragos robéticos (Mataric, 2017). Observamos uma
grande variedade de conteddos da Matematica e da Fisica que podem ser explorados quando
abordamos a tematica da Biomecéanica do Movimento Humano (Silva, 2019; Hermani, 2000).
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Além disso, temos alguns modelos como, por exemplo, a 2° lei de Newton (F=M.a), também
conhecida como Principio Fundamental da Dindmica, que descreve a relagdo entre forga (F), massa
(M) e aceleracao (a), permitindo, além do calculo do deslocamento, da velocidade e da aceleragdo do
movimento, entender como a forga aplicada a um objeto afeta 0 seu movimento. Este € um conteudo
que é abordado na disciplina de Fisica no Ensino Médio.

Modelos matematicos que simulam o comportamento de musculos e 0ssos auxiliam na
investigacdo da biomecanica articular e no estudo das alavancas corporais, tornando a analise do
movimento humano mais precisa e aplicavel a diversas areas da saude e do esporte (UNIPAMPA,
2020).

2.2 Robética educacional

Segundo Mataric (2014, p. 21), a robotica é definida como “o estudo dos robds, o que significa
que é o estudo da sua capacidade de sentir e agir no mundo fisico de forma auténoma e intencional”.
Utilizar a robotica possibilita promover o desenvolvimento de habilidades essenciais, como
pensamento critico, resolugdo de problemas, raciocinio logico, trabalho em equipe, favorece o
protagonismo do estudante além de ser um poderoso instrumento para motivar os estudantes a
aprenderem (Silva, 2018; Andriola, 2021; Theobald et al., 2025).

A robotica educacional é uma abordagem pedagogica que utiliza robds como ferramentas de
ensino, integrando disciplinas como matematica, fisica e programacdo, proporcionando uma
aprendizagem pratica e interdisciplinar (Theobald et al., 2025). Nasceu das ideias de Seymourt Papert
com seu método Construcionista que tem por base teérica o Construtivismo de Piaget. Segundo
Papert (Apud Silva, 2024, p.18) a aprendizagem “ocorre de uma maneira mais descontraida quando
se constréi um artefato em grupo” . Através do uso de robds/computadores é possivel “ampliar uma
gama de oportunidades para a construgdo do conhecimento” concreto (Silva, 2024, p.22).

Albuguerque (2018 Apud Silva, 2024) e Albuquerque et al. (2019 Apud Silva, 2024) listam
algumas competéncias que podem ser desenvolvidas através de atividades que usam a Robotica
Educacional, as quais destaco: Competéncias Psicomotoras - Concentragdo e desenvolvimento da
orientacao espacial e temporal; Competéncias Cognitivas - Estimulo a aplicacao de teorias a atividades
concretas, desenvolvimento da criatividade dos alunos, utilizagdo de conceitos aprendidos noutras
areas do conhecimento, proporciona a curiosidade pela pesquisa levando ao desenvolvimento
intelectual do aluno; Competéncias Afetivas - Estimula ao crescimento individual através da troca de
projetos e ideias, desenvolve o sentido de responsabilidade, desperta a curiosidade, permite a
resolucdo de problemas através de acertos e erros.

Através de experiéncias praticas e solugdes inovadoras da robotica é possivel a construcao de
um aprendizado integrado e significativo, porém isso exige que os estudantes utilizem e relacionem
conhecimentos de diversas disciplinas (Segatto e Teixeira, 2021).

A roboética pode funcionar como ponte entre os conceitos estudados pelos estudantes nas
varias areas de conhecimento. Geralmente, os estudantes demonstram mais interesse pelos robds,
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do que a programacao em si. Mas, quando motivados a tornar seus robds mais reais, sentem a
necessidade de acrescentar outras acGes a serem executadas, como mexer os bracinhos, ter voz,
interagir com as pessoas, isso os induz a aprender como fazer a codificagdo dessas acdes (Villaca,
2022; Silva, 2024).

Victor Iglesias, licenciado em matematica e orientador educacional, destaca que a robdtica
oferece um ambiente pratico e envolvente para aplicar conceitos matematicos de forma concreta.
Desde a geometria, para entender as formas e os movimentos dos robds, até a algebra, para
programar e resolver equagdes, a matematica esta presente em todas as etapas do processo de
construgdo e programagdo de robds. A combinagcdo da matematica com a roboética educacional
enriquece o ensino e a aprendizagem em sala de aula. Iglesias complementa: "A robética veio para
inovar e para ficar; € inovador tanto para nos, professores, quanto para os estudantes" (Siminova,
2024).

2.3 Brago mecanico ou robotico

Um brago robético é um dispositivo eletromecanico programavel que imita a fungdo de um
braco humano de forma eficiente, controlada e autbnoma. Seu uso permite ampliar a capacidade
humana, promover otimizagdo de processos, redugdo de custos, além de melhorar questdes de
seguranga e desempenho. Composto por diferentes partes conectadas umas as outras para efetivar
movimentos de translacao e rotagdo. Os bracos robéticos sdo essenciais na automacao industrial para
realizarem tarefas repetitivas, perigosas ou que exigem alta precisao e forca. Também sao utilizados
em tarefas de logistica para separacdo e organizagdo de mercadorias. Na medicina sdo utilizados para
realizar cirurgias de alta precisao e controle, na reabilitacdo de pacientes, na assisténcia a pessoas
com deficiéncia fisica. A educacao tem explorado os bragos robéticos como uma ferramenta de ensino
e aprendizagem (Silva, 2019).

Segundo Rossini (2018), eles sdo compostos por estrutura mecéanica, atuadores, sensores,
sistema de controle e software que operam de modo integrado. A estrutura mecénica consiste em
elos conectados por juntas, as quais determinam os graus de liberdade do sistema. Tais juntas podem
ser: prismaticas (movimento linear), rotativas (movimento angular) e esféricas (movimento
multidirecional, porém mais complexas). Os atuadores funcionam como “musculos” do brago
robotico, fornecendo torque para a movimentacao das articulagdes. Os efetuadores, ou “maos” do
robd, interagem com o ambiente. Os sensores permitem a adaptagdo do brago as condigoes externas.
Sistemas de malha aberta que ndo utilizam sensores, operam sem retroalimentagdo, reduzindo a
precisdo (Silva, M, 2018; Teixeira, 2018)

O controle do brago é feito por dispositivos como CLPs (Controlador Logico Programavel),
DSPs (Processador Digital de Sinais) e microcontroladores, que processam dados e enviam
comandos aos atuadores (Rossini, 2018). O firmware, atua como "software embarcado", que sdo
combinacdes de software e hardware, que tem por fung¢ao converter informacdes dos sensores em
comandos para os atuadores, garantindo precisao e eficiéncia (Silva, 2018; Teixeira, 2018).
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2.3 Arduino e Tinkercad

O Arduino é uma plataforma de prototipagem eletronica de codigo aberto composta por
hardware e software flexiveis e faceis de usar, que permite desenvolver projetos que vao desde
simples dispositivos eletronicos até sistemas complexos de automagao (Arduino, 2020). Na educacao,
o Arduino é amplamente utilizado para ensinar conceitos de eletrénica e programacao, oferecendo
uma maneira pratica e acessivel de explorar a tecnologia (Hermann e Bulegon, 2023).

Monteiro e Santos (2019) destacam que o uso do Arduino como recurso educacional
possibilita a criagdo de atividades transdisciplinares de baixo custo e qualidade, servindo como
complemento ou substituigdo aos laboratérios tradicionais de ciéncias. Além disso, o Arduino pode
ser empregado no ensino de automacgao e programacgao, promovendo o pensamento computacional
e a aprendizagem significativa entre os estudantes (Rosa, 2019).

O Tinkercad € uma plataforma online gratuita que oferece ferramentas para design 3D,
eletronica e programacdo. E amplamente utilizada na educacdo para introduzir conceitos de
modelagem tridimensional e circuitos eletrénicos de forma intuitiva e interativa. Com o Tinkercad, os
usuarios podem criar e simular projetos que envolvem componentes eletrénicos, como os baseados
em Arduino, permitindo uma compreensao mais profunda dos principios de funcionamento antes da
implementacao fisica. O uso do Tinkercad, aliado a impressao 3D, facilita a educagao interdisciplinar
que contemplava apenas Ciéncia, Tecnologia, Engenharia e Matematica, com foco no design de
engenharia (Barbosa, Vale e Alvarenga, 2024).

Essa abordagem facilita o aprendizado pratico e reduz barreiras técnicas para iniciantes no
campo da eletrénica e programagao. Além disso, estudos indicam que o Tinkercad é uma ferramenta
acessivel via web, que fornece recursos para projetos tridimensionais, simulagdes, projetos de
circuitos eletrdnicos e programacao para robotica, especificamente para o Arduino (Monteiro e Santos,
2019) .

A integracdo do Arduino com ferramentas como o Tinkercad tem se mostrado eficaz na
promocao da cultura digital entre estudantes da Educagado Basica, alinhando-se as diretrizes da BNCC.
Brando, Dutra e Furtado (2021) propdem uma metodologia de roboética educacional que utiliza essas
ferramentas como instrumento para reduzir a evasao em escolas publicas.

3 Caminhos metodoldgicos

O trabalho possui uma abordagem exploratoria, qualitativa e descritiva. Para atingir os objetivos
propostos, uma pesquisa bibliografica explorou a Biomecénica e sua relagdo com a Matematica, a
Robética Educacional e a construgcdo de bracos robéticos por meio de plataformas digitais. Em
seguida, foram avaliados os custos e o tempo de montagem de kits de robo6tica em alguns sites. Apos
essa analise, adquirimos um kit de robética de baixo custo. Os componentes deste kit, utilizados para
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a montagem do brago robotico, foram: um Arduino Uno ou equivalente, uma protoboard para Arduino,
potencidmetros lineares ou rotativos, quatro servomotores de 9g para as articulagées do brago, placa
de MDF de 3mm para a estrutura, fios e outros componentes eletrdnicos para conexdes, além de
parafusos e porcas. Para a programacao e upload do codigo para o microcontrolador, sera utilizada a
IDE (Ambiente de Desenvolvimento Integrado) do Arduino, que consiste em um ambiente onde os
usuarios podem escrever e enviar codigos para serem executados na placa do Arduino.

Alguns testes e experimentos foram realizados na tentativa de implementar e estabelecer o
controle de movimento do brago robdtico. Mas, devido a falta de conhecimento técnico, foi preciso
recorrer a ajuda de alguns especialistas. Apos ajustes, foi realizada a implementacgdo, na qual
programamos 0s movimentos do brago através da plataforma Tinkercad e estabelecemos o controle
dos motores utilizando o Arduino. Finalizamos com as exposigdes do brago robdtico em oficinas para
estudantes da Educacgao Basica.

4 Descricao da montagem e programacgao do brago robético com arduino

A montagem e a programagdo foram as etapas centrais deste trabalho. Na montagem, um
bragco com estrutura em MDF de 3mm, escolhido por sua leveza, resisténcia e preco acessivel, foi
construido e fixado com fios, parafusos e porcas. Os movimentos do braco foram possibilitados por
quatro servomotores de 9g, que operam através de sinais PWM (modulagao por largura de pulso),
garantindo precisdo nas articulagdes. Para a programacao, a plataforma Tinkercad foi utilizada para
simular e controlar os movimentos roboticos, etapa essencial para o funcionamento do sistema.

No processo de montagem, as pecas de MDF foram dispostas e fixadas com parafusos,
formando a base e os segmentos do brago, enquanto os servomotores foram posicionados
estrategicamente nas articulagbes. Os potenciébmetros foram conectados as entradas analogicas do
Arduino, e o sistema passou por uma fase de calibragcao utilizando o monitor serial da IDE do Arduino,
onde foi implementada uma funcdo de mapeamento linear para converter os valores dos
potenciémetros (de 0 a 1023) em angulos precisos (por exemplo, de 0 a 180°). Podemos observar,
ap6s montagem, uma visdo lateral do brago robético, na Figura 1a) e uma visao frontal do brago Figura
1b).

Figura 1:a) Visdo lateral do brago robético b) Visdo frontal do brago robético
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Fonte: Acervo pessoal.

O brago robético foi projetado para se movimentar através de comandos pré-estabelecidos na
interface do Arduino, e os testes realizados evidenciaram uma resposta rapida e coordenada dos
servomotores. Durante os testes, verificou-se que o sistema apresentava precisdao nos movimentos,
com os dados coletados pelo monitor serial confirmando a forte correlagao entre os valores teoricos
previstos pelo mapeamento e os angulos efetivamente alcangados. Contudo, em determinadas
situacoes, a velocidade dos servomotores se mostrou ligeiramente acima do ideal para tarefas que

5 Resultados e discussao

No processo de montagem do brago robotico, por ser um projeto piloto com um nivel de
complexidade médio, cometemos alguns erros que julgo importante destacar: O uso de fios
inadequados, gerou mal contato acarretando o ndo funcionamento do sistema. Outro problema foi
que, por ter estrutura limitada, foi necessario estabelecer uma limitagao inferior e superior para os
angulos de cada motor. Através de alguns testes percebemos que determinadas posi¢oes faziam com
que o braco travasse e o forcava muito. Por falta de experiéncia, montamos todos os componentes e
fixamos os motores na estrutura de mdf antes de realizar a calibragem individual dos motores, isso
gerou sobrecarga nos motores. Feito esses ajustes, conseguimos fazer o brago robético operar da
forma planejada.

Gostariamos de ressaltar a importancia da exposic¢ao desse tipo de equipamento para que 0s
estudantes da Educacdo Basica tenham a possibilidade de experienciar esse tipo de inovagao e
entender como elas funcionam, além de se interessar mais pelas ciéncias e tecnologias. Porém,
frisamos a necessidade de parcerias com pessoas de diferentes areas. Neste trabalho, por exemplo,
contamos com a colaboragdo de um eletrotécnico e de um fisico, pois chegou um momento que, por
falta de alguns conhecimentos especificos e praticos, o desenvolvimento do brago estagnou.

Figura 2 : Exposicdo do brago robético




Anais do XXl Encontro Baiano de Educagdo Matematica
v.1,n.21,p.1-12, 2025

Fonte : Acervo pessoal

A partir da exposicao do brago robotico (ver Figura 2) nas oficinas de tecnologias educacionais
do projeto de extensdo Rede Social Matematica Suave para estudantes da Educagdo Basica
(introducdo a plataforma Scratch), observamos atitudes positivas nos estudantes. A apresentagao
pratica e divertida do brago robotico demonstrou ser eficaz pois permitiu apresentar aos estudantes
de forma prética e divertida como principios biomecénicos, como torque e momento angular, angulos
e a programagao de cada agdo sdo essenciais para o design e controle de sistemas roboéticos o que
corrobora com as afirmagdes dos autores Theobald et al. (2025) e Andriola (2021).

Os estudantes ficaram bastante curiosos, para entender como se dava o processo da
movimentacao do brago robético, perguntaram: Pra que esse monte de fio? O que é essa plaquinha
cheia de potinhos? Pra que serve? Porque esta conectada ao computador? A partir de tais indagacdes,
alguns conceitos foram apresentados como por exemplo: O que é um brago robético ou mecanico e
qual a sua utilidade pratica. O que sao articulagdes, movimento, controle. Além disso, foi feita a
correlagdo com os blocos de controle, de sensores e outros blocos apresentados no Scratch. Vale
ressaltar que os estudantes apenas observaram o funcionamento e alguns mais atentos, pediram pra
colocar os bragos pra funcionar.

Em nossa percepcao, foi notavel o interesse dos estudantes pela programacgao de agdes no
Scratch apds a exposi¢do com o brago robotico. Observamos o quanto eles ficaram mais interessados
com os blocos de programacao do Scratch, como os de movimento, controle, sensores apos essa
interagdo pratica. Essa vivéncia reforca as conclusdes dos autores Villaga (2022) e Silva (2024), que
destacam a robdtica educacional como potencializadora de aprendizagem e que quando os estudantes
sao motivados a tornar seus robds mais reais, sentem a necessidade de acrescentar outras a¢oes a
serem executadas, isso o0s induz a aprender a programar determinadas acgoes.

6 Consideracoes

Este estudo examinou a relagdo subjetiva entre biomecéanica e matematica, demonstrando
como o0s principios matematicos sdo indispensaveis para a analise qualitativa e quantitativa do
movimento. Além disso, através da construgdo de um braco roboético controlado por Arduino foi
possivel evidenciar a interdisciplinaridade, mostrando como os conceitos biomecénicos juntamente
com 0s conceitos da fisica, da matematica e a programacgao para o design e controle de sistemas
roboticos. O Tinkercad permitiu simular e dirigir com precisdo os movimentos robéticos, o que espelha
o funcionamento dos bragos humanos.

Através da exibicao do brago robotico nas oficinas em tecnologias educacionais foi possivel
perceber o potencial educativo e pratico da biomecéanica juntamente com a matematica. Além disso,
0 uso da Robdtica Educacional incentivou os alunos da Educagdo Basica a se interessarem pela
interligacdo entre os cursos. Como possibilidades futuras, pretendemos em oficinas posteriores,
apresentar a codificacdo desses modelos através da plataforma como o Scratch, além disso
desejamos avaliar através de entrevistas o quanto isso pode influenciar e motivar o estudante.
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