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Prezadas/os Docentes,

Este Produto Educacional esta vinculado a dissertacdo intitulada “SEQUENCIA DIDATICA COMO POSSIBILIDADE
PARA POTENCIALIZAR AS APRENDIZAGENS EM CONTROLE DE PROCESSOS NO CURSO TECNICO EM
AUTOMACAO INDUSTRIAL” desenvolvida no &mbito do Programa de Pés-Graduacéo em Ciéncias e Tecnologias na
Educacao (PPGCITED), nivel de Mestrado, do Instituto Federal de Educacao, Ciéncia e Tecnologia Sul-rio-
grandense — Campus Pelotas Visconde da Graca (IFSul - CaVvG).

O Produto Educacional se estrutura em uma Unidade de Ensino Potencialmente Significativa em formato digital e
destina-se a docentes da area da controle de processos que querem utilizar um simulador digital de controle de
velocidade de um automovel para potencializar o aprendizado de Controladores Proporcional Integral Derivativo
(PID).

A proposta foi aplicada e avaliada junto aos alunos do 42 ano do Curso Técnico em Automacao Industrial do
Campus Camaqua, do Instituto Federal de Educacao, Ciéncia e Tecnhologia Sul-rio-grandense (IFSul).

Assim, este material € apresentado como uma proposta aos/as docentes da area de Controle de Processos que
desejam utilizar um simulador digital para o ensino de controladores PID, possibilitando, ainda, a adaptacao e
personalizacao da UEPS conforme a realidade de cada contexto educacional.




SIMULACAO
APRENDIZAGEM NO AMBIENTE PRODUTO
SIGNIFICATIVA DE ENSINO EDUCACIONAL

METODOLOGIAS REFERENCIAS
ATIVAS




A Teoria da Aprendizagem Significativa, proposta por David Ausubel em 1963 e reafirmada por ele em 2000,
destaca a importéancia dos conhecimentos prévios do aluno como elemento central na assimilacao de novos
conteudos. No Brasil, essa abordagem foi amplamente difundida pelas contribuicées de Marco Antdnio
Moreira, que aprofundou a compreensao sobre como esse tipo de aprendizagem acontece.

Segundo Moreira, a aprendizagem significativa ocorre quando novas informacoes se conectam, de maneira
nao arbitraria e nao literal, com aquilo que o aluno ja sabe — ou seja, com conhecimentos relevantes ja
presentes em sua estrutura cognitiva. Isso permite que o estudante atue de forma ativa na construcao de
significados.

Esse tipo de aprendizagem busca romper com o0 processo mecanico, baseado apenas na memorizagcao
temporaria. Em um aprendizado mecanico, o aluno decora o conteudo, mas nao o compreende
profundamente, o que faz com que ele seja facilmente esquecido. Ja a aprendizagem significativa promove
uma integracao duradoura e consciente do novo conhecimento.

Para que isso aconteca, € fundamental respeitar e valorizar o que o aluno ja sabe, estimular sua disposicao

para aprender e criar oportunidades para que ele compreenda, relacione e ressignifigue o novo conteudo de
forma contextualizada.




No ensino de Controladores PID, utilizar situacdes do cotidiano, como o funcionamento de um
automovel, pode funcionar como organizador prévio — um recurso que serve como ponto de
partida para a construcao de novos saberes. Ao aproximar o conteudo técnico da realidade do
aluno, estabelece-se uma ponte entre o familiar e o novo, o que facilita a compreensao conceitual e
desperta o interesse pelo tema.

Dessa forma, os organizadores prévios cumprem uma dupla funcao: além de facilitar a
aprendizagem ao criar conexdes cognitivas relevantes, também ajudam a motivar o aluno, ao
demonstrar que o conhecimento tem sentido e aplicacao pratica em seu dia a dia.




As metodologias ativas propdem uma mudanca de postura no processo de ensino e aprendizagem:
o aluno deixa de ser um receptor passivo de informacdes e passa a assumir um papel ativo e
protagonista em sua formacao. Em vez de apenas ouvir a teoria para depois aplica-la, o estudante &
incentivado a aprender fazendo, experimentando, questionando e resolvendo problemas com a
mediacao do professor.

Segundo Bacich (2017), esse tipo de aprendizagem, baseada na experimentacao e no
questionamento, proporciona uma compreensao mais ampla e profunda dos conteudos,
especialmente em disciplinas que envolvem aplica¢des praticas, como o Controle de Processos.

Os simuladores digitais se destacam como ferramentas que favorecem a participacao ativa do
aluno. Eles permitem que o estudante manipule variaveis, teste hipoteses e visualize os efeitos de
suas acdes em tempo real, o que fortalece o aprendizado e desenvolve o pensamento critico.

Assim, o uso de simuladores contribui nao apenas para a compreensao técnica dos conteudos, mas
também para a motivacao e o engajamento dos estudantes, tornando a aprendizagem mais ativa e
contextualizada.




SIMULAGRO NO AMBIENTE DE ENSINO

De acordo com Smetana (2012), as simulacoes podem ser tao eficazes — ou até
mais eficazes — do que meétodos tradicionais de ensino para promover o
entendimento de conteudos, o desenvolvimento de habilidades praticas e a

construcao de novos significados.




SIMULAGRO NO AMBIENTE DE ENSINO

Entre os diversos softwares disponiveis, o SciLab se destaca por ser gratuito, de codigo aberto e
amplamente utilizado no meio académico. Sua acessibilidade favorece a inclusao digital,
permitindo que estudantes de diferentes realidades tenham acesso a uma ferramenta poderosa
para o aprendizado. Além disso, seu carater colaborativo possibilita que a comunidade académica

desenvolva novas solucdes com base na plataforma.
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UEPS

Moreira (2011) propOe uma metodologia estruturada em oito passos para a
elaboracao de uma Unidade de Ensino Potencialmente Significativa (UEPS). Esses
PassoOS Sao essenciais para garantir que a sequéncia didatica seja construida de

forma coerente e voltada para a promocao da aprendizagem significativa.

Retomar os

aspectos mais
Apresentacao i -
- . ¢ serais, Avaliacao da
da unidade de estruturantes,
. . UEPS
ensino do conteudo da
unidade de
ensino




UEPS PARA 0 ENSINO DE GONTROLADORES PID

Com base nos passos propostos por Moreira (2011) para a construcao de uma UEPS,
foi elaborada uma sequéncia de atividades especifica para o ensino de
controladores PID, no contexto da disciplina de Controle de Processos. Essa
proposta segue os principios da aprendizagem significativa, adaptando cada etapa
as necessidades e realidades dos alunos do Curso Técnico de Automacao Industrial.

A seguir, apresenta-se os preparativos e a sequéncia de atividades organizada em
seis encontros.

e I



Assista aos videos tutoriais disponiveis e explore os materiais auxiliares sugeridos.

Utilize e explore previamente o simulador desenvolvido.
o Realize simulacdes como se fosse um aluno, escolhendo um veiculo real e inserindo
seus dados no simulador.

Instale o SciLab nas maquinas da sala de informatica onde ocorrera a aplicacao da UEPS.
o Verifique o funcionamento do simulador nos computadores do laboratorio antes do
primeiro encontro.

Certifique-se de que o laboratério possui acesso a internet:
o Para o download do cddigo do simulador;
o Para possibilitar eventuais pesquisas durante as atividades.

Cada encontro da UEPS foi planejado com duracao de 3 aulas, sendo cada aula de 45
minutos.




12 ENCONTRO

Tema do Encontro: Ponta de partida com resgate dos conhecimentos prévios e Organizadores previos

Objetivo do encontro: Identificar e explorar os conhecimentos prévios dos estudantes relacionados ao tema, promovendo a ativacao de
organizadores prévios que favorecam a ancoragem de novos conceitos. Busca-se, assim, despertar o interesse e estabelecer conexdes
significativas com o conteudo que sera aprofundado nos encontros subsequentes.

ATIVIDADES A(;(")ES LINK
ﬁgl‘teesmeztagao Introducao ao conteudo a ser estudado, com foco na contextualizacao do tema.

Roda de conversa
sobre veiculos

Dialogo aberto com os alunos para explorar seus conhecimentos previos sobre veiculos, abordando aspectos
como propriedades fisicas e funcionamento.

Orientacao do
professor

O professor guiara a discussao por meio de perguntas estratégicas sobre o cotidiano dos alunos, como os
veiculos da familia, o meio de transporte utilizado para chegar a instituicao, veiculos que desejam possuir,
aléem de aspectos técnicos. Esse dialogo visa identificar os conhecimentos previos dos estudantes e preparar o
terreno para a construcao do novo conteudo.

Explicacao sobre o
funcionamento de
veiculos

O professor explicara o movimento de um veiculo, destacando as principais forcas fisicas envolvidas, como a
inércia, a forca de atrito e a aceleracao, com base na 22 Lei de Newton. Um video educativo podera ser
utilizado como material de apoio para ilustrar essas explicacoes.

v

Escolha de
veiculos para
simulacao

Apos as explicagcdes, cada estudante sera convidado a escolher um veiculo de sua preferéncia, utilizando o
catalogo disponivel no site ao lado. Os dados dos veiculos escolhidos serao utilizados nas atividades de
simulacao que ocorrerao nas proximas etapas.



https://www.carrosnaweb.com.br/avancada.asp
https://youtu.be/gS1FnfzG-lg

12 ENCONTRO

SUGESTAO

Durante a roda de conversa, diversos assuntos podem ser abordados, variando conforme o conhecimento prévio dos alunos e do
professor. Recomenda-se a realizacao de uma pesquisa prévia, a fim de explorar temas relevantes — sejam eles atuais, historicos ou
voltados para o futuro — desde que estejam relacionados ao universo dos veiculos.

Sugestbes de temas para pesquisa previa incluem:
e Automobilismo: Férmula 1, Stock Car, motovelocidade.
e Combustiveis: Programa Proalcool, uso de combustiveis no Brasil e no mundo (gasolina e diesel), transicao energetica e

eletrificacao veicular.

Devido a uma limitacao técnica, sugere-se que o professor atribua como tarefa de casa a escolha do veiculo pelos alunos, uma vez
que o site restringe o acesso quando um grande numero de buscas € realizado a partir de um mesmo local.




22 ENCONTRO

Tema do Encontro: Situagao-problema

Objetivo do encontro: Contextualizar o problema do controle automatico de velocidade em veiculos comerciais, evidenciando sua
relevancia nos sistemas de controle. Discutir solucdes possiveis com base nos conhecimentos previamente abordados na
disciplina, promovendo a aplicagao pratica dos conceitos. Apresentar o simulador desenvolvido como recurso didatico para
representar o problema real em ambiente virtual, possibilitando a analise e comparacao de diferentes estratégias de controle, com
énfase nos controladores ON-OFF e proporcional.

ATIVIDADES

ACOES

LINK

Apresentacao
do problema

O estudante sera introduzido ao desafio do controle automatico de velocidade de um carro.

Material de Para ilustrar o problema, sera apresentado um video que mostra o funcionamento de um controlador
apoio automatico comercial.

Obietivo da Os alunos deverao simular um controlador similar ao mostrado no video, utilizando o simulador como
ati\J/idade plataforma de testes. As técnicas de controle ja abordadas em aula serao aplicadas neste

desenvolvimento.

Introducao ao
simulador

O professor apresentara o simulador desenvolvido no software Scilab, explicando como os alunos
podem instala-lo e opera-lo, tanto em sala de aula quanto em casa. Videos tutoriais podem ser
disponibilizados via AVA, permitindo que os estudantes revisem o material a qualquer momento.

o
>



https://youtu.be/bJVCCJZ5fps
https://youtube.com/playlist?list=PLl3NUb_DTqW-lARwtwf4ZRTvMERD2YHqY&si=bx1rUhEc4hwJquec
https://github.com/rprediger/simulador_automovel_PID

INTRODUGRO AO SIMULADOR

1.Download dos arquivos
o Baixe 0s arquivos necessarios no AVA.
2.Execucgao no SciLab
o Abra o SciLab e carregue o arquivo "simulacao.sce" no SciNotes.
o Localize as secdes "Simulacao_Configurar" e "Veiculo_Configurar", onde se encontram as definicbes do carro e do

sistema.
o Salve e execute o codigo pressionando Fb.
(E Simulacao.sce (C:\Dropbox\IFSUL - CamaquatDisciplinas\Controle de processot\SimulagSes\Controle Veiculo\Simulacao.sce) - Scibotes - O x\
Arguive Editar Formatar OpgGes Japela Executar 7
CEhE@E S ioD & DE &K O
Janels_Grafica.sce 3 Resultados.sce 3 dasse Controlador.sce 3 dasse Veiculo.sce 3 dasse Smulacso.sce M Simulacas.sce M
12 S Inicialicza Pmunde " da simulace -
13 Q-imn'l;.r-;.n_r"r-i:-r_unndnr'| -
14|Simulacao_Configurar ("-Nome Aluno®, "( N <->-Ter : ! : el!™);
V;
6 N
17|5imulacac Configurar (" I Max 210", Iz
18|Simulacao_Configurar ("-7 Maxir M " ) ;
19|Simulacao Configurar (" 1 1 " ):
20|Simulacao_Configurar (" Pl | I
@1 Simulacac Configurar (" ] ", 0. IH )
2
éc.arro = Veiculo Criar(): \
25|Carro = Veiculo Configurar(Carro, "-M " i
26|Carro = Veiculo_Configurar (Carro, " nte™, " 1 ");
27|Carro = Veiculo Configurar(Carro, " Maxir V:
28|Carro = Veiculo Configqurar(Carro, "-M " ) s
29|Carro = Veiculo Configurar(Carro, "-I ", 14.5);
3p|Carro = Veiculo Configqurar(Carro, "-V Maxima®™, |+
31|Carro = Veiculo_Configurar(Carro, "-Cx", 0.33);
32|Carro = Veiculo Configurar(Carro, "-Z " ) : Area- Frontal do-veicul
33|Carro = Veiculo_Configurar(Carro, "-V )i f-Configura-a-velocidade- inicial
34|Carro = Veiculo Configurar(Carro, "- Yy Y: ‘onfigura 1dade - desejad
warro = Veiculo_Configurar(Carro, " . . M ", 1.5); j\,
\. J




INTRODUGRO AO SIMULADOR

3. Resultados da Simulacao
o A simulacao apresentara os graficos da resposta do veiculo (aceleracao, velocidade e posicao) as acdes do acelerador e
freio, controladas pelo PID, ao longo de um terreno de 5,5 km.

4. Analise dos resultados:

o Graficos do comportamento do carro e desempenho do controlador sao apresentados.
o Dados complementares podem ser obtidos com a funcao "Mostrar_Resultados()".

7
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22 ENCONTRO

ATIVIDADES

ACOES

Discussao de métodos
de controle

A classe discutira a viabilidade de utilizar o controle ON-OFF e o controle Proporcional para resolver o
problema apresentado.

Construcao e testes

Utilizando o simulador e com auxilio do professor, os alunos desenvolverao e testarao tanto o controle
ON-OFF quanto o controle Proporcional.

Discussao dos
resultados

Ao final, havera uma discussao coletiva para analisar os resultados obtidos com cada método de
controle.




22 ENCONTRO

SUGESTAO

LINK

Antes do encontro, o professor podera assistir ao video tutorial que explica como executar as simulacdes dos
controladores ON-OFF e Proporcional. Isso permitira que o professor conduza essas simulacées com os alunos e
promova uma discussao sobre o comportamento de cada tipo de controlador.



https://youtu.be/vztWFehAnbE?si=4QtrmUBDSPP1gAsH

32 ENCONTRO

Tema do Encontro: Apresentacao da nova unidade de ensino

Objetivo do encontro: Apresentar a nova unidade de ensino com foco na introducao ao controlador PID, contextualizando sua
relevancia frente as limitacbes observadas nas simulacdes anteriores com controladores ON-OFF e proporcional. Discutir o
funcionamento das parcelas Proporcional, Integrativa e Derivativa, evidenciando suas contribuicées no aprimoramento do
desempenho dos sistemas de controle. Utilizar o simulador como ferramenta de apoio para a visualizacao e compreensao dos
efeitos de cada componente do PID.

ATIVIDADES ACOES LINK
Analise dos A partir dos resultados obtidos nas simulacdes anteriores, o professor destacara as limitacdes dos
resultados das controladores utilizados, especialmente o problema do erro de regime permanente no controle
simulacgodes proporcional.

O professor apresentara o controlador PID, com énfase nas contribui¢cdes das parcelas integrativa
Introducao ao e derivativa. Como material de apoio, os alunos terao acesso a apostila utilizada na disciplina,

controle PID disponivel no link ao lado, que servira de base para a discussao sobre os pontos fortes e fracos de
cada componente do PID, facilitando a compreensao de sua aplicacao pratica.

Demonstracao Durante a apresentacao dos novos conceitos sobre o controlador PID, o simulador sera utilizado
das funcdes do para demonstrar como cada parcela - Proporcional, Integrativa e Derivativa - afeta o
controlador PID || desempenho do controlador.



https://proedu.rnp.br/handle/123456789/322

32 ENCONTRO

SUGESTAO

Durante a apresentacao do novo conteudo sobre controladores PID, o professor podera utilizar o simulador para demonstrar
diversas configuracées, iniciando pelo controlador P, seguido dos tipos PIl, PD e, por fim, o PID completo. Além de possibilitar a
visualizacao comparativa entre essas configuracoes, o professor podera destacar a importancia do ajuste adequado dos ganhos,
ressaltando que alteracdes incorretas nesses parametros podem provocar comportamentos significativamente distintos no

sistema.




42 ENCONTRO

Tema do Encontro: Aprofundamento em nivel maior de complexidade

Objetivo do encontro: Aprofundar a aplicacao dos conhecimentos sobre o controlador PID por meio de simulacdées com maior
nivel de complexidade, utilizando os dados reais dos veiculos escolhidos pelos estudantes. Estimular a analise critica dos
resultados obtidos, promovendo o ajuste fino dos parametros do controlador e a definicao de critérios de desempenho.
Introduzir o trabalho final como uma atividade pratica de experimentacao, visando consolidar os conhecimentos construidos
ao longo da sequéncia didatica.

ATIVIDADES ACOES LINK

Com o controlador PID completo e operacional no simulador, os alunos serao desafiados a inserir

Aplicacao 0s dados do veiculo que escolheram no primeiro encontro. O objetivo sera ajustar os parametros
pratica no do controlador PID, realizando simulacées com diferentes configuracdes até que o veiculo cumpra
simulador 0 percurso dentro dos parametros estabelecidos, permitindo aos estudantes experimentar ajustes

finos e observar os resultados.

Nesse momento, o professor apresenta a proposta do trabalho final, que consiste no ajuste dos

. parametros do controlador PID com base em diferentes aplicacdes, até que o sistema controlado
Introducéo do

(veiculo) consiga percorrer o trajeto estabelecido dentro dos critérios de desempenho definidos. A
trabalho final

atividade incentiva a experimentacao e a tomada de decisdes fundamentadas, consolidando os
conhecimentos adquiridos ao longo da sequéncia didatica.



https://github.com/rprediger/simulador_automovel_PID/blob/main/Tutoriais/Trabalho%20final%20de%20controle%20de%20processos%20%202024-1%20-%20Piloto%20autom%C3%A1tico.pdf

42 ENCONTRO

SUGESTOES

LINK

O enunciado do trabalho final esta disponivel no link ao lado.
As diretrizes utilizadas para a elaboracao deste trabalho foram as seguintes:
e Cada estudante deve escolher dois veiculos distintos e unicos. Para evitar duplicidades, o professor deve validar
previamente a escolha de cada aluno.
e O trabalho foi planejado como um desafio individualizado, utilizando o numero de matricula do aluno como base para

essa personalizacao.
o Adapte essas orientacdes conforme a realidade da sua turma e instituicao.



https://github.com/rprediger/simulador_automovel_PID/blob/main/Tutoriais/Trabalho%20final%20de%20controle%20de%20processos%20%202024-1%20-%20Piloto%20autom%C3%A1tico.pdf

52 ENCONTRO

Tema do Encontro: Continuidade da unidade de ensino

Objetivo do encontro: Dar continuidade a unidade de ensino por meio da analise critica dos parametros de desempenho do
sistema de controle, promovendo a construcao coletiva de critérios tecnicos adequados a realidade do problema proposto.
Proporcionar um momento de atendimento individualizado, favorecendo o acompanhamento do trabalho final e o
esclarecimento de duvidas especificas, com foco na consolidacao dos conhecimentos adquiridos.

ATIVIDADES ACOES

Os alunos serao desafiados a discutir e definir parametros adequados para o sistema de controle
proposto. Entre os aspectos abordados, estarao os limites aceitaveis para o erro do sistema e a
aceleracao do veiculo, buscando critérios compativeis com a logica do controle PID. A atividade
incentivara a reflexao critica sobre 0s ajustes necessarios para otimizar o desempenho do

Discussao sobre
parametros de controle

controlador.
Atendimento A segunda parte do encontro sera dedicada ao desenvolvimento do trabalho final, com espaco para
individualizado para o atendimentos individualizados. O professor acompanhara o progresso de cada estudante,
trabalho final esclarecendo duvidas especificas e oferecendo orientacdes personalizadas para o aprimoramento

das simulacdes e dos ajustes no controlador PID.




62 ENCONTRO

Tema do Encontro: Avaliacao da aprendizagem oportunizada pela UEPS e da UEPS

Objetivo do encontro: Avaliar a aprendizagem oportunizada ao longo da Unidade de Ensino Potencialmente Significativa
(UEPS), por meio da analise do desempenho dos estudantes nas simulacdes e na producao do video final. Refletir sobre a
efetividade da proposta didatica a partir do feedback dos alunos, visando a melhoria continua da sequéncia e a validacao da
abordagem pedagogica adotada.

ATIVIDADES ACOES
Avaliacio O professor ira acompanhar e avaliar todo o processo de aprendizagem desenvolvido ao longo da UEPS,
contl’ncila com base nas observacgoes realizadas durante os encontros, nas interagoes dos estudantes, nas duvidas

levantadas e no desempenho obtido nas simulagdes.

Avaliacao final
em video

Como parte da avaliacao formal da disciplina, cada estudante devera elaborar uma apresentacao
individual, que podera ser realizada de forma presencial ou por meio de video. Na apresentacao, o aluno
devera analisar o desempenho do controlador PID desenvolvido, comparando-o com os controladores
ON-OFF e Proporcional estudados anteriormente, destacando suas vantagens e limitacoes.

Feedback sobre a
UEPS

Ao final da atividade, os estudantes responderao a um formulario com perguntas abertas relacionadas a
Unidade de Ensino Potencialmente Significativa aplicada. As respostas coletadas, juntamente com as
observacdes do professor, serdo utilizadas para avaliar a eficacia da proposta.
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QUESTOES UTILIZADAS PARA A AVALIACAO DA APRENDIZAGEM OPORTUNIZADA PELA UEPS E DA UEPS

1. De que maneira o simulador contribuiu para sua compreensao do funcionamento do controlador PID e de suas diferentes acoes
(Proporcional, Integrativa e Derivativa)?

2. Como o exemplo pratico de controle de velocidade de um veiculo facilitou (ou dificultou) o processo de ajuste dos ganhos do
controlador PID?

3. As discussdes em grupo e as orientacdes do professor durante os encontros contribuiram para esclarecer suas duvidas sobre o
conteudo?

4. Quais foram as maiores dificuldades encontradas durante o desenvolvimento das atividades propostas? Como elas poderiam ser
superadas?

5. Vocé se sente mais preparado para aplicar os conceitos de controle de processos no contexto real apos participar dessa UEPS?
Explique sua resposta.




RESUMO - MATERIAIS AUXILIARES

LINK

Video educativo que apresenta os conceitos fundamentais da 22 Lei de Newton.

Site com um amplo catalogo de veiculos e suas respectivas caracteristicas tecnicas.

Video demonstrativo do funcionamento de um controlador automatico de velocidade comerciais.

Repositorio com todos 0s arquivos necessarios para simular o controlador automatico de
velocidade.

Playlist com tutoriais em video sobre a instalagcao e o uso do simulador.

Apostila utilizada na disciplina de Controle de Processos como material de apoio

Documento com a proposta de enunciado do trabalho final a ser desenvolvido pelos alunos.

® 0 060 e 0



https://youtu.be/gS1FnfzG-lg
https://www.carrosnaweb.com.br/avancada.asp
https://youtu.be/bJVCCJZ5fps
https://github.com/rprediger/simulador_automovel_PID
https://youtube.com/playlist?list=PLl3NUb_DTqW-lARwtwf4ZRTvMERD2YHqY&si=bx1rUhEc4hwJquec
https://proedu.rnp.br/handle/123456789/322
https://github.com/rprediger/simulador_automovel_PID/blob/main/Tutoriais/Trabalho%20final%20de%20controle%20de%20processos%20%202024-1%20-%20Piloto%20autom%C3%A1tico.pdf

Este produto educacional consiste em uma sequéncia didatica baseada na UEPS, aplicada e validada na
disciplina de Controle de Processos do 42 ano do Curso Téecnico em Automacao Industrial (IFSul — Campus
Camaqua).

Foi utilizado o simulador desenvolvido pelo autor no software gratuito SciLab®, com foco no ensino de
controladores PID.

A analise qualitativa dos dados revelou indicios de aprendizagens potencialmente significativas,
impulsionadas pela contextualizacao do conteudo e pela possibilidade de manipular parametros do
controlador com visualizacao dos efeitos em tempo real.

A familiaridade dos estudantes com o exemplo do controle de velocidade de um automdvel contribuiu
para a compreensao de conceitos abstratos e a construcao de significados mais solidos.

Espera-se que esta proposta contribua para suprir a caréncia de materiais didaticos contextualizados no
ensino técnico de controle de processos.
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