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RESUMO

Este trabalho descreve uma Application Programming Interface (API), que pode ser utilizada para comunicagao e controle
de um robd pedagogico. A API foi desenvolvida nas linguagens C++ e Python, que sdo as primeiras linguagens ensinadas
no curso técnico em informatica do Instituto Federal de Educacado, Ciéncia e Tecnologia da Paratba — IFPB, Campus
Guarabira. Os métodos implementados permitem ao robd andar para frente, andar para tras, virar a direita, virar a
esquerda e medir a distancia até um obstaculo a sua frente. A APl encapsula toda a complexidade para comunicagao
e transmissao dos comandos. Junto a ela, estd sendo desenvolvida uma Plataforma de Programacao Visual (PPV) em
Python. Essa plataforma pode ser utilizada para tornar mais facil e atrativa a aprendizagem de programacao para os alunos
iniciantes e alunos surdos. A motivacdo deste trabalho é utilizar a robética como uma ferramenta de ensino, ajudando no
entendimento de conceitos complexos na area de computagao e de outras disciplinas, como fisica e matematica. Devido a
associacao de imagens com os comandos da linguagem de programacao na PPV, espera-se que 0s alunos surdos tenham
maior facilidade no aprendizado de programacao, por meio do uso desta ferramenta.

Palavras-chave: : Ensino de programacao. Robética educacional. Informatica na educacéo. Inclusao social.

ABSTRACT

This paper describes an Application Programming Interface (API), which can be used to communicate and control an
educational robot. The APl was developed in C++ and Python, which are the first programming languages taught in the
technician course in informatics at the IFPB Guarabira. The methods allow the robot walk forward, walk backward, turn
right, turn left, and read the distance to an obstacle ahead. The APl encapsulates all the complexity of the protocol to
communicate with the robot. A visual programming platform (PPV) based on the Python language is also being developed.
This platform can be used to facilitate and make more attractive the learning of programming for beginning students, and
deaf students. The motivation of this work is the use of robotics as a teaching tool, helping in the understanding of complex
concepts about computer programming, and other disciplines, such as physics and mathematics. Due to the association
of pictures to the commands of the programming language in the PPV, it is expected that the learning process of deaf
students will be improved through the use of this tool.

Keywords: Programming teaching. Educational robotics. Informatics in education. Social inclusion.
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1 Introducéo

As disciplinas introdutérias de programacao
formam a base para varias outras disciplinas dos
cursos da area de informatica focados em desen-
volvimento de software (MENDONCA, 2010). Além
disso, outros cursos, como 0s cursos de engenharia,
possuem disciplinas de programacao, que permitem
aos alunos utilizarem o computador de forma mais
efetiva no desenvolvimento de suas atividades pro-
fissionais e de novas solugdes e produtos. Embora
seja introdutoria, a disciplina “Algoritmos e Logica de
Programacao” apresenta alto indice de desisténcia
e reprovacao nas turmas do curso técnico em infor-
matica do IFPB — Guarabira. Por exemplo, no ano de
2014, 75% dos alunos foram avaliados pelo conselho
de classe devido a reprovacao nessa disciplina.

A utilizacao de ferramentas que promovem a
pratica de légica de programacao, como Scratch
(SCRATCH, 2016) e Code.org (CODE.ORG, 2016),
€ uma estratégia para aumentar a motivagao e
melhorar o entendimento dos conceitos por parte
dos alunos. Além disso, a robdtica pode ser utilizada
no ensino de conceitos mais complexos da area de
computagao, como também na aplicagao de conhe-
cimentos obtidos em outras disciplinas, como fisica e
matematica.

Este artigo descreve o desenvolvimento de uma
Application Programming Interface (API) para permi-
tir a programacao de um rob6 pedagbgico por alunos
iniciantes. A API foi desenvolvida nas linguagens
C++ e Python, que atualmente sao as linguagens em
uso nas disciplinas introdutérias do curso técnico em
informatica do IFPB — Guarabira.

Por meio da API, alunos iniciantes de progra-
macao poderao colocar em pratica os conceitos
aprendidos nas disciplinas, utilizando um conjunto de
métodos de alto nivel que permitem a comunicagao
com o rob6. Toda a complexidade para a comunica-
¢ao e troca de informagdes com o robd é encapsulada
pela API.

Com base na API, esta sendo desenvolvida uma
plataforma de programacao visual para facilitar o
aprendizado de programacao para alunos iniciantes
e também para alunos surdos. Atualmente, o curso
de informatica do IFPB — Guarabira conta com dois
alunos surdos. Portanto, faz-se necessario o de-
senvolvimento de ferramentas e metodologias que

permitam melhorar o aprendizado desses sujeitos e
lidar com as suas limitacoes.

2 Trabalhos relacionados

Existem ferramentas de apoio ao ensino de pro-
gramacdo e robotica pedagbgica, como o Scratch, o
Code.org e a plataforma Mindstorms (LEGO, 2016).
O Scratch possibilita a criagdo de histérias interati-
vas, por meio de blocos de comandos lbgicos, com
palavras-chave indicando os respectivos comandos a
serem executados por uma personagem. O Code.org
visa estimular o ensino de programacao, utilizando
conceitos basicos e elementos ludicos para facilitar
0 entendimento. Assim como o Scratch, o Code.org
utiliza pequenos textos que fazem referéncia a cada
comando a ser executado. O Mindstorms propde uma
iniciacdo a robdtica, a partir de uma plataforma para
a construcao de rob6s e a criacao de software para
ser executado nos rob6s desenvolvidos. Também
ha a ferramenta Scratch for Arduino (S4A, 2016),
baseada no Scratch, que permite o desenvolvimento
de softwares para Arduino por meio de blocos de
comandos, com o objetivo de facilitar e estimular o
interesse pela programacao e robotica.

O que diferencia a plataforma em desenvolvi-
mento nesta pesquisa das plataformas Code.org,
Scratch e Mindstorms, por exemplo, € a sua maior
relagdo com as linguagens de programacao utilizadas
nas disciplinas de programacao (C++ e Python), o que
¢ funda-mental para os cursos técnicos e superiores
que possuem tais disciplinas. A ferramenta nao so-
brepde os objetivos de ferramentas como o Scratch e
o Code.org, que podem ser utilizadas na parte inicial
das disciplinas, como um primeiro contato com a
l6gica de programacao. Em um segundo momento,
pode-se utilizar a plataforma proposta neste trabalho
para permitir aos alunos um contato inicial com uma
linguagem de programacao.

Alguns artigos descrevem solugdes visando
a integracao de linguagens de programacao com
ambientes visuais (MOTA et al, 2008), e outros
descrevem ferramentas para auxilio ao ensino de
alunos surdos (SANTOS et al, 2014). Mota et al.
propuseram uma ferramenta de auxilio ao ensino de
programacao baseada na linguagem Java. Na plata-
forma desenvolvida, o codigo escrito é interpretado e
uma animacao é gerada, mostrando os estados das
variaveis durante a execugao do programa e também
uma descricao textual explicando a execucao de cada
comando. Embora essa ferramenta seja Util para
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facilitar o entendimento da execugao de codigos em
Java, ela ndo apresenta componentes que facilitem a
construgao de programas, como a utilizagdo de ele-
mentos graficos para o desenvolvimento do codigo, e
também ndo apresenta funcionalidades para o auxilio
a0 ensino de programacao para surdos.

Em Santos et al. (2014) é descrita uma plata-
forma baseada em uma pseudo-linguagem, cujas
palavras reservadas sao da lingua portuguesa, que
posteriormente é traduzida para codigo Java. No
entanto, o uso de comandos em portugués nao re-
solve por completo o problema, uma vez que muitos
surdos também possuem dificuldades com lingua
portuguesa. Além disso, a passagem da linguagem
proposta para uma linguagem de programacgdo nao
& muito natural, devido as significativas diferencas de
sintaxe. Para mitigar o problema de entendimento
dos comandos, a plataforma apresenta uma janela
em que um intérprete realiza explicagcoes em Libras
para cada comando, ajudando os alunos a pratica-
rem sozinhos utilizando a ferramenta. A integracao
dessa funcionalidade na plataforma que esta sendo
desenvolvida nesta pesquisa € um dos objetivos de
trabalhos futuros.

Em Soares et al. (2014) é descrita uma ferra-
menta para auxiliar o ensino de programagao para
alunos deficientes fisicos e auditivos. A ferramenta
tem como foco o ensino de programacdo orientada
a objetos, que é um tépico mais avangado e fora do
escopo da presente pesquisa. A plataforma desen-
volvida no trabalho prové a associacao de objetos
criados na linguagem com objetos visuais, de modo
que modificagdes nos atributos do objeto no codigo
aparecam de forma visual, assim como a execucao
dos métodos. A ferramenta descrita no artigo permite
a criacao de guias de estudo com tradugao dos conte-
Udos para Libras.

Alguns trabalhos ja exploraram o uso de robotica
como ferramenta de apoio ao ensino. Em Vahldick
et al. (2009), foi descrito um trabalho que utiliza a
plataforma Lego Mindstorms no apoio ao ensino de
programacdo. Em Benitti et al. (2009), a plataforma
Lego Mindstorms também foi considerada em con-
junto com a linguagem de programacao educativa
Logo, para criar um ambiente de programacao de
rob6s de facil entendimento. Em Alves et al. (2014)
foi descrita uma plataforma de programacao para ro-
botica pedagdgica, semelhante a ferramenta Scratch.
Apesar de apresentar uma interface amigavel para
iniciantes em programacao, os comandos disponiveis
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sao de baixo nivel (ex: leia do pino analogico), o que
pode dificultar o uso por iniciantes. A API descrita no
presente artigo oferece comandos de nivel mais alto
(ex: andar para frente, virar a direita etc.).

Nossa proposta propde a utilizagao de um am-
biente visual para facilitar o aprendizado de alunos
iniciantes e surdos, com o uso de um rob6 pedag6-
gico, a0 mesmo tempo em que permite um contato
inicial com uma linguagem de programacao.

3 API para controle do robd
pedagdgico

O robo pedagogico utilizado neste trabalho (Figu-
ra 1) possui dois sistemas embarcados base-ados na
plataforma Arduino, um para controle dos motores e
outro para realizar o controle geral do rob6, incluindo
a leitura de dados dos sensores e a interface com o
transceptor Bluetooth. A comunicagao ocorre por
meio de um protocolo que permite configurar o robo,
acionar os atuadores ou ler dados dos seus sensores.

Esta secdo descreve o projeto da APl para
controle do rob6d pedagégico utilizado nesta pesqui-
sa. Para desenvolver a API, foi necessario criar um
protocolo de comunicacao que permitisse a interacao
entre o software que executa no robd e o software
de aplicacdo que utiliza a API. A Secdo 3.1 descreve
0 protocolo de comunicagao implementado no robg,
e a Secao 3.2 descreve os métodos implementados
na API.

Figura 1 — Rob0 pedagodgico utilizado no projeto

Fonte: Dados da pesquisa.

3.1 Projeto do protocolo para controle do
robd

O rob6 utilizado no desenvolvimento da Plata-
forma de Programacao Visual (PPV) foi criado para
ser teleoperado, ou seja, o software controlador do
robd nao executa no hardware dele, mas em outro
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computador qualquer. Rob6s teleoperados precisam
de técnicas diferentes para serem programados, pois
neste tipo de robd ndo é possivel ao software de con-
trole acessar diretamente o hardware da maquina.
Quando existe 0 acesso direto, a interacao com o har-
dware pode ser feita rapidamente, viabilizando assim
a criacao de controladores reativos. Na plataforma
proposta nesta pes-quisa, o sistema de controle nao
executa no hardware do robd. Nesta abordagem,
as acoes do software precisam ser transmitidas aos
sensores e atuadores por algum meio de comuni-
cacao. A forma como essas agdes sao executadas
também nao pode ser feita de maneira idéntica a dos
controladores que executam no hardware do proprio
rob6, uma vez que, no caso dos robos teleoperados,
existem outros complicadores, como a laténcia da
rede de comunicacao e as quedas de conexao.

Para solucionar o problema do acesso ao hardwa-
re por um controlador que executa remotamente, foi
escrita uma camada de software que executa no rob6
e tem fungao semelhante a um sistema operacional.
Esta camada interage diretamente com o hardware
e disponibiliza um interpretador simples para um
conjunto de comandos. Esses comandos sao como
pequenos programas que o usuario (ou um softwa-
re) invoca para que o robd realize tarefas simples,
como deslocar-se em linha reta ou girar em torno
do seu eixa. Os comandos sdao a base do protocolo
de comunicacgdo, pois sao eles que trafegam entre o
controlador e o rob6. Uma ilustragao da organizagao
do software que execu-ta no robd é apresentado na
Figura 2.

Figura 2 — llustracao da organizacao do software do
robo

fluxo de comandos

v
recebe, decodifica e invoca
arotina correspondente software executa
executa a operagio relativa no robd
— step  senget run
ao comando

interpretador

v

executa as agoes fisicas
hardware hardware do robi

correspondentes

Fonte: Elaborada pelo autor.

Para que os comandos possam trafegar entre
o controlador e o rob6, foi adicionado um modulo
de comunicacao Bluetooth, que é responsavel por
disponibilizar a pilha de protocolos Bluetooth para a
transmissao dos comandos para o rob6. O modulo
disponibiliza os protocolos até a camada de rede e
funciona como um dispositivo de comunicagdo serial.

Também foram adicionadas rotinas para detec¢ao
de erros na transmissdo e recep¢ao das mensagens.
Estas rotinas atuam sobre todos os dados que trafe-
gam entre 0 robo e o controlador. A técnica utilizada
para a deteccao de erros consiste no calculo do che-
cksum do pacote no transmissor e a verificagao desse
checksum no receptor. Se os valores calculados no
transmissor e receptor forem iguais, conclui-se que
nao ocorreu erro. O mecanismo de comunicagao
utiliza uma pilha com varios protocolos. O que esta no
topo sdo 0s comandos que o interpretador processa;
logo abaixo desse esta o protocolo responsavel pela
deteccdo de erros e, abaixo desse, esta a pilha de
protocolos Bluetooth disponibilizada pelo modulo,
que per-mite a transmissdo dos pacotes por meio de
um canal de comunicacao sem fio.

Os comandos do protocolo do Guarab6 reali-zam
tarefas simples. Alguns comandos possuem para-
metros numéricos, como tempo ou percentual de
poténcia, enquanto outros comandos nao recebem
qualquer parametro. A lista completa é apresentada
na Figura 3. Nela, é exibido um software de comuni-
cacao serial em uma sessao de comunicacao com o
rob6. Cada linha corresponde a uma mensagem. Na
primeira coluna, é apresentada a soma do valor ASCII
de todos os caracteres da mensagem, que corres-
ponde ao checksum. Em seguida, é apresentado cada
um dos comandos: 0s que possuem <VALOR> logo
depois da palavra reservada recebem um parametro.
Por (ltimo, é apresentada uma descrigao breve da
funcionalidade ap6s a seta.

Figura 3 — Comandos do protocolo de comunicagao

T3 Painel de Controle - o x
Arquivo  Feramentss  Ajuda

Abvwrik

Mapa
425 hel.

52 20,00
4790 SETPOS <VALOR> -)> Seta a posicao do sensor ultrassonico
3964 SENGET -2 Retorna a distancia do obstaculo
3909 SETTIME <VALOR>-) Seta o tempo motores ON (ms
4026 RUN => Aciona os motores indef inidamente
4083 STEP =) Aciona os motores pelo tempo em TIME
2272 STOP => Para os motores
4258 POWL <VALOR» -2 Seta a potencia no motor esquerdo
4144 POWR_<VALOR>  -> Seta a potencia no motor direito
3673 SETREVERSE -2 Marcha re (desablllta o giro)
3531 SETFORWARD -» Avancar (desabilita o giro)
2750 SETGIRO =2 Giro sobre os eixos
2593 GOAHEAD <VALOR>-> Segue em frente
4912 RANDOM = <VALOR>-» Forca um numero de falhas de comunicacao
3165 GAIN <VALOR.©> -> Ganho do controlador P
TéME =_OmS

13 REVERSE = @
478 GIRO = @
622 RANDOM = @

Fonte: Elaborado pelo autor.

3.2 Descricao da API

A API foi criada para auxiliar o ensino-apren-
dizagem de disciplinas introdutérias dos cursos de
informatica. Ela foi desenvolvida em Python e C++,
que sao as primeiras linguagens de programacao
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ensinadas no curso técnico em informatica do IFPB
—Guarabira. Por meio dela, os alunos iniciantes po-
dem desenvolver softwares para controle de um rob6
pedagogico.

Foram implementados meétodos de interacao
com o robd que permitem fazé-lo andar, girar ao
redor do proprio eixo e também medir a distancia de
um objeto por meio de um sensor ultrassénico. Os
métodos implementados sao descritos na Tabela 1.
Os métodos para controle do robd recebem como
parametro a distancia, tempo ou angulo, dependen-
do do tipo do co-mando. O método para leitura do
sensor ultrassonico nao recebe parametros e retorna
a distancia para o obstaculo a frente em centimetros.

Toda complexidade para a implementagao do
protocolo de comunicagao com o rob6 (descrito na
Secao 3.1) é encapsulada pelos métodos de alto nivel,
0 que facilita o desenvolvimento de softwares pelos
alunos iniciantes. A Figura 4 mostra exemplos de
codigo em Python e C++ utilizando a API. Os codigos
mostrados fazem o robd andar para frente a uma
distancia de 5 cm e depois medir a distancia para o
obstaculo a frente

Quadro 1 — Descricao dos métodos implementados

na API
API
Descrig¢iao do Parimetros Retorno
método

Andar para frente distdncia ou -
tempo

Andar para tras disténcia ou -
tempo

Girar a esquerda angulo ou -
tempo

Girar a direita angulo ou -
tempo

Obter distdncia - distincia em cm

Fonte: Elaborado pelo autor.

Utilizando a API, aulas praticas podem ser
realizadas, nas quais 0s alunos terao que utilizar os
conceitos estudados em sala de aula, nd&o s6 nas
disciplinas de programacao, mas também em outras,
como matematica e fisica. O uso da API e do robo
pedagogico pode despertar o interesse dos alunos
pela robotica, programacdo e areas correlatas.
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Figura 4 — Exemplos de codigo em Python e C++

1 from guarabo import Guarabo
2

3 gua = Guarabo()

4 gua.andarFrente_distancia(5)
print gua.getDistancia()

LA

#include <iostream>
#include “"Guarabo.h"
using namespace std;

v int main(){
Guarabo xt;

U B W N =

7 t = new Guarabo();

8 t->andarFrente_distancia(5);
9 cout<<t->getDistancial();

10 delete t;

11 return 0;

12 A }

Fonte: Elaborado pelo autor. - L
O controle de movimentacdo do rob6 é feito por

meio do acionamento dos dois motores, um posicio-
nado na esteira do lado esquerdo e outro posicionado
na esteira do lado direto. Dessa forma, para imple-
mentar 0s métodos que recebem como parametro
a distancia e os que recebem como parametro o
angulo de rotagao, foi necessario definir regressdes
para mapear 0s valores passados como parametro
para valores de tempo de ativacao dos motores. As
regressoes foram obtidas a partir de medicdes reali-
zadas utilizando o robé.

A Figura 5 mostra os graficos que relacionam as
variaveis envolvidas nas regressdes obtidas a fim de
implementar os métodos para andar para frente (de
acordo com a distancia recebida) e girar a direita (de
acordo com o angulo de rotagao), respectivamente.
Por meio dos dados experimentais (0s pontos mos-
trados nos graficos), foi possivel tracar as retas de
regressao, que sao mostradas na figura. As equacoes
(1), (2), (3) e (4) mostram as regressoes que relacio-
nam o tempo de ativacao dos motores (T), com o0s
valores passados como parametro para 0s métodos
citados acima:

T =0,116d — 0, 573.
T = 0,138d — 0, 285.
T =0,0141a + 0, 112.
T = 0,0055a + 0, 133.
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Em que d é a distancia a ser percorrida e a € 0
angulo de rotacao.

Figura 5 — Grafico da regressao que relaciona tem-
po e distancia (em cima). Grafico da regressao que
relaciona tempo e angulo de rotacao (em baixo)
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Fonte: Elaborado pelo autor.

4 Plataforma de programagcéo visual

A Plataforma de Programacao Visual (PPV) é
uma ferramenta para auxiliar no ensino-aprendiza-
gem de alunos surdos e iniciantes do curso Técnico
em Informatica e areas correlatas, tornando a pratica
das disciplinas de programacao mais facil e interativa,
por meio da possibilidade de construir softwares
para controle de um rob6 pedagogico, aplicando os
conceitos basicos das disciplinas introdutérias de
programacao.

A PPV foi integralmente desenvolvida e baseada
em Python, pois sua sintaxe é mais simples e melhor
compreendida pelos alunos. Os principais comandos
e métodos fornecidos pela linguagem estdo pre-
sentes em uma lista e cada um é associado a uma
figura representativa, o que facilita o entendimento
da funcionalidade pelos alunos iniciantes e também a
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memorizagao por parte dos alunos surdos, uma vez
que eles se comunicam de forma visual.

Por meio do mecanismo de interacao Drag and
Drop (termo em Inglés que significa Arrasta e Solta),
0S usuarios arrastam os comandos desejados, a
partir da lista de comandos, e 0s soltam no campo de
desenvolvimento do algoritmo. Essas caracteristicas
podem ser vistas no exemplo de codigo desenvolvido
usando a plataforma, mostrado na Figura 6.

Os comandos sao listados no bloco laranja a
esquerda, separados por secoes (ex: entrada e saida,
decisdo) e os codigos sao desenvolvidos na area
branca a direita, por meio de digitagao ou arrastando
0s comandos da lista.

Os botdes de gerar cddigo e executar ficam na
parte inferior a direita. O primeiro permite salvar um
arquivo com codigo Python equivalente ao algoritmo
desenvolvido na plataforma, enquanto o segundo
permite abrir um terminal para execugao do algorit-
mo na prépria plataforma.

Também é possivel enviar comandos de controle
para o Guarabd, por meio dos métodos da APl do
robd pedagodgico (descrito na secao 3.2), que é inte-
grada na ferramenta para estimular o interesse pela
programacao, assim como pela robotica.

Figura 6 — Exemplo de codigo desenvolvido utilizan-
do a PPV

Fonte: Elaborado pelo autor.

Os cddigos desenvolvidos podem ser executa-
-dos na propria plataforma e, caso contenham
algum erro de sintaxe, é exibida uma mensagem de
facil entendimento indicando o erro e mostrando um
exemplo para ajudar o aluno a descobrir e corrigir o
erro cometido. Se o codigo nao apresentar erros de
sintaxe, o0 algoritmo pode ser executado por meio da
plataforma (Figura 7). A Figura 8 ilustra um exemplo
de mensagem de erro gerada pela plataforma.

Também existe a opgdo de salvar um arquivo
com o codigo em Python equivalente ao algoritmo
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desenvolvido na plataforma. Dessa forma, o aluno
pode tem a possibilidade de visualizar e analisar
0 codigo, 0 que pode ajuda-lo na transicao entre o
uso da plataforma e a programacao, diretamente,
utilizando a linguagem de programagao em forma
textual (Figura 9).

Figura 7 — Codigo executado na plataforma por
meio de um terminal aberto

Fonte: Elaborado pelo autor.

Figura 8 — Mensagem de erro gerada pela PPV

Algoritmo

“Digite seu nome: * 0

raw_input() J

D'mm ﬂm,ul ’ Executar

Fonte: Elaborado pelo autor.

Figura 9 — Cdédigo em Python gerado a partir do
algoritmo mostrado na Figura 6

1 print "Digite seu nome: "

2 nome = raw_input()

3v| if nome != ""

4 print "0la, " + nome + "!"
5v| else :

6V while nome == "" :

7 print "Digite seu nome: "
8 nome = raw_input()

9 print "0ii, " + nome + "!"

10 print "Finalmente nos conhecemos!"
11 | print "Tchau! o/"

Fonte: Elaborado pelo autor.

5 Exemplo de aula prética

Nesta secao, sera descrito um exemplo de aula
pratica — apresentando conceitos de algoritmos e
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matematica — que pode ser realizada utilizando a PPV
e 0 rob6 pedagogico.

5.1 Descricéo do problema

O Guarabb esta em cima de uma mesa quadra-
-da e anossa amiga Maria precisa dele para terminar
0 trabalho, mas ela esta com preguica de levantar
para pega-lo, entao decide fazer ele vir até ela. Vocé
poderia ajuda-la mostrando qual seria a forma mais
rapida de fazer o Guarab6 chegar até nossa amiga?

O mapa da Figura 10 ilustra a posicao do robd
e de Maria e as distancias entre alguns pontos. Con-
sidere que o Guarab6 esta com a frente virada para
a direita, perpendicular as linhas verticais mostradas
na figura.
Figura 10 — Mapa para ajudar no entendimento do

problema

qe:

40 cm ik

40 cm

e

Fonte: Elaborado pelo autor.

5.2 Solucéo do problema

Calculando as possiveis rotas para fazer o Gua-
rabd chegar até Maria, pode-se perceber que a rota
mais rapida é trafegando em cima da diagonal do
quadrado, que mede aproximadamente 56 cm. Como
0 robo esta posicionado com a frente virada para a
direita, perpendicular as linhas verticais, € necessario
realizar um giro de 45° a esquerda, para depois fazer
com que ele ande por 56 cm até chegar em Maria.
Na Figura 11, é mostrado o cddigo em Python que
resolve o problema, e na Figura 12, &€ mostrado o
cadigo desenvolvido na PPV.

Esse exemplo simples mostra como a plataforma
pode ser utilizada para estimular os alunos nos es-
tudos sobre programacdo e outras disciplinas, como
matematica, além de estimula-los a pensarem na
resolucao de problemas.
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Gradativamente, problemas mais complexos,
que envolvam conceitos mais avangados de progra-
macdo, matematica e outras disciplinas, podem ser
introduzidos.

Figura 11 — Codigo em Python que resolve o pro-
blema proposto usando a API
from guarabo import Guarabo

1
2

3 gua = Guarabo()

4 | gua.girar_esquerda(45)

5 | gua.andarFrente_distancia(56)

Fonte: Elaborado pelo autor.

Figura 12 — Algoritmo que resolve o problema
proposto usando a PPV

Comandos

Algoritmo

virartsquerda(45)
andarf rente(56)

Fonte: Elaborado pelo autor.

6 Conclusdes e trabalhos futuros

Este artigo descreveu uma API, implementada
em Python e C++, para controle de um rob6 pedagé-
gico. Espera-se que o uso dessa ferramenta aumente
o nivel de interesse dos alunos iniciantes e sirva de
apoio para as disciplinas introdutorias de programa-
cao.

Também foi mostrada uma plataforma de pro-
gramacao que permite a construcdo de programas
em Python por meio da composicao de elementos vi-
suais. Essa caracteristica € muito Util para o ensino de
algoritmos para alunos surdos, pois eles geralmente
possuem dificuldade de leitura em lingua portuguesa
e inglesa. Além disso, a plataforma de programagao
visual é integrada a APl para controle do rob6, de
modo que os alunos poderdo construir algoritmos
para desafios de robotica pedagégica utilizando a
plataforma.

A proxima etapa do projeto é a integragao de
todos os comandos basicos de Python e todos os
métodos da API para controle do rob6 com a plata-
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forma visual, uma vez que na versdo atual apenas
alguns comandos estao funcionando completamente
(incluindo a identificagao de erros de sintaxe). Apos
isso, roteiros de aula pratica, como o mostrado na
Secao 5, serao montados para aplicagdo na turma de
Algoritmos do curso técnico integrado em informatica
do IFPB — Guarabira. Apds a aplicacdo das aulas
praticas, sera feito um levantamento para identificar
possiveis melhorias a serem realizadas e para inves-
tigar a influéncia do uso da ferramenta no nivel de
aprendizagem e motivacao dos alunos.

O codigo fonte da APl e da PPV esta disponivel
publicamente e pode ser acessado por meio do
seguinte endereco: https:/github.com/vitoriaHeliane/
Plataforma-de-Programa-o-Visual.
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