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Introducao

* Ambiente onde a tecnologia é facilmente
percebida

« Caréncia de conhecimento e interesse nessa
area

» Auséncia de computacao no ensino
fundamental

* A robotica educacional € uma alternativa
para o problema, com apelo ludico

» Recursos poucos utilizados no cenario
nacional




Objetivo Geral

» Desenvolvimento de uma plataforma para
orogramacao visual baseada em blocos
para suporte ao ensino de logica de
programacao nas escolas com o auxilio
de robodtica educacional, usando o
microcontrolador Esp8266




Objetivos Especificos

 Disponibilizar uma plataforma de
orogramacao visual baseada em blocos

* Permitir a execucao dos programas
desenvolvidos no microcontrolador
Esp8266

« Garantir a execucao dos programas de
forma direta, sem a necessidade do
usuario interagir com programas terceiros




Roboética Educacional

Forma de viabilizar o conhecimento e estimular a
criatividade e a experimentacao com um forte
apelo ludico

Com os ultimos avancos em tecnologia, 0 preco
dos recursos permite aos educadores utilizarem a
robotica

12 categoria: aprendizado de robdtica

22 categoria: robdtica como recurso tecnologico
na aprendizagem de conceitos interdisciplinares

32 categoria: integracao das duas categorias
anteriores




Linguagem de Programacao
Visual

* A sintaxe (semanticamente significativa)
Inclui expressoes visuais

* A dificuldade de compreensao da sintaxe das
linguagens de programacao e a falta de
conexao dos programas desenvolvidos com
0S Interesses contribuiu para o insucesso da
Insercao da computacao em sala de aula

* A maloria das pessoas veem a programacgao
como uma atividade técnica e restrita

« Scratch como ferramenta de programacao
baseada em blocos




Otto DIY

RobO interativo que qualquer pessoa pode
construir

Possui codigo aberto permitindo modificacao
e construcao da propria versao

Usa uma linguagem de programacao visual
baseada em blocos ou C++ com o framework
Arduino

Custo total dos componentes: R$311,50
Custo do kit oficial: €49.99 (R$228,87)




Otto DIY
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Trabalhos Correlatos: Scratch

« Ajudar a pensar de forma criativa,
raciocinar sistematicamente e trabalhar
colaborativamente




Trabalhos Correlatos:

Scratchboard

+ Plataforma de baixo custo para ensino de
programacao com hardware




Trabalhos Correlatos: Micro:bit

« Ajudar a ensinar estruturas de codigo
simples, condicionais, repeticoes e
funcoes

o © m Microsoft




Requisitos Funcionais

 RFO1 — A plataforma deve permitir a
criacao de programas através de uma

Inguagem de programacao visual

paseada em blocos

 RFO2 — A plataforma deve permitir a
gravacao no robo, através da internet, do
programa criado

« RFO3 — A plataforma deve permitir salvar
0 programa criado no disco através de um
arquivo




Requisitos Funcionais

 RF04 — A plataforma deve permitir o
carregamento, a partir do sistema de
arquivos, de um programa previamente
salvo

 RFO5 — A plataforma deve executar,
atraves do rob0, o programa mais recente
gravado

 RFO6 — A plataforma deve permitir a
visualizacao do codigo fonte do programa
criado pelo usuario




Requisitos Nao Funcionais

RNFO1 — A plataforma deve utilizar a biblioteca
Google Blockly para implementar a linguagem de
programacao visual baseada em blocos

RNFO02 — A plataforma deve ser compativel com o
navegador Google Chrome versao 78 ou superior

RNFO3 — A plataforma nao deve exigir nenhuma
iInstalacao no computador do usuario além do
navegador compativel

RNFO04 — A plataforma necessita de acesso a
Internet




Requisitos Nao Funcionais

RNFO5 — A plataforma deve utilizar a biblioteca
PlatformIO versao 4.0.3 para compilar o programa
criado pelo usuario

RNFO6 — A plataforma deve utilizar o repositorio
de arquivos AWS S3 para armazenar oS
programas gerados

RNFO7 — A plataforma deve utilizar o
microcontrolador Espressif ESP8266 na
construcao do robo

RNFO8 — A plataforma deve utilizar a pilha
tecnologica Quarkus para a construcao do
backend




Especificacao

BBl AWS Cloud (Servidor)

>
Amazon S3
Amazon EC2 Bucket
(Backend) (Repositorio)
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Especificacao

interaction Enviar novo programa )

X

- Usuario

Frontend

1 : Enwviar programa

Backend

2 - Gravar programa

< | i -
+ 4 - Enviado com sucesso ' 5 : Gravado com sucesso

Repositario

3 : Salvar nova versao do

firmware
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Especificacao

interaction Atualizar firmware )

% Repositorio

: Robd

1 : Nova versao do firmware?

2 : Obter versao do firmware

4 - Versao do firmware .[I

3 - Atualizar firmware se versao for mais nova que a atual

& - Obter firmware

[ - Frmware .J:I

6 : Atualizar firmware
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Frontend

Blockly.Blocks['control _waitseconds'] = {
init: function() {
this.appendDummylnput()
.appendField("Esperar")
.appendField(new Blockly.FieldNumber(1, O, Infinity,
1), "seconds")
.appendField("segundos");
this.setPreviousStatement(true, null);
this.setNextStatement(true, null);
this.setColour(140);
this.setTooltip(");
this.setHelpUrl("");

%

}
Esperar [E] segundos
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Frontend

Blockly.JavaScript['control_waitseconds'] = function
(block) {
let number_seconds = block.getFieldValue('seconds');

return “delay(${number_seconds * 1000});\n";
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Frontend

Plataforma de programacéo visual para Esp8266

Abrir Salvar

Blocos o

Controles

Movimentos
Sensores
Configuractes

| Tem obstaculo

entao, Virar ELH) para a

Mostrar sentimento [SJED
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Backend

J/ Sucesso?
[Criar diretorio de cumpilagﬁo]

Sim

v
[Injetar codigo de atualizagﬁu}

[Enuiar firmware para repnsitc’:rio]

\
[Erwiar arquivo de versao para repusitdrin:j

W
Enjetar versao do firmwarr:]

V'l

/
H : Remover diretorio de compilacao
‘ Ccmpllarl
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MG90S perna esquerda

MG90S perna direita

MG90S pé esquerdo

MG90S pé direito

1000 mAh 7.4V
+
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Analise dos Resultados

e Lista de tarefas

* Dois exercicios com complexidades
diferentes

» Execucao na plataforma e no Scratch
* Questionario de avaliacao

« Espaco para sugestoes sobre a
plataforma e Scratch
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Lista de Tarefas: Tempo

, . Tempo médio Tempo Tempo

Exerciclo : , . : , . :
(min) minimo (min) | maximo (min)

Exercicio 1 na 26 1 4.83
plataforma
Exercicio 1 no 195 117 3 67
Scratch
Exercicio 2 na 4 85 467 g
plataforma
Exercicio 2 no 74 4 11

Scratch




Questionario: Plataforma

Pergunta 1 2 3 4 3)
a) Foi facil achar os elementos na interface e
) entender qual sua funcionalidade 25| 19

b) Os blocos de comando possuem descricoes
gue permitem entender facilmente sua 37,5% | 62,5%
funcionalidade

c) Avariedade de blocos é suficiente para
aplicar todos os exercicios iniciais de logica 12,5%| 25% |62,5%
de programacao

d) O programa executou sem apresentar erros
e travamentos

e) Aexecucao do robo e condizente com o
texto dos blocos

f) Observar a execucao do rob6é aumenta o
Interesse por criar Novos programas

12,5% 37,5% | 37,9% |12,5%

25% |12,5% | 25% | 25% |12,5%

25% | 75%
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Questionario: Scratch

Pergunta 1 2 3 4 3)
a) Foi facil achar os elementos na interface e
entender qual sua funcionalidade B, °0% | 25%
b) Os blocos de comando possuem descricoes
gue permitem entender facilmente sua 12,5%112,5% | 25% |37,5%
funcionalidade
c) Avariedade de blocos é suficiente para
aplicar todos os exercicios iniciais de logica 12,5% | 12,5% | 37,5% | 37,5%
de programacao
d) O programa executou sem apresentar erros o . o
e travamentos 25% 37,5% | Sf;9%
e) A execucao da animacéao é condizente com
) 0 texto dgos blocos i 250 2 | 250
f) Observar a execucéo da animacao aumenta
50% | 12,5% | 37,5%

0 interesse por criar Novos programas

V=

FURB

UNIVERSIDADE DE BLUMENAU




Pontos Positivos da Plataforma

* Interface intuitiva
« Simplicidade
 Uso de robdtica

* Auxilio no ensino de logica de
programacao




Pontos Negativos da Plataforma

« Baixa quantidade de blocos

* |[nstabilidade na gravacao dos programas
no robo

 Dificuldades ao ler as opcoes de alguns
blocos




Pontos Positivos do Scratch

* Interface intuitiva

« Simplicidade

* Auxilio no ensino de logica de
programacao

 Grande quantidade de blocos




Pontos Negativos do Scratch

 Dificuldade em encontrar blocos

 Dificuldade de criar um programa sem
haver explicacao préevia
* Animacoes de execucao muito simples




Conclusoes

Obijetivo Resultado
:rlﬁtsrcc))égsa de programacéao visual baseada Atendido
Suporte ao ensino de logica de programacao Atendido
Uso da robotica educacional com Esp8266 Atendido

Atendido

Execucao direta pela plataforma

parcialmente




Pontos Relevantes

« Apresentacao do projeto Otto DIY
« Uso do Esp8266 no Otto DIY




Sugestoes

* Protocolo MQTT na rotina de atualizacao
do firmware

* Novos blocos de acoes para o robo
* Novos blocos de logica de programacao
 Atualizacao do firmware via cabo USB




Demonstracao




Obrigado
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