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Introducéo

O conhecimento da programacao € critério fundamental
para os estudantes de computacdo. O estudo da
programacdo envolve varias competéncias, entretanto os
alunos enfrentam diversos problemas quanto ao processo
de aprendizagem, entre eles destacam-se o baixo nivel de
abstracdo para resolucdo dos problemas, a inadequacao
as metodologias de ensino da programacéo e o rigor das
linguagens de programacdo (SANTOS e COSTA, 2006).
Inimeros pesquisadores se dedicam a propor ferramentas
com o objetivo de tornar mais agradavel e proveitosa a
relagdo intrinseca entre o ensino e aprendizagem. Tal
empenho é um dos propésitos da equipe de pesquisadores
e colaboradores do projeto de pesquisa Laboratorio
Remoto em AVA — Ambiente Virtual de Aprendizagem —
LARA, vinculado & Universidade Estadual do Sudoeste da
Bahia - UESB. A ferramenta proposta pela equipe € um
laborat6rio remoto para ensino de programacdo, sendo
que tal laboratério devera funcionar vinte e quatro horas
por dia, sete dias por semana, oferecendo um ambiente
com experimentos voltados a pratica de programacéo. A
partir desses requisitos, neste trabalho buscou-se
desenvolver uma plataforma de roboética de baixo custo.
Esse experimento é baseado em um robd seguidor de
linha e desvio de obstaculos, cujas caracteristicas se
enquadram as normas usadas na competicdo RoboCup
Junior Rescue A. Essa abordagem foi assumida para
aproveitar a oportunidade e aproximar os alunos a robética
e das competicdes.

Resultados e Discusséao

A Plataforma para o experimento € composta por uma
arena, sistema de comunicacdo com o servidor do
laborat6rio, camera de monitoramento para o experimento
e um robd. A arena segue as determinacbes do
regulamento da competicdo RoboCup Junior Rescue A. A
comunicacdo entre o controlador do rob6 e o servidor de
laboratério é realizada pela shield conhecida como Wixel,
desenvolvida por Pololu Robotics & Eletronics, que fornece
uma interface sem fio, permitindo o upload do cdédigo fonte
ao controlador. Por meio desta interface € possivel
executar o cédigo do usuario no robé remotamente. O
monitoramento do experimento € realizado por uma
camera IP que permite ao usuario acompanhar as acgdes
do rob6 diante ao cédigo enviado.

O robo foi construido com a topologia diferencial com duas
rodas com motores, que trabalham a uma tenséo de 5v ~
6v, e 1 roda boba, que, segundo ZEPELIN e BORDA
(2012) ¢é uma das configuragbes mais populares para
robds maéveis para ambientes internos e por seu controle
ser mais simples, facilita seu uso em aplicacdes
educacionais. Adicionado ao chassi, o robd possui trés
sensores ultrassom que auxiliam na manobra de desvio do

obstaculo que segue a frente no percurso. Além disso,
possui trés pares de sensores infravermelhos (Emissor e
Receptor) ligados a uma placa de circuito criada com o
circuito integrado Im324n (amplificador operacional) para
permitir que o robd encontre e siga a linha, e um sistema
de alimentacdo que fornece a tensdo de 5v para os
motores, sensores de ultrassom e  sensores
infravermelhos, e 12v para o controlador arduino. A
alimentacdo € constante e ligada diretamente na fonte,
tornando desnecessario 0 uso de Dbaterias. Os
componentes estdo dispostos conforme a Figura 1.

Figura 1. Disposi¢cdo dos componentes no robbé.

1-Arduino Uno; 2, 3, 7-Sensores de Ultrassom Direita; 4-
Ponte H; 5-Circuito de alimentagdo; 6-Circuito Sensor
Seguidor de Linha; 8-Sensores de Infravermelho; 9, 10 -
Motores; 11 e 12-Rodas; 13- Roda boba.

biblioteca que possui comandos basicos para a
programacéo do arduino com o objetivo de facilitar o uso
das funcgbes que competem ao robd.

Conclusdes

A habilidade de programar possui significativas relevancias
aos profissionais e estudantes de computacdo. Todavia, 0
ensino e aprendizagem sdo prejudicados por falta de
ferramentas e metodologias qualificadas. Para tanto, foi
criado o LARA — Laboratério Remoto em Ambiente Virtual
de Aprendizagem, para ensino de programacdo e que
dispbBe de experimentos voltados a programacéo de robés.
A equipe de robdtica desenvolveu um robd que
atendessem aos requisitos do experimento, dentre os
guais o funcionamento continuo e versatilidade das acdes
que o robd desempenha foram os mais enfatizados. A
plataforma vem sendo usada por alunos do curso de
Ciéncia da Computacdo da UESB com resultados
satisfatorios.
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