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RESUMO

O presente trabalho propde a elaboracdo de um método de ensino voltado para o
estudo da programacdo de computadores, denominado MAAIg — Método Aplicado ao
Ensino de Algoritmos, que constitui-se de conceito, problema, solucdo préatica e
avaliacdo, e que utiliza a aplicacdo de projetos com Arduino para demonstracdo dos
conceitos basicos da disciplina de Algoritmos e Programacédo de Computadores, sendo
estes: estruturas de decisdo, estruturas de repeticdo, vetores e matrizes. Durante o
desenvolvimento da pesquisa, e visando obter a percepcdo dos alunos quanto a
utilizacdo da robdtica no ambiente escolar, foi realizado a aplicacdo de questionario
nas oficinas de Introducdo a Arduino, ministradas no 5° e-TIC (Encontro de
Tecnologia e Informacgdo) do Instituto Federal Catarinense — Campus Camboriul, em
que a maioria foi favoravel, no qual, esta foi apenas uma forma preliminar de avaliar a
aceitacdo dos alunos frente ao uso da robdtica. O leitor encontrard no decorrer deste
trabalho, alguns exemplos de projetos com Arduino, que devido a sua simplicidade
poderdo ser aproveitados tanto por professores quanto por alunos, para entender cada
um dos conceitos mencionados e aprender o estudo da logica e da programacao de
computadores de uma forma mais atrativa.

Palavras-chave:
Arduino; Processo  ensino-aprendizagem; Algoritmos e Programacdo de
Computadores; Método Aplicado.



ABSTRACT

This paper proposes the development of a teaching method focused on the study of
computer programming, called MAAIlg — Applied Method Algorithms to teaching,
which consists of concept, problem, solution and evaluation practice, and using the
application Arduino projects for demonstration of the basic concepts of the discipline
of Algorithms and Computer Programming, namely: decision-making structures,
repetition structures, vectors and matrices. During the development of research, and to
obtain the students’ perception regarding the use of robotics in the school
environment, was carried out questionnaire in the Introduction to Arduino workshops,
held on the 5° m-TIC (Meeting of Technology of Information) Instituto Federal
Catarinense — Campus Camboriu, where the majority was favorable, in which this was
only a preliminary way to evaluate the acceptance of students towards the use of
robotics. The reader will find in this paper, some examples of projects with Arduino,
which due to its simplicity can be availed by both teachers and pupils to understand
each of the mentioned concepts and learn the study of logic and computer
programming of a more attractive way.

Keywords:
Arduino; Teaching-learning process; Algorithms and Computer Programming;
Applied method.
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1 INTRODUCAO

1.1 Apresentagao

A complexidade envolvida na area de Ciéncias Exatas e da Terra e nos
cursos de Tl em geral, incluindo as dificuldades de abstracdo de problemas logicos e
de adaptacdo as disciplinas de programacdo de computadores, tem dificultado a
permanéncia de alunos nos cursos relacionados a informatica.

Segundo Ribeiro, Martins e Bernardini (2011):

A disciplina de programacdo é considerada a base para o curso de
Ciéncia da Computacéo, estando presente também no plano curricular
de outros cursos, como os de Engenharia, por exemplo. Esta disciplina
aborda os principios de légica de programacdo, a fim de desenvolver a
capacidade de raciocinio dos alunos, permitindo que estes consigam
analisar e resolver problemas por meio da sua representacao na forma
de algoritmos, e costuma apresentar altos indices de evasdo e
reprovacao, sendo um dos gargalos existentes nos cursos de graduacdo
na area de computacdo e engenharias.

Ainda, de acordo com Deters et. al. (2008): “Tais disciplinas sdo

consideradas desafiadoras pelos alunos, pois exigem o desenvolvimento de estratégias
de solugdo de problemas com base l6gico-matematica”, tendo como consequéncia
disso o elevado nimero de problemas de aprendizagem, que favorece a ocorréncia de
reprovacoes e desisténcias.

Frente a problematica que envolve o ensino-aprendizagem da programacao
de computadores, tornam-se necessarios a existéncia de novos métodos de ensino que
possam atrair mais os alunos para essa area. A robotica € uma grande aliada nesse
processo.

Para Werner e Gaspar Jr. (2001), “Os equipamentos de robdtica permitem

criar ambientes de aprendizagem atrativos onde os alunos interagem com materiais



14

concretos e computadores”.

A robdtica no meio educacional possibilita uma maior interacdo
professor/aluno, “permitindo que estes experimentem um aprendizado constante por
meio de busca e investigagao” (RIBEIRO; MARTINS; BERNARDINI, 2011).

Desta forma, esta pesquisa propde a elaboragdo do método MAAIg (Método
Aplicado ao Ensino de Algoritmos), baseado em conceito, problema, solucéo pratica e
avaliacdo, que consiste na aplicagdo de projetos com Arduino para o ensino da légica e
da programacédo de computadores, sendo o trabalho estruturado em 4 capitulos, com

secOes e subseces, no qual:

e 0 capitulo 1 apresenta brevemente os problemas que abrangem as disciplinas de
programacao de computadores e que desmotivam os alunos na permanéncia em cursos
de TI, descrevendo o problema da tematica, a justificativa do trabalho, seus objetivos

(geral e especificos) e a metodologia utilizada para o desenvolvimento da pesquisa;

e 0 capitulo 2 explica de modo mais aprofundado as questbes que envolvem 0s
problemas do processo ensino-aprendizagem da disciplina de Algoritmos e
Programacdo de Computadores, mencionando algumas pesquisas realizadas,
iniciativas de projetos com robdtica educativa, ferramentas (Arduino, Scratch, Alice
3D e Fritzing) e os conceitos trabalhados (estruturas de decisdo, estruturas de

repeticdo, vetores e matrizes);

e 0 capitulo 3 inicia a explicagdo da estrutura do método, demonstrando sua
aplicacdo pratica por meio de exemplos de projetos com Arduino, para cada um dos
conceitos trabalhados, além de incluir as descri¢6es do local de aplicacdo das oficinas
de Introducdo a Arduino e do questionario de percepcdo dos alunos quanto ao estudo
da programacdo de computadores com o uso da robética (e-TIC, escola de rede publica

federal e resultados obtidos do questionario aplicado);

e 0 capitulo 4 apresenta as conclusdes.
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Todos os sketches dos projetos apresentados poderdo ser encontrados ao final
deste trabalho (Apéndices A, B, C e D), incluindo os anexos de alguns exemplos

relevantes.

1.2 Descricédo do problema

O estudo de Algoritmos nos cursos de graduacdo em informatica, e cursos de
tecnologia em geral, é um dos grandes problemas enfrentados pelos estudantes devido
a dificuldade em entender questbes de logica e traduzi-las em uma linguagem
computacional.

Por ser a base dos cursos de informética, e os alunos considerarem um
obstaculo dificil de ser superado, os mesmos acabam desistindo de seus objetivos
académicos, sendo que a evasdo gerada reflete na falta de profissionais qualificados na
area de TI. Os professores, por sua vez, deparam-se com o desafio de tornar o
aprendizado da disciplina de Algoritmos e Programacdo de Computadores mais
interessante, estimular a criatividade e a busca por novos conhecimentos de modo mais

atrativo ao aluno.

1.3 Justificativa

Diversos problemas que envolvem o processo ensino-aprendizagem da
disciplina de Algoritmos e Programacdo de Computadores, como elaborar
procedimentos l06gicos e organizar a sequéncia de ideias corretamente, tem
intensificado o numero de desisténcias dos estudantes em cursos de Informatica.
Segundo Neto (2007):

Os cursos da area de computacdo e informatica enfrentam um grande
problema com as disciplinas de introducdo a programacgdo de
computadores, as quais visam ensinar como utilizar o computador
para solucionar problemas. Académicos iniciantes, ao se depararem
com a disciplina, sentem-se incapazes de programar, devido ao
conjunto de habilidades que a programacéo exige como capacidade
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para solucionar problemas, raciocinio logico, habilidade matematica,
capacidade de abstracgdo, entre outras.
Nesse contexto, propor novos métodos de ensino-aprendizagem, que sejam

mais atrativos aos alunos, tém se tornado uma necessidade, visto que inimeros
problemas séo advindos das disciplinas que envolvem programacéo de computadores.
Para este trabalho optamos por escolher o Arduino como plataforma de

prototipagem eletrdnica, por ser de baixo custo e de facil utilizag&o.

1.4 Objetivo geral

Criar um modelo para demonstrar a aplicacdo dos conceitos bésicos da
disciplina de Algoritmos e Programacdo de Computadores por meio da criacdo de

projetos com Arduino.

1.5 Objetivos especificos

a) Proporcionar maior atratividade ao aluno no estudo de algoritmos;

b) Aplicar os conceitos vistos em aula em projetos praticos.

1.6 Metodologia

Para este projeto foi utilizado como metodologia a pesquisa bibliografica,
compondo a revisdo de literatura, primeira fase do trabalho, que consistiu na busca de
informacdes sobre os seguintes temas: dificuldade dos estudantes de computacdo na
disciplina de Algoritmos e Programacdo de Computadores, métodos atrativos de
ensino-aprendizagem e aplicacdes de robotica que auxiliam nesse processo.

A pesquisa foi desenvolvida em cinco etapas: levantamento bibliogréafico,
compra de material, proposta do método, elaboracdo de um conjunto de oficinas para
serem utilizadas nas aulas e aplicacdo das oficinas.

Na etapa de levantamento bibliogréfico inicialmente, realizou-se a coleta de

todo material necessario para o desenvolvimento do projeto, no qual, o contetdo sobre
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robotica divide-se em duas partes especificas: pesquisa sobre a plataforma Arduino e
pesquisa sobre a programagdo em hardware (com microcontroladores ATMEGA 328),
que inclui a leitura de artigos cientificos, livros, textos da internet e visualizacdo de
videos sobre aplicacOes praticas.

Apos a realizacdo da coleta de dados e informagdes sobre o assunto, também
foram inclusos exemplos sobre cada um dos conceitos trabalhados na disciplina de
Algoritmos e Programacdo de Computadores, conforme o método proposto, visando a
melhor fixacdo desses conceitos dados em aula, pelo aluno, e demonstrar a sua
aplicabilidade na educagéo.

O método proposto constitui-se em quatro partes, sendo estas: conceito,

problema, solucdo prética e avaliacdo, conforme as descri¢fes a seguir:
Conceito: Assuntos abordados na disciplina de Algoritmos e Programacdo de
Computadores, como por exemplo, estruturas de decisédo, estruturas de repeticao,

vetores e matrizes.

Problema: Para cada conceito foi definido um problema a ser resolvido, que em termos

praticos, consiste no que o programa deve fazer.

Solucdo pratica: Elaboracdo dos exemplos préaticos e disponibilizacdo do cddigo-fonte.

Refere-se a aplicacdo final, composta pelos exemplos elaborados com o software e o

hardware Arduino, de acordo com o problema a ser resolvido.

Avaliacdo: Consiste na aplicacdo do método com algumas turmas de alunos, em forma
de provas, exercicios de fixacdo ou trabalhos, de modo a avaliar o aprendizado do
aluno em disciplinas que envolvem algoritmos, raciocinio logico e programacdo de
computadores.

A compra do material necessario obteve-se com recurso aprovado no projeto
de Pesquisa e Extensdo Edital 195/2013 PROEX/PROPI/IFC, além do que foi

adquirido particularmente. Esses materiais foram utilizados para elaboracdo dos
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exemplos praticos apresentados em cada uma das oficinas.

As etapas de elaboracéo e aplicagdo das oficinas foram organizadas seguindo
0 modelo proposto, selecionando exemplos de projetos para cada um dos conceitos,
definindo os problemas e demonstrando cada um deles com o uso do software e do
hardware Arduino.

Por envolver a resolugdo de problemas concretos de modo pratico, esta

pesquisa caracteriza-se como sendo de carater aplicado.
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2 FUNDAMENTACAO TEORICA

2.1 Problemética do processo ensino-aprendizagem de algoritmos e programacéao

de computadores

O processo de ensino-aprendizagem da disciplina de Algoritmos e
Programacgdo de Computadores tem sido um desafio enfrentado tanto por alunos
quanto por professores. Isto ocorre devido a inumeros fatores que envolvem a
capacidade de transmissdao do conhecimento aos estudantes, pelo docente, de modo
claro e de facil compreenséo, e também, as dificuldades apresentadas pelos alunos, que
muitas vezes “culminam em desmotivacdo, reprovacdo ou evasao” (HINTERHOLZ
JR., 2009). Ainda segundo 0 mesmo autor, podem ser citados diversos problemas,
como por exemplo: dificuldade de adaptacdo no desenvolvimento do raciocinio 16gico;
falta de motivacdo e desanimo pela disciplina, por acreditarem ser um obstaculo dificil
de ser superado.

De acordo com Piva Jr. e Freitas (2011):

Por ser a disciplina de algoritmos o primeiro contato do aluno
ingressante com o mundo da computacdo, em termos académicos,
caso exista algum problema de entendimento ou absorcdo de tal
conteddo, na maioria dos casos ocorre uma desmotivacdo por parte
dos estudantes, fazendo-os pensar em desistir ou mudar de curso. O
que se observa, de forma geral, é que o aluno ingressante em cursos
superiores da area de computacdo e informética e que ndo possui ou
ndo consegue desenvolver a competéncia de abstracdo de problemas,
ndo consegue um bom desempenho em disciplinas iniciais do curso,
tais como algoritmos, calculo, algebra entre outras.

Essa dificuldade enfrentada pelos alunos faz com que tenhamos uma caréncia

de profissionais qualificados frente a um mercado em expansdo na area de Tl no

Brasil. Segundo os dados realizados em estudo da consultoria independente IDC
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(“Habilidades em Redes e Conectividade na América Latina” - Networking Skills Latin
America) encomendado pela Cisco na Ameérica Latina, a demanda por profissionais de
Tecnologia da Informacdo e Comunicacdo (TIC) no Brasil excedera a oferta em 32%
para 0 ano de 2015, chegando a uma lacuna de 117.200 trabalhadores especializados
em redes e conectividade (CISCO, 2013).

Observa-se que varias pesquisas sao realizadas no sentido de contribuir com
essa problematica, entre estas, o ensino da robdtica, que nos ultimos anos tem se
difundido. Barbosa (2008) realizou uma experiéncia didatica aplicando a robdtica com
0 objetivo de que cada estudante construisse seu proprio robd para realizar uma
competicdo entre os alunos da mesma turma. Ao final da experiéncia, foi verificado
que houve um maior interesse por parte dos alunos em realizar trabalhos de concluséo
de curso em areas relacionadas a robotica, controle e automacéo. Silva et al. (2009)
realizaram uma pesquisa de campo a fim de verificar como ocorre a
interdisciplinaridade mediante a robética, se realmente ela auxilia no entendimento das
outras disciplinas e como ¢é feito este trabalho em relacdo a metodologia utilizada pelo
professor. Romao e Sacchelli (2009) realizaram uma pesquisa aplicando os conceitos
da Fisica com o auxilio da robdtica educacional. Ribeiro et al. (2011) apresentaram 0s
resultados de um estudo da utilizacdo da robdtica em ambito educacional superior
como uma ferramenta de apoio ao ensino de disciplinas de programagéo.

E ainda, iniciativas observadas recentemente em projetos estdo sendo
desenvolvidas, com o intuito de inserir a robotica para criangas no meio educacional.
Dentre essas iniciativas estdo: Escola SuperGeeks, robotica e programacdo voltada
para criancas, Vila Mariana (Sao Paulo), que incentiva criancas a partir dos sete anos
de idade a se tornarem criadores de tecnologia (desenvolvimento de programas, jogos
eletronicos e pequenos robds) e ndo apenas consumidores (SUPERGEEKS, 2014).
Prefeitura de Itajai, com a realizacdo de uma oficina de robdtica para alunos de 12 e 14
anos da Escola Basica Francisco Celso Mafra, através de uma parceria entre o Instituto
Federal de Santa Catarina e a unidade escolar, no qual um professor do IFSC tem a

ajuda de um estagiario para mostrar a pratica da montagem de robds (ITAJAI, 2014).
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2.2 Estudos relacionados

Nesta secdo, serdo apresentados os estudos relacionados a tematica da
inclusdo da robdtica no ambiente educacional, como auxilio ao processo ensino-aprendizagem da

programacao de computadores.

2.2.1 Pesquisas realizadas

QUADRO 1 - Pesquisas

Utilizacao de um carro-rob6 Consiste na construcdo de um carro-rob, da placa controladora e do
construido com componentes de baixosoftware, para utilizagdo no ensino da programacdo orientada a
custo como ferramenta de apoio aopbjetos, sendo, 0s conceitos de orientagdo a objetos trabalhados no
aprendizado dos  conceitos  dehardware, colocando os alunos frente a novos desafios, e levando-os a
orientacdo a objetos pesquisar equagdes da Fisica, comunicacdo em baixo nivel
(hexadecimal) e a utilizar seus préprios conhecimentos de
programacdo orientada a objetos (WERNER; GASPAR, 2001).

Uso do carro-robd em sala de aula

(FONTE: WERNER; GASPAR, 2001)

Utilizacdo da robética pedagdgica no Apresenta uma investigacdo da utilizacdo da robética pedagdgica no
processo de ensino-aprendizagem deprocesso ensino-aprendizagem da programacdo de computadores,
programacéo de computadores realizando uma pesquisa através de um estudo de caso em uma
instituicdo de ensino superior de Belo Horizonte, no qual, o curso de
Sistemas de Informacdo é ministrado com foco em uma disciplina que
aplica a robética pedagdgica como instrumento de apoio ao processo
ensino-aprendizagem da programacdo de computadores. Adota uma
abordagem qualitativa que emprega como instrumentos de coleta de
dados uma extensa observagdo de campo, entrevistas semiestruturadas
e pesquisa documental. Professores aplicam a montagem de robds em
sala de aula, desafiando os alunos a construirem uma esteira rolante,
inicialmente, sem utilizar a programacdo, com a ideia de que oS
alunos aprendessem os conceitos de robdtica e mecanica, e que
soubessem a importéncia da programacdo de computadores para
tornar o projeto mais interessante. Para esta atividade foram utilizados
os kits MINDSTORMS LEGO®*® (ROCHA, 2006).




O desafio de trabalhar com alunos
repetentes na disciplina de algoritmos e
programacéao
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Notas

1 2 3 4 5 6 I 8 9 10 | 11 12 | 13 | 14 | 15 | 16 | 17
‘EIRP 81 |90 | 70 | 90 | 90 | 84 | 89 | 73 | 75 [ 84 | 71 | 79 | 85 | 82 | 81 | 84 | 85

[m Media [79,29]82,88[72,25|94 56[80,83[86,29(88,25| 78,83[80,56|84,89]77,00[ 77 4384 89]82,00[82,33[90,22]88 63|
Alunos

Comparativo entre a nota de roboética pedagdégica e a média das
notas na disciplina de programacao
(FONTE: ROCHA, 2006)

Aborda a problematica envolvida no processo de ensino-
aprendizagem da disciplina de Algoritmos e Programacdo de
Computadores, desde os motivos que contribuem para a reprovacgao
do aluno e possivel desisténcia da disciplina ou do curso, até os
motivos pelos quais tornam as aulas mais cansativas aos professores,
devido & complexidade em transmitir o conhecimento aos estudantes
da melhor forma possivel para que desenvolvam o raciocinio l6gico e
a prética da programacgdo (DETERS et. al., 2008).

Nome da Curso Indice de | Recursos utilizados e temas | Estratégias de Ensino e
Disciplina repeténcia | ensinados Avaliacio
[1] Algoritmos e | Ciéncia da 56,41% Meta-linguagem Portugol Aulas expositivas com
Programagio Computacio Ambiente Virtual ATICE exercicios praticos (listas de
(1° periodo) Editor WebPortugol exercicios). trabalhos em
IDE CodeBlocks grupo e avaliagdes
individuais
[2] Algoritmos e | Ciéneia da 50% Ambiente Virtual ALICE Aulas expositivas com
Programacio Computacio IDE CodeBlocks exercicios praticos (listas de
(2° periodo) exercicios). trabalhos em
grupo e avaliagdes
individuais
[3] Programagio |Ciénciada |20% Ambiente Virtual genénico Aulas expositivas com
1 (3° periodo) Computacio Linguagem JAVA exercicios praticos (listas de
NetBeans exercicios) e projeto final
[4] Logica e Tecnologia | 37,78% Meta-linguagem Portugol Aulas expositivas com
Algoritmos em Sistemas Ambiente Virtual ATICE exercicios praticos (listas de
(1° periodo) para Internet Editor WebPortugol exercicios) e avaliagdes
individuais
[5] Programagio | Tecnologia |40% Ambiente Virtual genénico Aulas expositivas com
1 (1° periodo) em Sistemas Limguagem de Web PHP exercicios praticos (listas de
para Internet exercicios) e avaliagdes
individuais
[6] Algoritmos e | Curso 50% Ambiente Virtual da TES Aulas expositivas com
Programagio Técnico de VisualG exercicios praticos (listas de
(1° periodo) Programagio exercicios) e avaliagdes
individuais

Cenérios das disciplinas

(FONTE: DETERS et. al., 2008)

(FONTE: Propria autora, 2014)

2.2.2 Iniciativas de projetos com robotica educativa

a Prefeitura de Passo Fundo:

Em parceria com a prefeitura de Passo Fundo (Rio

Grande do Sul), os cursos de Ciéncia da Computacdo e de Fisica da UPF

(Universidade de Passo Fund

programacédo de computadores e

0) promovem um evento sobre a utilizagdo da

da robatica livre no ensino fundamental e médio, a 12

Olimpiada de Robotica Educativa Livre, em 29 de abril de 2014, de modo a criar
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novas formas de utilizar os recursos de informética das instituicbes de ensino,
despertar o interesse para as areas de fisica e informatica, proporcionar situag@es reais
de aplicacdo de conceitos da Fisica e aproximar a Universidade das redes publicas de
ensino (ONACIONAL, 2013).

b Prefeitura de Itajai: Em parceria com a prefeitura de Itajai e o Instituto Federal de

Santa Catarina (IFSC), a Escola Béasica Francisco Celso Mafra recebe uma Oficina de
Robdtica, com cerca de 32 estudantes participantes, de idade entre 12 e 14 anos. Um
professor do IFSC conta com a ajuda de um estagiario, para mostrar a montagem de
um rob6 aos alunos da Escola na pratica, sendo distribuidos oito kits de robotica entre
eles (ITAJAI, 2014).

c Escola SuperGeeks: Escola criada e inaugurada em Vila Mariana (Sao Paulo), visa

incentivar criangas a partir dos sete anos de idade a serem criadores de tecnologia e
ndo apenas consumidores. Dentre os conteddos de ensino da escola estdo o
desenvolvimento de programas, jogos eletrénicos e pequenos robds, sendo algumas
das ferramentas utilizadas: Scratch, Arduino, Blender, Alice 3D e HTML + CSS + JS
(SUPERGEEKS, 2014).

Segundo os estudos apresentados é possivel observar a busca por novas
formas de ensinar légica nos diferentes estagios de aprendizagem, desde criangas,
adolescentes e adultos, sendo a robotica uma ferramenta muito utilizada nesse
processo. Dentre as quais, pdde-se perceber muitos resultados positivos com sua
aplicabilidade no ambiente educacional. Essas informacdes fortaleceram a ideia de

trabalhar a robotica no ensino da logica e da programacédo de computadores.
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2.3 Ferramentas

2.3.1 Arduino

a O que é Arduino?

Arduino é uma plataforma de prototipagem eletronica open-source (codigo
aberto), que pode ser utilizado para programar o processamento de entradas e saidas
entre um dispositivo e 0s componentes externos conectados a ele. E conhecido,
também, por plataforma de computacgéo fisica ou embarcada, isto €, um sistema que
interage com seu ambiente por meio de hardware e software (MCROBERTS, 2011),
podendo ser considerado os dois, com as placas e a IDE de programacédo (FIGURA 1),

utilizadas em conjunto.

= estrutura_de_repeticao | Arduino 1.0.6 - o IEN
File Edit Sketch Toels Help

eslrubura_de_repelican

int ledPin = 2: //declara a waridwel ledPin, atribuinde o waler 2, que corresponde ao ping a ser conectade na placa -

void setup() {
'/ define ledPin como saida

‘ :
pinMode{ledPin, OUTPUT)

i
woid Loopi) {
for {contador = 0: convador < 10: comvader++) { //enquanto o contador nfo for = 10, repete o que estd dentro do laco de repeticd
digitalirive(ledPin, HIGH); /rdefine ledPin como ndwvel alto [_lllg'—.d:]
deleyi1000] 2 J/espera 1 segqundo
digitalVeive (LedPin, LOW): (fdefine ledPin como nivel baixe [desligado)
delay(1000] 2 Jieapera gequrdo
contador = contador + 1; //fincrementa o contador em 1 & cada repervigfo do processeo avé chegar a 10
i
i

Arduing Une on COk3

FIGURA 1 - IDE de programagao Arduino
(FONTE: Prdpria autora, 2014)

A familia Arduino (FIGURA 2) possui uma ampla gama de placas existentes,

e vem crescendo a cada dia, pois, por ser um hardware livre, permite-se que sejam
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criadas as denominadas placas-clone com base no Arduino, e conforme a necessidade
de cada aplicacdo. Porém, a palavra “Arduino” ¢ reservada, ndo sendo permitido
utiliza-la para as novas placas desenvolvidas. Dai a existéncia dos nomes das placas-
clone, como Freeduino, Roboduino. O Arduino é também um software livre, no qual, o
cddigo, os esquemas, o0 projeto, disponibilizados podem ser aproveitados livremente
por qualquer pessoa e com qualquer proposito (MCROBERTS, 2011). Para se ter
acesso a funcionalidades adicionais, é possivel estender o Arduino utilizando shields,
que sdo placas de circuito acessorias, conectando-o a dispositivos como displays de
LCD, receptores GPS, mddulos de Ethernet, entre outros. Ainda, cada programa
desenvolvido no software Arduino é conhecido por sketch. E desta forma que os

programas feitos na plataforma sdo chamados.

Arduino Ethernet Arduino Pro

Arduino Mega 2560 Arduino LilyPad Arduino BT Arduino Nano

Arduino Mega ADK Arduino Fio USB/Serial Light Adapter Arduino Mini

FIGURA 2 - Modelos de placas Arduino
(FONTE: http://ardufc.blogspot.com.br/2012/10/modelos-do-arduino.html)

b Instalacdo do software Arduino

Para dar inicio a criacdo dos projetos, é necessario fazer o download da IDE

de programacéo no site oficial do Arduino (wwwe.arduino.cc), na aba “Download”, e
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instala-la, juntamente com os drivers de USB, dependendo da plataforma utilizada.
Nesse site, também constam instru¢Ges completas de instalacdo do software Arduino
em computadores com os sistemas operacionais Windows, Linux e Mac (MONK,
2013).

Para fazer os projetos foi utilizado um computador com o SO Windows,
porém, o software Arduino também € compativel com Linux e Mac. Maiores
informacg6es sobre a instalacdo nesses dois ultimos sistemas operacionais poderao ser
encontradas em (MONK, 2013), no livro “Programac¢do com Arduino — comecando
com Sketches”, que foi uma das referéncias utilizadas para este trabalho.

Para instalar o Arduino no Windows precisam ser baixados dois arquivos: o
instalador “Windows Installer”, e o arquivo compactado “Windows ZIP File”, que
contém os drivers de instalacdo das placas (ANEXO B).

Ao baixar os dois arquivos, deve-se realizar a instalacdo do Arduino,
executando o arquivo com a extensdo “.exe” (ANEXO C), e também, descompactar a
pasta que contém os drivers, utilizando algum descompactador de arquivos (WIinRAR,
WinZIP...).

Ao descompactar a pasta do Arduino, percebe-se que ha outras pastas dentro
dela. E a pasta “drivers”, que possui o instalador do pacote de drivers de todas as
placas Arduino. Para iniciar a instalacdo, precisa ser executado o arquivo com 0 nome
“dpinst”, conforme a versdo do computador utilizado, 32 bits ou 64 bits (ANEXO D).

Concluindo os procedimentos de instalacdo, é possivel inicializar o software
Arduino para dar inicio aos projetos. Mas, antes disso, algumas configuracdes sdo

requeridas.

¢ Configuracao

Apbs ter instalado o software Arduino, € preciso fazer algumas configuracdes
bésicas nele, conforme a placa a ser utilizada. Para isso, inicialmente, deve-se conectar
a placa ao computador através do cabo USB (do tipo A para B) e inicializar a IDE de

programacao, verificando se no item “Serial Port” do menu “Tools” é possivel
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selecionar a porta utilizada. Essa verificacdo da porta podera ser feita, também,

seguindo 0s passos a sequit:

No Windows 8: Campo de pesquisa da tela Iniciar — Digitar a palavra “Gerenciador

de Dispositivos” e seleciona-la — Portas - COM e LPT

No Windows 7: Menu Iniciar — Computador — Propriedades do Sistema —

Gerenciador de Dispositivos — Portas - COM e LPT

Ao abrir o menu “Iniciar” e selecionar “Computador” (ANEXO F), serd
aberto a tela que contém informacgdes sobre as Unidades de Disco Rigido e os
Dispositivos com Armazenamento Removivel (Unidade de DVD).

Na parte superior da tela deverd ser selecionada a opcao “Propriedades do
sistema” (ANEXO G), que consta o “Gerenciador de Dispositivos”, op¢ao exata a
mostrar as portas do Arduino.

Ao clicar em “Gerenciador de Dispositivos” (ANEXO H), serd aberta uma
nova tela com as informacdes sobre o computador e seus periféricos, incluindo a opg¢édo
“Portas - COM e LPT”, que precisa ser selecionada. Lembrando que sO é possivel
seleciona-la se a placa estiver conectada ao computador.

Com a seleg@o da opgao “Portas - COM e LPT” (ANEXO 1), ao abri-la, e se
tudo ocorrer corretamente aparecerd a palavra “Arduino Uno - COM4”. A porta COM
pode variar dependendo das configuracBes do computador, entdo, ndo ha problemas
quanto ao numero que a acompanha.

No entanto, a porta que consta na op¢ao “Portas - COM e LPT” devera ser a
mesma a ser selecionada em “Serial Port” no menu “Tools” da IDE de programagéo
Arduino (ANEXO J).

Concluindo todos esses procedimentos, deve-se selecionar a placa que ira ser
utilizada para os projetos (ANEXO K). Nesse caso, sera utilizado o Arduino Uno. Para
isso, a placa precisa ser selecionada em “Board” do menu “Tools”.

Com todos os procedimentos de instalacdo e configuracdo do Arduino
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realizados, pode-se iniciar 0s projetos praticos, mas antes, serdo explicadas
brevemente algumas outras ferramentas que podem ser utilizadas no ensino da ldgica
de programacdo de computadores, e alguns conceitos a serem trabalhados no método

proposto.
2.3.2 Scratch

Scratch é um software educativo voltado para o ensino da programacédo de
computadores. Possui uma linguagem de facil entendimento, que utiliza o conceito de
programacdo em blocos, no qual sdo combinados, a I6gica com a percepc¢éo visual, e
atraves do encaixe de diversos blocos é possivel criar varias funcdes. Foi desenvolvido
no Massachussetts Institute of Technology (MIT) Media Lab, com o objetivo de

facilitar o aprendizado e torna-lo mais divertido (MARJI, 2014, p. 22).

FIGURA 3 - Ambiente de programacéo do Scratch
(FONTE: Prdpria autora, 2014)

Além do Scratch tradicional, ha outra versdo deste software adaptado para o
Arduino, denominado de S4A (Scratch for Arduino). Possui a mesma estrutura do

programa, porém, nos blocos de comandos sdo apresentados os comandos utilizados
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na programacdo com microcontroladores, da IDE Arduino (FIGURA 4). Esta é uma

Otima ferramenta para quem esta iniciando projetos com robdtica.

-
sysfasedonsScatch @ H Arquive Editar Ajuda

FIGURA 4 - Ambiente de programagédo do S4A
(FONTE: Prépria autora)

2.3.3 Alice 3D

Alice é um software livre que introduz o aluno a programacgdo de
computadores, permitindo criar animagdes e pequenos jogos através de um ambiente
gréfico interativo (FIGURA 5), com o clique e arrasto das instru¢Ges para criacdo de
um programa, sendo estas semelhantes as de linguagens de programacgdo como Java e
C++. Permite também, que ap0ds a adicdo de uma instrucdo, a mesma seja executada
imediatamente, possibilitando que se observe o efeito sobre o objeto do cenario.
Assim, o aluno vai adquirindo conhecimentos sobre programagado sem se preocupar
com detalhes (UFMS, 2013).
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FIGURA 5 - Software Alice 3D
(FONTE: UFMS, 2013)

2.3.4 Fritzing

Fritzing é um programa em ambiente grafico utilizado para criacdo de
desenhos dos projetos eletronicos com Arduino. Com ele é possivel visualizar de
modo virtual como seria uma montagem fisica em protoboard, bem como seu circuito
elétrico (MULTILOGICA SHOP).

Arquivo  Ednac  Componente  VisSo  Janela  Roteamento  Ajuda

Companentes ox
(Q core Parts

fritzing

FIGURA 6 - Software Fritzing
(FONTE: Propria autora)
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O software Fritzing também permite personalizar os tipos de componentes a
serem utilizados para o projeto, definindo propriedades como cor do LED, rotagéo de
um objeto, tipo de Arduino, valor do resistor, dentre outras (FIGURA 7).

Aquivo  Eotee  Componente  Visdo Janela Roteamento  Ajuda

f ‘I_.‘;I"m’ ] B Protoboard MW Esquemtico ] -1--" PCB ] St 2X
LS ] e—————— Q core Parts
L w
ORE
"L il Jhdh ]
o @ — =M
il I
T .
» saiy
5. u0-
i B %5
=fECo@E
b — - - -
Propriedades ex
LED1
| JEIE

Tnfrared (%)
Placement 1t Infrared [*Cﬂ“‘
Infrared (3500m)
Red (660mm)

Red (G35m)

Som THT

FIGURA 7 - Selecionando a propriedade cor do LED no software Fritzing

2.4 Conceitos trabalhados

No desenvolvimento de algoritmos utilizam-se diversos conceitos, como
dados de entrada, processamento légico e saida, varidveis, constantes, atribuicdes,
expressdes ldgicas, relacionais e aritméticas, bem como da traducdo desses conceitos
por comandos de modo a representar um conjunto de acgdes, sendo que para sua
viabilidade, é necessario existir uma perfeita relacdo l6gica intrinseca pelo qual essas
acOes sdo executadas, a maneira em que € regido o fluxo de execucdo do algoritmo
(FORBELLONE; EBERSPACHER, 2005, p. 30).

Através de estruturas basicas de controle do fluxo de execucdo podem ser

criados algoritmos para solucdo de problemas. Algumas dessas estruturas sao:
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estruturas de deciséo e estruturas de repeticdo. Mais adiante serdo explicadas cada uma
delas, incluindo os conceitos de vetores e matrizes.

E importante ressaltar que a disciplina de Algoritmos e Programacdo de
Computadores abrange diversos conceitos, porém, este trabalho apresenta apenas

alguns deles, para a demonstracéo da aplicagdo do método.

2.4.1 Estruturas de decisdo

Estruturas de decisdo sdo estruturas utilizadas por computadores para realizagédo
da tomada de decisdes por meio de processamento l6gico, e com base em determinada
condicdo, no qual é estabelecida uma acdo de desvio na operacdo do fluxo do
programa, sendo as estruturas de decisdo, divididas em trés tipos: decisdo simples,

decisdo composta e decisdo multipla.

a Decisdo simples: define-se pela execucdo de uma condicéo (entre os comandos se e

entdo) apenas se esta for verdadeira.

Exemplo de estrutura de decisdo simples (em portugués estruturado):
l
se (<condicdo>) entéo
[instrucdes sdo executadas se a condicdo for verdadeira]

fim_se

b Decisdo composta: define-se pela execucgéo das instrucdes independentemente de o
resultado ser falso ou verdadeiro, ou seja, sdo executadas tanto as instrucdes com o

valor falso, quanto as com valor verdadeiro.

Exemplo de estrutura de decisdo composta (em portugués estruturado):
!
se (<condicéo>) entéo

[instrucdes sdo executadas se a condicao for verdadeira]
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sendo
[instrucdes sdo executadas se a condicao for falsa]
fim_se

[instrucdes sdo executadas apos a condicdo ser falsa ou ser verdadeira]

c Decisdo maultipla: utilizada em situacdes onde hd um grande numero de

verificacOes logicas a serem realizadas.

Exemplo de estrutura de decisdo multipla (em portugués estruturado):
!
caso <variavel>
seja <opgéo 1> faca
[acéo se a condicéo 1 for verdadeira]
seja <opgéo 2> faca
[acdo se a condicdo 2 for verdadeira]
seja <opcéo 3> faca
[acdo se a condicdo 3 for verdadeira]
sendo
[acdo se nenhuma condicgéo for satisfeita]

fim_caso

2.4.2 Estruturas de repeticdo (Loopings ou Loops)

Estruturas de repeticdo, também conhecidas por lagos de repeticdo, sdo
estruturas de programacao utilizadas nas ocasides em que precisam ser repetidos
determinados trechos de codigo, reduzindo o trabalho do programador, principalmente
quando € necessario repetir diversas vezes alguma acdo importante do programa.
Existem trés tipos de estruturas de repeticdo, sdo elas: repeticdo com teste no inicio,

repeticdo com teste no final e repeticdo com variavel de controle.
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a Repeticdo com teste no inicio: € uma estrutura que controla o fluxo de execucéo,
permitindo repetir varias vezes um mesmo trecho do algoritmo, porém, sempre
fazendo a verificagdo antes de cada execucdo se é permitido executar o mesmo trecho.
Para a realizacdo desse tipo de teste, utiliza-se a estrutura enquanto, que possibilita

repetir um bloco ou uma agdo enquanto uma determinada <condigdo> for verdadeira.

Exemplo de estrutura de repeticdo com teste no inicio (em portugués estruturado):
]
enquanto (<condi¢do>) faca
[instrucdes sdo executadas enquanto a condigéo for verdadeira]

fim_enquanto

b Repeticdo com teste no final: a repeticdo com teste no final é realizada utilizando a

estrutura repita, que permite repetir um bloco ou acdo até que uma determinada

condicdo seja verdadeira.

Exemplo de estrutura de repetigdo com teste no final (em portugués estruturado):
!
repita
[instrucdes sdo executadas no periodo em que a condicdo for falsa, isto &,
ate que esta seja verdadeira]

até (<condicédo>)

c Repeticdo com variavel de controle: para a repeticdo com variavel de controle,
utiliza-se a estrutura para, que sempre executa o bloco repetidamente em um ndmero

predeterminado de vezes, por ndo prever uma condicao e possuir limites fixos.

Exemplo de estrutura de repeticio com variavel de controle (em portugués

estruturado):

!
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para (<variavel>) de (<inicio>) até (<fim>) faca
[instrucBes sdo executadas durante o ciclo de contagem da variavel de
controle]

fim_para

2.4.3 Vetores

Vetores sdo estruturas de dados unidimensionais que armazenam um
conjunto de valores em uma Unica variavel e em determinadas posi¢des utilizando o
conceito de indices. Porém, todos esses valores precisam ser do mesmo tipo de dado
(inteiro, real, caracter ou l6gico). Possui apenas uma dimensao, dividindo-se em dois
tipos de vetores: vetores linha e vetores coluna. No qual, os vetores linha se referem a

uma linha e varias colunas, e os vetores coluna, consistem em uma coluna e varias

linhas.
Exemplo de vetor linha Exemplo de vetor coluna
- N
[ 12345 ] 1
2
3
4
5
~ 4

Representacao de vetor (em portugués estruturado):

l

var numero: vetor [1..5] de inteiro
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2.4.4 Matrizes

Matrizes sdo estruturas de dados bidimensionais, compostas por duas
variaveis que representam linhas e colunas. Da mesma forma como 0s vetores,
permitem que seja armazenado mais de um valor. Por ser uma estrutura de dados
homogénea, todos os dados armazenados na matriz devem ser do mesmo tipo
(LOPES; MELO, 2002).

Exemplo de matriz que armazena quatro notas de uma turma de trinta alunos

30| 40 5.8 7.0 6.5

FIGURA 8 — Matriz
(FONTE: Ricardo Sobjak, 2011)

Representacdo de matriz (em portugués estruturado):

l

var matriz: vetor [1..30, 1..4] de inteiro
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3 METODO PROPOSTO

Conforme literatura apresentada verifica-se que a aplicacdo da robdtica no
ambiente escolar tem motivado muitos alunos para essa area, e nos diferentes estagios,
desde criancas, a adolescentes e adultos, com algumas pesquisas indicando melhoria
no ensino da programacdo de computadores. Sendo assim, 0 método proposto visa
integrar a teoria com a pratica de uma forma atrativa, e ao final, fazer uma avaliagéo
no sentido de verificar o aprendizado do aluno. A seguir, a FIGURA 9 apresenta sua
estrutura.

FIGURA 9 - Estrutura do método
(FONTE: Propria autora, 2014)

Esse método, denominado MAAIg (Método Aplicado ao Ensino de
Algoritmos), divide-se, basicamente, em quatro partes, sendo elas: conceito, problema,
solucdo préatica e avaliacdo, no qual, cada parte compde o resultado final de sua
elaboracéo.

No decorrer deste trabalho, serdo explicados, de modo mais detalhado, os
procedimentos do método proposto.
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3.1 CONCEITO

Proposito: Definir o conceito a ser trabalhado em cada aula ou oficina, sendo os

conceitos: estruturas de decisdo, estruturas de repeticédo, vetores e matrizes.

Atores envolvidos: Professores, ministrantes de oficinas praticas e instrutores de

robotica.

Atividades de cada ator: Qualquer um dos atores envolvidos nesta etapa precisardo

organizar os dias, horarios e qual o conceito a ser aplicado em cada uma das aulas.

Resultados esperados: Dentre os resultados esperados, estdo: para cada conceito,
sejam propostos alguns projetos, de modo a visualizar esse conceito no hardware,

explicando, inicialmente, sua descricdo e demonstrando exemplos de aplicacéo.

Modo de aplicacdo: A etapa de conceito deve ser aplicada por um, ou no maximo
dois atores, se for turmas muito grandes de alunos. Em caso de haver dois atores, as
tarefas podem ser divididas da seguinte forma: o primeiro ator explica a descri¢cdo do
conceito a ser trabalhado e demonstra algum exemplo simples relativo a esse conceito,
e 0 segundo ator demonstra 0 mesmo exemplo, porém, mais aprimorado e utilizando
mais recursos. Os projetos a serem demonstrados deverdo ser combinados entre os

dois atores antes do inicio da aula, para evitar que ocorram problemas inesperados.

3.2 PROBLEMA

Proposito: Definir o que o programa deve fazer, com sua demonstracdo pratica no

hardware, conforme o conceito aplicado.
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Atores envolvidos: Professores, ministrantes de oficinas praticas e instrutores de
robotica.

Atividades de cada ator: Qualquer um dos atores envolvidos precisardo definir
alguns problemas a serem trabalhados em cada conceito, com o uso de projetos

Arduino.

Resultados esperados: Espera-se como resultado, que os problemas e a criagdo dos
projetos definidos para cada conceito seja simples, de modo que estes possam ser
assimilados aos conteudos da disciplina de Algoritmos e Programacdo de

Computadores.

Modo de aplicacdo: A etapa de problema deverd ser aplicada por qualquer um dos

atores envolvidos.

3.3SOLUCAO PRATICA

Proposito: Aplicar o conceito trabalhado em cada aula na pratica, utilizando para isso,

0 hardware Arduino e componentes eletrénicos.

Atores envolvidos: Professores, ministrantes de oficinas praticas, instrutores de

robotica e alunos.

Atividades de cada ator: Professores, ministrantes de oficinas praticas e instrutores
de robdtica deverdo definir o conceito, o problema a ser resolvido (o0 que o programa

deve fazer) e demonstrar alguns exemplos de projetos, propondo atividades ou
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exercicios de fixacdo aos alunos, de forma a aplicar o que foi passado. Essas
atividades/exercicios serdo definidas por quem daré a aula. Os alunos deverao realizar

essas tarefas solicitadas.

Resultados esperados: Os resultados esperados na etapa de solucdo pratica sdo: o
aluno aplicar cada conceito explicado na aula em projetos praticos com Arduino, e
assimilar os conceitos utilizados nos projetos com os conteldos da disciplina de

Algoritmos e Programacédo de Computadores.

Modo de aplicagdo: A etapa de solucédo pratica devera ser realizada pelos alunos, com
0 acompanhamento de um professor, ministrante de oficina pratica ou instrutor de
robotica. Nessa etapa, poderdo ser utilizados como base para a criacdo dos projetos,
tanto por quem dara a aula quanto pelos alunos, os sketches contidos na prépria IDE
Arduino. Uma sugestdo que os aplicadores do método poderdo utilizar seria escolher
um dos exemplos de projetos da IDE Arduino e propor modificacbes ou adaptacGes

aos alunos conforme os conceitos estudados.

3.4AVALIACAO

Proposito: Avaliar a aplicabilidade e viabilidade do método.

Atores envolvidos: Professores, ministrantes de oficinas praticas, instrutores de

robotica e alunos.

Atividades de cada ator: Para avaliar o método proposto, qualquer um dos atores

envolvidos devera aplica-lo com no minimo trés turmas de alunos da disciplina de
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Algoritmos e Programacao de Computadores, explicando os conceitos de Algoritmos e

demonstrando-o0s em projetos praticos com Arduino.

Resultados esperados: Dentre os resultados esperados com a aplicacdo da avaliacao,
estdo: os alunos conseguirem assimilar os conceitos da programacédo de computadores

com os projetos Arduino, e ficarem motivados em aprender Algoritmos.

Modo de aplicacdo: A avaliacdo do método sera realizada em forma de provas, no
qual, uma delas utilizara o método proposto MAAIg, e a outra, 0 método de ensino
tradicional, visando comparar seus resultados (positivos ou negativos). Essas provas
poderdo ser realizadas com turmas diferentes ou com a mesma turma, ficando a

critério de quem as aplicara.

3.5 APLICACAO DO METODO

Esta secdo apresenta alguns exemplos de projetos que podem ser utilizados
para 0 estudo da programacdo de computadores. Para a realizacdo dos testes, é
necessario adquirir os materiais informados em cada projeto, fazer as montagens e
conexBes corretamente, conforme as instrugdes apresentadas, além de copiar 0s
sketches que constam ao final deste trabalho para o software Arduino, fazendo o
“Upload” para a placa.

A aplicacdo do método pode ser realizada em forma de oficinas préaticas de
robotica, minicursos e nas proprias aulas de Algoritmos, logica e programacdo de
computadores.

Se for utilizar a propria IDE Arduino para a explicacdo dos conceitos, é
importante que os aplicadores do método expliquem, primeiramente, sobre o uso de
algumas funces especificas, tais como, PinMode e dados de entrada e saida (INPUT,
OUTPUT, INPUT_PULLUP), considerando que os alunos ndo possuem conhecimento

prévio a respeito. Outras alternativas que podem ser utilizadas sdo, o Scratch, para o
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aprendizado da logica de programacdo, e 0 S4A (versdo do Scratch adaptada para a

plataforma Arduino), para o ensino dos conceitos basicos.

3.5.1 Estruturas de decisado

a Conceito: (Veja a descrigdo do conceito “Estruturas de decisao” na pagina 32).

b Problema: Pressionar um botdo para acender o LED.

¢ Solucdo pratica:

Projeto: Pressionamento de boté&o para acender LED

FIGURA 10 - Exemplo de projeto utilizando estrutura de deciséo
(FONTE: Propria autora, 2014)

Materiais necessarios:

e 1 placa Arduino Uno;

e 1LED amarelo;
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e 1 resistor de 200 Q (ohm) ou com valor maior mais proximo (resistor utilizado =
220 Q);

e 1 protoboard,;

e 4 jumpers;

e 1 cabo USB, do tipo A para B (para conectar a placa ao computador);

e 1 botdo (pushbutton).

Como fazer:

Primeiramente, inicie a montagem do projeto fazendo as ligagcbes dos componentes

eletrénicos na protoboard, conforme o0s seguintes procedimentos:

1°) Encaixar o LED amarelo na protoboard;

2°) Conectar o resistor ao polo negativo do LED (cathodo), e a coluna negativa da
protoboard, que localiza-se a parte mais externa dela;

3% Conectar o jJumper ao polo positivo do LED (anodo) e ao pino 4 da placa;

4°) Conectar o jumper a coluna negativa da protoboard e ao pino GND da placa;

5°) Encaixar o botdo entre as duas colunas que possui uma linha diviséria, ao meio da
protoboard,;

6°) Fazer a ligacéo da linha em que consta o botdo, ao pino 5 da placa com o jumper, e

no lado oposto, conectar o botdo com o jumper na coluna negativa da protoboard.

Ao terminar todos os procedimentos de montagem do projeto, € necessario
conectar a placa ao computador através do cabo USB. A partir dai, se no menu “Tools”
do Arduino, a placa (Board) e a porta utilizada (Serial Port) estiverem sido
selecionadas corretamente, pode-se incluir o codigo do projeto, copiando-o0 do
“Apéndice A” (pagina 64) e colando-o no software Arduino. Feito isso, é possivel
verificar se ha algum erro no codigo em “Verify” e fazer o “Upload” do codigo para a

placa.
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/

Verify Upload

FIGURA 11 - OpcGes Verify e Upload no software Arduino
(FONTE: Propria autora, 2014)

Caso tenha ocorrido algum problema, verifique se as conexdes de placa e
porta do menu “Tools” da IDE Arduino, ¢ as ligagdes da protoboard com a placa
(FIGURA 12) foram feitas corretamente.
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FIGURA 12 - Montagem do projeto Pressionamento de botdo para acender LED
(FONTE: Propria autora, 2014 — Ferramenta Fritzing)

Observagédo: Existe um tipo de resistor adequado a ser utilizado com cada LED, no
qual, sua principal funcdo é protegé-lo para que ndo queime. Para saber qual o resistor

correto a utilizar, € preciso fazer o calculo do resistor, através da seguinte formula:

Resistor = (Tensdo da fonte — Tensdo do LED) / Corrente Maxima do LED
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Cada LED possui um valor de tenséo especifico para que o0 mesmo funcione
(acenda), incluindo o valor de sua corrente maxima, conforme os dados da FIGURA
13.
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FIGURA 13 - Dados sobre LEDs
(FONTE: Claudio Dias - http://apInx.blogspot.com.br/2011/11/led-circuito.html)

O valor da tensdo da fonte do Arduino Uno é de 5V. Entéo, para saber qual

resistor utilizar com o LED amarelo é preciso realizar o seguinte calculo:

Resistor = (Tensdo da fonte — Tensdo do LED) / Corrente Maxima do LED
Resistor = (5V — 2V)/0.015

Resistor = 3/0.015

Resistor =200 Q

Caso ndo haja o resistor com o valor exato para o LED, pode ser utilizado
um com o valor aproximado, porém, sempre maior que o valor obtido. Ou seja, entre
escolher um resistor de 199 Q ou 201 Q, é recomendavel ficar com o resistor de 201
Q, pois, um resistor com valor menor permitiria a passagem de corrente elétrica pelo
LED, deixando-o propenso a queimar. Se o valor for muito distante do calculo, como
400 Q, a intensidade do brilho do LED ¢ reduzida. Para o projeto, foi utilizado um
resistor de 220 €, por ser o resistor com valor menor dentre todos os resistores que a

autora possuli.
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3.5.2 Estruturas de repeticao

a Conceito: (Veja a descri¢do do conceito “Estruturas de repeti¢ao” na pagina 33).

b Problema: Acender LED por um periodo de repeticdo de 10 vezes, com intervalo

de tempo de 1 segundo.

¢ Solucdo pratica:

Projeto: Pisca LED com 10 repeticdes

FIGURA 14 - Exemplo de projeto utilizando estrutura de repeticéo
(FONTE: Propria autora, 2014)

Materiais necessarios:

e 1 placa Arduino Uno;
e 1 protoboard,;
e 1LED azul;

e 1 cabo USB, do tipo A para B (para conectar a placa ao computador);

1 resistor de 95 Q (ohm) ou com valor maior mais proximo (resistor utilizado =
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220 Q);

e 2 jumpers.

Como fazer:

Para o inicio deste projeto, deverdo ser conectados todos os componentes eletronicos

na protoboard, conforme os seguintes procedimentos:

1°) Encaixar o LED azul na protoboard;
2°) Colocar o resistor no polo negativo do LED e na coluna negativa da protoboard;
3%) Conectar o jJumper no polo positivo do LED e no pino 2 da placa;

4°) Conectar o jumper na coluna negativa da protoboard e no pino GND da placa.

Terminando todos os procedimentos, a placa deverd ser conectada ao
computador através do cabo USB, e o sketch que consta no “Apéndice B” (pagina 65),
ao final deste trabalho, precisara ser copiado para o software Arduino, fazendo o

“Upload” do codigo para a placa.
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FIGURA 15 - Montagem do projeto Pisca LED com 10 repeticdes
(FONTE: Propria autora, 2014 — Ferramenta Fritzing)
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Célculo do resistor para o LED azul:

Resistor = (Tensédo da fonte — Tensdo do LED) / Corrente Maxima do LED
Resistor = (5V - 3.1V)/0.02

Resistor = 1.9/0.02

Resistor =95 Q

3.5.3 Vetores

a Conceito: (Veja a descri¢do do conceito “Vetores” na pagina 35).

b Problema: Reproduzir som com as notas musicais DO — RE — Ml — FA — SOL —
LA - SI.

¢ Solucdo pratica:

Projeto: Reproducgéo de som com notas musicais

FIGURA 16 - Exemplo de projeto utilizando vetores
(FONTE: Prdpria autora, 2014)
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Materiais necessarios:

e 1 placa Arduino Uno;

e 1 cabo USB, do tipo A para B (para conectar a placa ao computador);
e 1 buzzer;

e 1 protoboard;

e 2 jumpers.

Como fazer:

A montagem do circuito elétrico deste projeto devera ser feita conforme os seguintes

procedimentos:

1°) Encaixar 0 buzzer na protoboard;
2°) Conectar o jumper ao polo negativo do buzzer e ao pino GND da placa;

3°) Conectar o jJumper ao polo positivo do buzzer e ao pino 11 da placa.

Apbs a realizacdo de todos os procedimentos, a placa devera ser conectada ao
computador através do cabo USB, e o sketch contido no “Apéndice C” (pégina 66),
precisara ser copiado para o software Arduino, e transferido para a placa, com o clique

na opgao “Upload”.
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FIGURA 17 - Montagem do projeto Reproducdo de som com notas musicais
(FONTE: Prdpria autora, 2014 — Ferramenta Fritzing)
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Observacédo: Para fazer a reproducdo de som com as notas musicais, € necessario
conhecer a frequéncia e a duracdo de cada uma delas. A frequéncia possui valor
definido. Ja a duracdo precisa ser calculada. A formula utilizada para esse célculo é:
duracédo = periodo/2 = 1, no qual, a expressdo “= 1" quer dizer que o resultado dessa

férmula precisa ser um valor inteiro.

TABELA 1- Dados das notas musicais

Nota Freguéncia Periodo Duracéo
DO 261 Hz 3830 1915
RE 294 Hz 3400 1700
Ml 329 Hz 3038 1519
FA 349 Hz 2864 1432
SOL 392 Hz 2550 1275
LA 440 Hz 2272 1136
SI 493 Hz 2028 1014

(FONTE: Adaptado de um dos exemplos de projeto com som no Site Oficial do Arduino, 2014 -
playground.arduino.cc/Portugues/LearningKeyboardSerial)

3.5.4 Matrizes

a Conceito: (Veja a descri¢cdo do conceito “Matrizes” na pagina 36).

b Problema: Acender todos os LEDs da matriz de LED RGB.

¢ Solucdo prética:

Projeto: Ligacdo de LEDs na matriz RGB
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FIGURA 18 - Exemplo de projeto utilizando matrizes
(FONTE: Prépria autora, 2014)

Materiais necessarios:

1 placa Arduino Uno;

1 cabo USB, do tipo A para B (para conectar a placa ao computador);
1 matriz de LED RGB;

6 jumpers.

Como fazer:

Para montar o projeto com matrizes, € preciso seguir 0s seguintes procedimentos:

1°) Conectar 0 pino VCC da matriz de LED ao pino de 5V da placa (ou ao pino de
3.3V);

2°) Conectar o pino 10 da placa ao pino MOSI da matriz de LED;

3%) Conectar o pino 8 da placa ao pino VCC da matriz de LED;

4%) Conectar o pino 12 da placa ao pino SCLK da matriz de LED;

59 Conectar o pino 11 da placa ao pino CS da matriz de LED.

6°) Conectar a placa Arduino Uno ao computador, através do cabo USB;

7°) Copiar o sketch do “Apéndice D” (pagina 67) para o software Arduino;
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8°) Fazer o “Upload” do codigo para a placa.

Observacgéo: Todas as conexdes séo feitas com o jumper.
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FIGURA 19 - Montagem do projeto Ligacdo de LEDs na matriz RGB
(FONTE: Propria autora, 2014)

3.6 APLICACAO DAS OFICINAS COM OS PROJETOS PRATICOS

a E-TIC: E um evento de carater académico que ocorre anualmente no Instituto
Federal Catarinense — Campus Camboriu, objetivando proporcionar o intercambio
entre pesquisadores, professores e alunos dos cursos técnicos e superiores relacionados
a area de Tecnologia da Informacdo. Neste evento sdo apresentadas as mais diversas
atividades, como: torneio de RoboCode, apresentacdo de palestras e oferta de oficinas
praticas, no qual, os estudantes podem participar da competicdo de RoboCode e
concorrer a prémios (1°, 2° e 3° lugar), participar/ministrar palestras ou

participar/ministrar oficinas.

b Escola da rede publica federal: Foram ministradas duas oficinas no Laboratério de

Informatica Geral | do Instituto Federal Catarinense — Campus Camborit, com
duracdo de 4 horas cada (2 primeiras horas com conteudo tedrico e 2 Ultimas horas
com atividade pratica), nos dias 19 e 21 de maio de 2014, em computadores com 0
sistema operacional Windows, devido a facilidade de instalacdo e configuracdo da
plataforma Arduino nesse tipo de sistema. O publico-alvo participante dessas oficinas

abrangeu tanto alunos dos cursos técnicos quanto dos cursos superiores, sendo ambos,
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da area de informatica. Foi aplicado, também, um questionario aos alunos da primeira
oficina, realizada no dia 19 de maio de 2014, obtendo-se 12 questionarios respondidos,
correspondente a quantidade de participantes presentes. Esse questionario visou obter
a percepc¢éo dos alunos em relacéo a utilizacdo da robdtica no estudo de programacao
de computadores e foi apenas uma forma preliminar de avalia-la. Por serem oficinas
com tempo limitado, e a maioria dos estudantes ndo possuirem muito conhecimento
sobre eletronica, optou-se pela demonstracdo de exemplos mais simples, para que os

mesmos pudessem acompanhar o que estava sendo feito.

3.6.1 Apresentacao dos resultados

Com a aplicacdo dos questionarios, pode-se perceber que grande parte dos
alunos de nivel médio/técnico consideram interessante e atrativo aprender
Programacédo de Computadores utilizando a robética. Dos 6 questionarios respondidos,
5 afirmaram ter interesse pela robética (83%), e apenas 1 (17%) obteve-se a resposta

de que ndo ha interesse, conforme o Gréfico 1.

Gréfico 1 — Respostas dos alunos de nivel médio sobre suas opinides em relagdo a utilizagdo da

robdtica em Programacdo de Computadores

O Muito interessante e atrativo
aprender Programacgao de
Computadores utilizando a
robética

@ N3o tem interesse pela robética

83%

(FONTE: Propria autora, 2014)
Foi possivel perceber também, que a maior parte desses alunos pretende

continuar com os estudos na area de tecnologia/informatica/programacéo, sendo dois
no curso de Engenharia Mecatrbnica, que esta relacionado com a robotica. Apenas um

optou pelo curso de Direito, como pode-se notar no Grafico 2.
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Grafico 2 — Respostas dos alunos de nivel médio sobre a area profissional/curso que pretendem seguir

DO Engenharia Mecatronica

B Tecnologia/Informatica/Programacéo

ODireito

(FONTE: Prdpria autora, 2014)

Dentre as respostas obtidas sobre a utilizacdo de robd, notou-se que os alunos
de nivel médio/técnico tiveram mais contato com o uso de robés do que os estudantes
do ensino superior. A partir desses resultados, é possivel saber o nivel de
conhecimento do aluno, e em que grau de dificuldade é viavel aplicar a robotica no
ensino da programacdo de computadores, para que as aulas ndo se tornem téo
cansativas. Mas, para que o professor possa considerar essa analise, € necessario que
todos os alunos de uma turma respondam o questionario. A seguir, serdo apresentados
os resultados quanto a utilizacdo de rob6 pelos estudantes de nivel médio (Gréfico 3) e

pelos académicos do ensino superior (Gréafico 4).

Gréfico 3 — Alunos de nivel médio que ja utilizaram rob6

0Ja utilizou robd

50%

@ Nao utilizou robd

(FONTE: Prépria autora, 2014)
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Conforme consta no Grafico 3, metade dos alunos do ensino médio
responderam que ja utilizaram robd, sendo que apenas um deles mencionou o Arduino,
e a outra metade responderam que ndo. Enquanto que no Gréafico 4, pode-se perceber
que a maior parte dos alunos do ensino superior afirmaram nédo ter utilizado robd.
Essas informagGes complementam a questdo sobre o conhecimento do aluno em

relacdo a plataforma ou ao hardware a ser trabalhado nas aulas.

Gréfico 4 — Alunos de Ensino Superior que ja utilizaram robd

04 utilizou robd

@ N3o utilizou robd

(FONTE: Prdpria autora, 2014)

Outra analise que pdde-se realizar foi quanto a motivacdo do aluno em fazer
um curso na area de informatica. De modo geral, dos 12 questionarios respondidos,
entre alunos do nivel médio e superior, 8 deles obtiveram-se como respostas que o
“Gosto pela informatica” foi um fator importante na escolha do curso profissional,
dentre esses, alguns alunos incluiram também, que tiveram influéncia na opgéo pelo
curso da area tecnoldgica. Todas essas respostas, e as demais, podem ser observadas

no Grafico 5.
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Grafico 5 — Motivacgdo do aluno na escolha do curso profissional
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(FONTE: Prdpria autora)

Através das analises do questionario aplicado foi possivel perceber que
grande parte dos alunos participantes da oficina possui interesse pela roboética, e que,
sendo assim, seria interessante que houvesse mais investimentos nessa area, que tende

a crescer com o avanco da tecnologia.
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4 CONSIDERACOES FINAIS

Esta pesquisa apresentou um método ladico de ensino da programacédo de
computadores, denominado pela autora de MLAIg, abordando alguns exemplos
praticos de projetos com Arduino que podem ser aplicados por professores nas aulas
de Algoritmos e Programacgédo de Computadores.

Devido a extensdo do trabalho em relacdo a quantidade de contetdo, e as
diversas pesquisas que precisaram ser feitas para elaboracdo do mesmo, ndo foi
possivel aplicar as oficinas com algumas turmas de alunos, no entanto, vale ressaltar
que esse € um processo muito importante para validacdo do metodo de ensino
proposto. Porém, foram ministradas duas oficinas praticas de Introducdo a Arduino no
Instituto Federal Catarinense — Campus Camborid, com a aplicacdo de questionario
sobre a percepcdo dos alunos quanto a utilizacdo da robdtica em programacédo de
computadores, no qual, pode-se perceber que a maior parte desses alunos possui
interesse em utilizar a robo6tica como ferramenta de apoio ao estudo da disciplina.

Os projetos com Arduino apresentados, para cada conceito das disciplinas de
I6gica e programacdo de computadores, visaram demonstrar a aplicabilidade da
robética no &mbito escolar, e podem ser utilizados tanto por professores que queiram
tornar suas aulas mais atrativas e interessantes, quanto por alunos, que desejam
experimentar novas formas de aprender a programacdo de computadores e, talvez,
tornar-se um futuro profissional da area.

Para avaliar o aprendizado dos alunos, e também, o interesse pela disciplina
de Algoritmos e Programacdo de Computadores, os professores poderdo aplicar
provas, trabalhos e exercicios de fixacdo, comparando as notas dos alunos nas

atividades realizadas, com as notas obtidas utilizando o método tradicional de ensino
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da programacéo.

Trabalhos futuros

Tendo em vista que as oficinas realizadas foram apenas para verificar a
aceitacdo do método proposto, sugere-se que este seja aplicado em forma de oficinas
em outras escolas da regido com a finalidade de verificar sua aplicabilidade.

E, ainda a ado¢do do método em um piloto na disciplina de Algoritmos e
Programacdo de Computadores do Instituto Federal Catarinense — Campus Camborid,
para avaliar o aprendizado dos alunos frente a outras turmas que estejam usando o

procedimento tradicional de ensino da ldgica.
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APENDICE A - SKETCH ESTRUTURA DE DECISAO

int ledAmarelo = 4; //declara a variavel ledAmarelo, atribuindo o
valor 4, que corresponde ao pino a ser conectado na placa
int pinoBotao = 5; //declara a variédvel pinoBotao, atribuindo o

valor 5, que corresponde ao pino a ser conectado na placa

int estadoBotao = 0; //declara e inicializa a varidvel estadoBotao
com o valor O

void setup ()

{
pinMode (ledAmarelo, OUTPUT); //define o ledAmarelo como dado de

saida (OUTPUT)

pinMode (pinoBotao, INPUT PULLUP); //define o pinoBotao como dado
de entrada do tipo INPUT PULLUP
}

void loop ()
{
estadoBotao = digitalRead (pinoBotao); //faz a leitura do
estadoBotao em pinoBotao
//ledAmarelo permanece apagado (LOW) enquanto ndo for pressionado
o botao
if (estadoBotao == LOW) //verifica se estadoBotao ndo mudou (se foi
pressionado)
{
digitalWrite (ledAmarelo, HIGH); //acende ledAmarelo
lelse{
digitalWrite (ledAmarelo, LOW); //apaga ledAmarelo
}



APENDICE B — SKETCH ESTRUTURA DE REPETICAO

int ledPin = 2; //declara a variavel ledPin, atribuindo o wvalor 2,
que corresponde ao pino a ser conectado na placa

void setup() {
// define ledPin como saida
pinMode (1ledPin, OUTPUT) ;

}

void loop () {

for (contador = 0; contador < 10; contador++) { //enquanto o

contador ndo for = 10, repete o que estd dentro do laco de repeticéo

digitalWrite (ledPin, HIGH); //define ledPin como nivel alto
(ligado)

delay (1000) ; //espera 1 segundo

digitalWrite (1ledPin, LOW); //define ledPin como nivel baixo
(desligado)

delay (1000) ; //espera 1 segundo

contador = contador + 1; //incrementa o contador em 1 a cada

repeticdo do processo até chegar a 10

}
}



APENDICE C - SKETCH VETOR

//define constante para cada nota musical
#define DO 261
#define RE 294
#define MI 329
#define FA 349
#define SOL 392
#define LA 440
#define SI 493

//define o pino 11 a ser utilizado na placa
int pino = 11;
//cria um vetor com todas as 7 notas musicais

int notas musicais[] = {DO, RE, MI, FA, SOL, LA, SI};

//cria um vetor com a duracdo de cada uma das 7 notas musicais
int duracaodecadanotal] = {100,100,100,100,100,100,100};

void setup () {

//"for" utilizado para garantir que as 7 notas sejam tocadas,
comecando no 0 até 7
for (int nota musical = 0; nota musical < 7; nota musical++)
{ //enquanto o valor for menor que 7, incrementa-se o contador

//atribui um tempo de duracdo para cada nota musical

int duracao nota = duracaodecadanotal[nota musical];

//gera o som no pino

tone (pino, notas musicais[nota musical],duracao nota);

//pausa depois das notas

int pausa nota musicall]
={1000,1000,1000,1000,1000,1000,1000};

delay(pausa nota musical[nota musicall);}

}

void loop () {

}



APENDICE D - SKETCH MATRIZ

//Define as cores normals (contidas no datasheet do controlador)
#define BLACK 0

#define RED O0OxEQ

#define GREEN 0x1C

#define BLUE 0x03

#define ORANGE OxFC

#define MAGENTA OxE3

#define TEAL Ox1F

#define WHITE OxFF

//Define os pinos do Arduino a serem conectados na matriz de LED
int saida = 10;

int entrada = 8;

int sclk = 12;

int ¢cs = 11;

//Define as varidveis que precisam conter no programa
char cor buffer [64]; //64 representa a quantidade de LEDs da matriz
(8x8=64)

void setup ()
{

//configuracdo SPI (representa os dados de entrada e saida da
matriz de LED)

SPCR = (1<<SPE) | (1<<MSTR) | (1<<SPR1); //Habilita SPI em nivel HIGH,
Modo Master, e divide clock por 16

//Define o modo do pino para a matriz RGB
pinMode (saida, OUTPUT) ;

pinMode (entrada, INPUT);

pinMode (sclk, OUTPUT) ;

pinMode (cs, OUTPUT) ;

//Faz a matriz RGB estar desativada
digitalWrite (cs,HIGH) ;
}

void loop ()
{
//Carrega cores dentro da primeira linha de cor do buffer array.
//Este é um array de cores definidas para a matriz RGB.
cor buffer[0]=BLACK; //primeiro valor do array inicia em 0
cor _buffer[1]=RED;
cor buffer[2]=GREEN;
cor buffer[3]=BLUE;



cor buffer[4]=0RANGE;
cor buffer[5]=MAGENTA;
cor buffer[6]=TEAL;
cor buffer[7]=WHITE;

//Ativacdo da matriz RGB
digitalWrite (cs, LOW);
//Envia a cor do buffer para a matriz RGB
for (int LED=0; LED<64; LED++) {
spi transferencia(cor buffer[LED]);
}
//Desativacdo da matriz RGB
digitalWrite(cs, HIGH);
while (1) ;
}

//Este comando é usado para enviar um Unico valor de cor para a
matriz RGB (tem 64 valores de cores que sdo enviados para a matriz
RGB)
char spi transferencia(volatile char dado)
{
SPDR = dado; //Comeca a transmissé&o
while (! (SPSR & (1<<SPIF))) //Espera até o fim da transmisséao
{
}i

return SPDR; // retorna o byte recebido

(FONTE: Cddigo adaptado de
“https://www.robocore.net/modules.php?name=GR_LojaVirtual&prod=179”, em
“Codigo para Arduino”)


https://www.robocore.net/modules.php?name=GR_LojaVirtual&prod=179
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ANEXO A - PAGINA DE DOWNLOAD DA IDE ARDUINO NO SITE
OFICIAL

ARDUINO

Home Buy Download Products v Learning v Reference Support v Blog SIGN UP

Download the Arduino Software

The open-source Arduino environment makes it easy to write code and upload it to the i/o board. It runs on Windows,
Mac OS X, and Linux. The environment is written in Java and based on Processing, avr-gcc, and other open source

software.

THE ARDUINO SOFTWARE IS PROVIDED TO YOU "AS IS," AND WE MAKE NO EXPRESS OR
IMPLIED WARRANTIES WHATSOEVER WITH RESPECT TO ITS FUNCTIONALITY, OPERABILITY, OR
USE, INCLUDING, WITHOUT LIMITATION, ANY IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE, OR INFRINCEMENT. WE EXPRESSLY DISCLAIM ANY
LIABILITY WHATSOEVER FOR ANY DIRECT, INDIRECT, CONSEQUENTIAL, INCIDENTAL OR
SPECTAL DAMAGES, INCLUDING, WITHOUT LIMITATION, LOST REVENUES, LOST PROFITS
LOSSES RESULTING FROM BUSINESS INTERRUPTION OR LOSS OF DATA, REGARDLESS OF THE

(FONTE: www.arduino.cc)


http://www.arduino.cc/

ANEXO B — LOCALIZACAO DOS ARQUIVOS A SEREM BAIXADOS NO
SITE OFICIAL DO ARDUINO (PARA WINDOWS)

LOC IN SCN uUP

Arduino IDE

Axrduino 1.0.6

Download Next steps
Arduing 106 (celeass notes)
{ Wirdows instaties [Windows 21P fie (for non-adminstrator inatal
. Maz 05X
Ly ¥
ndaty
0

(FONTE: www.arduino.cc)



ANEXO C - ARQUIVO DE INSTALACAO DO ARDUINO

Compartilhar

Argquivo Inicio

CROREE

i Favoritos
B Area de Trabalho

. Creative Cloud Files

Exibir Gerenciar
.+ Meu computador » Documentos » Arduino - TCC »
- . -
MNome Data de modificag... Tipo Tamanho
. arduine-1.0.6-windows 20/10/2014 21:19 Pasta de arquivos
[& arduino-1.0.6-windows.exe Aplicativo 53.847 KB
B arduino-1.0.6-windows.zip Arquivo ZIP do Wi... 95.301 KB

& Downloads
%F Dropbox

=l Locais recentes

¢@& OneDrive

(FONTE: Prépria autora, 2014)




ANEXO D - ARQUIVO DE INSTALACAO DO PACOTE DE DRIVERS DAS
PLACAS ARDUINO (VERSAO 64 BITS)

Inicio Compartilhar Exibir Gerenciar

ﬂ:(:—) (—:):5 - T / » Meu computador » Documentos » Arduino - TCC » arduino-1.0.6-windows » arduino-1.0.6 » drivers »
¢ Favoritos Mome . Data de modificag...  Tipo Tamanho

B Area de Trabalho . FTDI USB Drrivers 16/09/2014 15:46 Pasta de arquivos
. Creative Cloud Files . Old_Arduino_Drivers 28/10/2014 23:55 Pasta de arquivos

4 Downloads =4 arduino.cat 14 15:46 Catdlogo de Segur... T0KB

%2 Dropbox 4k | arduino.inf i 2014 13:46 Informagdes de c.. TKB

=l Locais recentes |'E‘ dpinst-amd64.exe 16/09/2014 15:46 Aplicative 1.024 KB

& dpinst-x86.exe 16/09/2014 153:46 Aplicative 901 KB

& OneDrive B 01d_Arduina_Drivers.zip 16/09/2014 15:46 Arquive ZIP do Wi... 14 KB

| README. txt Documento de Te... 1KB

& Grupo doméstico

(FONTE: Propria autora, 2014)



ANEXO E - TELA INICIAR DO WINDOWS 8

Pesquisar

Iniciar el
Gerenciador de Dispositivo:

Diego Gom x ’5 Gerenciador de Dispositivos
Sabe quais os melhores horérios para. y |
'QUER DESCOBRIR OS MELHORES DIA.

] Intemet Explorer renciador de Di
Forme ¢
FIFA15: UT

Grstis windows 8

ﬂ ‘windows 8.1

android - g..
"Nunca achei

tivesse corpi d de dudio
revela Gisele

0s windows 7
Pessoas Fotos

&

Area de Trabalho egundo Mapas

®

s

(FONTE: Propria autora, 2014)



ANEXO F - MENU INICIAR DO WINDOWS 7

J 2= Microsoft Office Word 2007

ﬂ Bloco de Notas
e Glary Ltilities 5

@ Microsoft Office PowerPoint 2007
a Skype

: Microsoft Office Excel 2007

a CCleaner

m V5 Express for Desktop

Arduing

Microsoft Office Picture Manager

»  Todos os Programas

| Pesquisar programas e arquivos 2 |

User

Documentos

Imagens

Musicas

Jogos

Computador

Painel de Controle
Dispositivos e Impressoras

Programas Padrdo

Ajuda e Suporte

(FONTE: Prdpria autora, 2014)



ANEXO G - SELECAO DA OPCAO “PROPRIEDADES DO SISTEMA”

Organizar v I Propriedades do sistema I Desinstalar ou alterar um programa Mapear unidade de rede Abrir Painel de Controle
& Favoritos 4 Unidades de Disco Rigido (1)
Bl Area de Trabalho Disco Local (C:)
8 Downloads w ——
£3 Divpbos 516 GB livre{s) de 698 GB
=1 Locais # Dispositivos com Armazenamento Removivel (1)
& SkyDrive

s 4
‘@ Unidade de DVD-RW (D:)

4 Bibliotecas
<] Documentos
le=/ Imagens
@' Masicas
B Videos

+& Grupo doméstico

1% Computador
& Disco Local (C:)

cﬁ Rede

(FONTE: Propria autora, 2014)



ANEXO H - SELECAO DA OPCAO “GERENCIADOR DE DISPOSITIVOS”

Pagina Inicial do Painel de

Controle Exibir informagées béasicas sobre o computador

'5' Gerenciador de Dispositivos Windows Edition

'?;' Configuragées remotas Windows 7 Ultimate

Copyright @ 2009 Microsoft Corporation. Todos os direitos reservados.
Service Pack 1

'?:;" Protegdo do sisterma

'E‘;' Configuragdes avangadas do
sistema

Sisterna
Classificacdo: -‘ !fnclice de Experiéncia do Windows
Processador: Intel(R) Core(TM) i5-2450M CPU @ 2.50GHz 2.50 GHz
Memdria instalada (RAM): 4,00 GB
Tipo de sisterna: Sisterna Operacional de 64 Bits
Caneta e Toque: Menhurmna Entrada a Caneta cu por Toque estd disponivel para este video

Mome do computador, dominio e configuragdes de grupo de trabalho

Mome do computadon User-PC
Meme complete do User-PC
computadon

Descrigdo do computador

Grupo de trabalho: WORKGROUP

Ativagdo do Windows
Consulte també
crsuite tembem Windows ativado

Central de Acé
entral e Agoes ID do Preduto (Product ID): 00426-OEM-8992662-00400

Windows Update

Informagdes e Ferramentas de
Desempenho

(FONTE: Prépria autora, 2014)



ANEXO | - SELECAO DA OPCAO “PORTAS (COM E LPT)”

=y Gerenciador de Dispositivos

Argquivo  Agde  Exibir  Ajuda
ol AR NERN ? Boel AN XS

a = User-PC
b ¥ Adaptadores de rede
b B Adaptadores de video
b % Baterias
b 1M Computador
b -% Controladores de som, video & jogos
b g Controladores IDE ATA/ATAPI
b - a Controladores USE (barramento serial universal)
b Z5 Dispositives de imagem
b Uﬁ Dispositives de Interface Humana
b M| Dispositivos de sisterna
» W Monitores
b ﬂ Mouse e cutros dispositivos apontadores
475 Portas (COM & LPT)
- LI Arduine Uno (COM4]
b 2 Processadores
»-§) Rddios Blugtooth
> 2= Teclados
b +— Unidades de disco
> -4 Unidades de DVD/CD-ROM

(FONTE: Prépria autora, 2014)



ANEXO J - SELECAO DA PORTA COM

& Gerenciador de Dispositivos

Arquivo Agdo Exibir Ajuda

= | mlEml®

4 2 User-PC - "
& sketch_nov12a | Arduino 1.0.6 Lﬂlﬁ

»-&¥ Adaptadores de rede
&, Adaptadores de video

File Edit Sketch

% gztr:::tador Auto Format Ctrl+T
»-%| Controladores de som, video e jogos Archive Sketch

< Controladores IDE ATA/ATAPI skeleh_novl2e gy Encoding & Reload

@ Controladores USB (barramento serial universal) Serial Monitor Ctrl+Shift+M 7
. . %% Dispositivos de imagem

Dispositivos de Interface Humana Board

W Dispositivos de sistema | Serial Port
> Bl Monitores

B Mouse e outros dispositivos apontadores Programmer >
477 Portas (COM e LPT) Burn Bootloader

:
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ANEXO K — SELECAO DA PLACA A SER UTILIZADA
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Serial Monitor Ctrl+Shift+M || & ' A duino Uno

Arduino Duemilanove w/ ATmega328
Arduine Diccimila or Duemilanove w/ ATmegal68
Arduine MNane w/ ATmega32g

Arduine Nano w/ ATmegal68

Arduin Mega 2560 or Mega ADK

Arduine Mega (ATmegal280)

Arduine Leonarde

Arduino Esplora

Arduino Micro

Arduina Mini w/ ATmega328

Arduine Mini w/ ATmegalés

Arduine Ethernet

Arduina Fio

Arduino BT w/ ATmega32s

Arduine BT w/ ATmegal68

LilyPad Arduine USB

LilyPad Arduino w/ ATmega328

LilyPad Arduino w/ ATmegal68

Arduina Pra or Pro Mini (5Y, 16 MHz) w/ ATmega328
Arduine Pro or Pro Mini (5Y, 16 MHz) w/ ATmegal6g
Arduine Pro or Pro Mini 33V, 8 MHz) w/ ATmega328
Arduina Pro or Pro Mini (3.3V, 8 MHz) w/ ATmegal68
Arduina NG or older w/ ATmegal68

Arduine NG or older w/ ATmegag

Arduine Robot Centrol

Arduine Robot Motor e



ANEXO L - PROJETO MUSICA TEMA MARIO

FONTE: Nubia Souza

(www.nubiasouza.com.br/musica-tema-mario-arduino-speaker/)
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int portSpesk(3); //porta Ligada no speaker

//nelodiz do MARIO THENE

int melodia[] =

{660, 568,660,510, 662,770,382, 510,380, 320,440, 480,450,430, 380, 660, 760,362, 700, 760, 668, 520, 580, 480, 510, 380, 320,440, 480, 450,430, 380, 662, 761, 860, 708, 768, 669, 529, 550, 480, 508, 768,728, 688, 620, 630
380,430,500, 430, 500,570, 500, 760, 720, 682, 620, 659, 1028, 1020, 1020, 380,500, 769, 728, 680, 620, 650, 389, 430, 560,430, 508, 570, 585, 550, 500, 380, 500, 500, 508, 500, 760, 720,689, 620, 550, 380,430, 500,430, 509,
570,508,769, 728, 680,610, 659, 10201020, 1620, 380, 580, 760,720, 680, 26, 650, 380,430, 509,430, 500, 570, 585, 550, 580, 380,500, 508,500, 500, 522, 509, 560, 580, 659, 509,430, 380, 500,502, 560, 508, 560, 669, 870, 7
68,580,560, 509, 500, 580, 660, 506,430, 388, 660, 560, 668, 510, 660, 770, 380 ;

fduralao de cada nota

int duracaodasnotas[] =

(108, 168,168,139, 100, 100, 100,180, 16,10, 160, 50, 160, 100, 100, 80,50, 168, 30, 56, 50, 30, 50,50, 109, 100, 100, 168, 30, 108, 180,100,50,50,100,80, 50, 5%, 30,83, 50, 100, 109, 100, 10, 150, 156, 169, 102, 168, 180,
16,108, 166, 100, 109,100, 150, 260, 30, 38, 3, 186, 103,109, 190, 109, 150, 158,166, 103, 168, 180, 109, 130, 103, 100, 180, 103, 130, 108, 189, 100, 100, 100, 108,16, 158, 138, 108, 106, 100, 108, 180, 168, 126, 148, 168, 150,
200,50,8¢, 89,104, 109, 109, 1ae, 199,156, 156, 160, 106, 109, 100, 104, 100, 16e, 169, 164, 108, 106, 109, 109, 62, 3¢, 69,80, 3¢, 80, 80, 30, 89, 64, 30, 69, 80, 80, 30, 80, 80, 66, 89, 60, 30, 80, 8, 80, 80, 80, 164, 160, 160, 168, 1
0,100,100}

void setup() {
[IFar para tocar a5 156 notas coneifando 1o @ ate 196 ++ increnentado
for (int nota = 0; nota < 15; notatt) {

int duracaodanota = duracaodasnotas[notal;
tone (portSpeak, melodia[nota], duracaodznota)
[pausa depois das notas

int pausadepoisdasnotas]] =
{158, 389, 360, 108, 300, 550, 575, 450,468, 500, 368, 330, 150, 308, 200,200, 158, 380, 158,358, 300, 150,150,500, 458, 466, 500, 308, 330, 159, 300,200, 208,150,360, 158, 350, 308, 150, 150, 509, 300,166,158, 156, 308, 308
150,158,389, 150, 108,220, 300, 180,150, 158, 368, 300, 320, 150, 300, 362, 380, 100, 158, 150, 300, 320, 150, 150, 302,150, 189,428, 450, 420, 360, 300, 300, 152, 360, 389, 10, 158, 150, 300, 300, 156, 158, 300, 150, 100, 18
,300, 169,150, 159, 300, 300, 390, 156, 300, 300, 300, 109, 150, 130, 300, 309, 150,150, 308, 150, 100,420, 450,420, 366, 300, 300, 150, 300, 150, 309, 350, 150, 350,150, 308, 15¢, 608, 156, 300, 350, 154, 150, 550, 325, 669, 150
, 300,350,158, 350,150,300, 150,600,150, 300, 360, 100, 360, 550, 575

delay(pavsadzpoisdasnotasnota] ); }

noTone(portSpeak);
)

void loop() {

}
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ANEXO M - LETREIRO DE NATAL
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FONTE: Laboratério de Garagem
(http://labdegaragem.com/profiles/blogs/letreiro-de-natal-display-8x8-enviando-sua-mensagem-de-
natal)
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