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13 Jogo do pinhdao - II

Introducao

Na Ultima aula, exploramos a natureza do Estado do Parana e programamos um
jogo no mBlock contemplando elementos como a gralha-azul e o pinhao.

Nesta aula, avancaremos no nosso projeto com a integracao de um novo elemento
a narrativa do jogo, trazendo mais desafios e tornando nosso projeto mais interessante!

Além disso, ampliaremos o controle da nossa personagem com a possibilidade de uso
de um joystick ao teclado. Preparados?

Imagem gerada com L.A.
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Objetivos desta aula

 Conscientizar sobre a importancia da preservacao da mata de Araucarias e do Pinhei-
ro do Parang;

« Ampliar a programacao do jogo interativo em mBlock, sobre a tematica proposta;
+ Adicionar novo personagem ao jogo, tornando-o mais desafiador;

+ Adicionar um joystick para controle do jogo;

* Retomar o uso do joystick shield para controle de jogos.

Roteiro da aula
1. Conteudo

Atualmente, jogos eletrénicos permitem que jogadores utilizem varios meios de en-
trada de comandos, desde teclados e controles até volantes e 6culos de realidade vir-
tual. Por que ndo tornar nosso jogo um pouco mais moderno por meio da possibilidade
de o usuario conectar um controle ao computador e influenciar o movimento do perso-
nagem com o movimento dos sticks analdgicos? Indo mais além, que tal aumentarmos
a dificuldade do nosso jogo adicionando um inimigo? E isso que faremos agoral!

Lista de materiais

» Computador (com acesso a internet);
 Software MBlock;

+ Arduino Uno;

» cabo USB;

* shield de joystick para o Arduino Uno;

« Imagens para utilizar no jogo (sprites da Aguia).

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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2. Roteiro de Programacao

Vamos dar continuidade partindo do codigo da aula anterior. Para isso, vamos adi-
cionar um Arduino ao projeto. Primeiro, cliqgue em "Dispositivos” no lado esquerdo da
tela. Depois, clique no “ + " azul. Veja a Figura 1.

Figura 1 - Menu de dispositivos.

gralha-voando-1: Pontos n

o1 (m|m 00

Dispositivos Atores Fundo

X
¢ - O mo ) (3

gralha-v... pinhao Adicionar Tamanho Direcdo

80 20

Maostrar

x- Caracterizacéo

Fonte: mBlock, 2024 (adaptado).
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Agora, na janela que se abriu, pesquise por “Arduino’, selecione a primeira opcao

(“Arduino Uno’, a placa média com um tom de verde) e cligue em "OK" no canto infe-
rior direito da janela. Veja a Figura 2.

Figura 2 - Lista de dispositivos disponiveis.

Q Arduino| ) Device Library

Todos Desenvolvimento oficial Desenvolvimento néo oficial

= ®m E =

Arduino Uno Arduino Mega2560 Arduino Micro Arduino Yun Arduino Leonardo Arduino Nano

Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedares: Ablock Desenvolvedores: Ablock

Arduino Mega MakeBrick Uno+Gorillacell Arduino Nano (ol... Placa_controladora Xduino
Desenvolvedores: gbaby... Desenvolvedores: konda... Desenvolvedores: alphaco Desenvolvedores: Ablock Desenvolvedores: rsteck... Desenvolvedores: Xduin...
A @ | A | | s N || A | | —— — A |

Torne-se um desenvolvedor de mBlock para desbloquear mais potencial. Cancelar OK

Perceba que agora o controle € mostrado na lista da Figura 1. Clique nele e
veja que o quadro de blocos esta vazio novamente, precisamos criar 0s blocos
para o controle. Antes disso, devemos habilitar o modo “Viver” no Arduino. A
l6gica aqui sera simples: quando o mBlock detectar que o controle analdgico foi
movido para cima, a gralha ira se mover para cima; se 0 mesmo controle analdgi-
CO se mover para baixo, a gralha ira se mover para baixo.

Robotica primeiros Passos Modulo 3 5
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Figura 3 - Esqueleto dos blocos do controle.

for clicado

Primeiro, vamos montar o es-
queleto disso para que o Arduino pontos e  para a
seja executado apenas enquanto

estamos jogando, veja na Figura 3. e T - e

Vamos criar uma variavel (para todos os atores) de nome “leituraY” para ar-
mazenar a leitura do pino (pino analdgico Al) do joystick, veja na Figura 4.

quando for clicado

definir pontos para °

repita até pontos = e
definir leituraY para % ler pino analogico (A) ‘

J
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Para fazer a gralha se movimentar a partir da posicdo do joystick, clique em “Atores”
e depois em "gralha” para visualizar os blocos referentes a esse ator. Agora, vamos criar
Nosso proprio bloco para armazenar os blocos que irdo realizar o movimento da gralha.
Assim, cligue em "Os Meus Blocos” e depois em “Criar um Bloco’, coloque o nome do
nosso novo bloco de movimentagdo como mostrado na Figura 5.

Figura 5 - Criagdo do novo bloco "Movimentagad”.

Criar um Bloco X

W

Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma etiqueta
nimero texto boleano

Executar sem atualizar a tela

Cancelar m
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Figura 6 - Construcao do bloco “definir Movimentagao”.

definir Movimentagao

Cliqgue em "OK" para
concluir a criacdo do nos- y @
eituraY >
so bloco. Agora, no bloco

"definir  Movimentacao”
s alterar y em @
gerado em nossa “area de

trabalho” no mBlock vamos
adicionar os blocos apresen-

tados na Figura 6. leituraY < @
alterary em »

Explicando o que esta dentro das condi¢es (blocos em verde) da Figura 6: no
primeiro bloco “se” estamos perguntando ao Arduino se a leitura que ele obteve
do joystick é maior que 525, o que significa que o analdgico esta para cima, assim
a posicao da “gralha” é alterada para cima (posicao do eixo Y); no segundo bloco
"se” estamos perguntando ao Arduino se a leitura que ele obteve do joystick é
menor que 505, o que significa que o analdgico esta para baixo, assim a posicao
da “‘gralha” é alterada para baixo (posi¢ao do eixo Y).

Utilizamos esses valores na condi¢do porque as leituras do analdgico, quando
ele esta na sua posicdo padrao, varia um pouco, mas é praticamente 512, ou seja,
a metade do valor maximo obtido pelas leituras das portas analégicas do Arduino
que é de 512.

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 7 - Adicdo do bloco "Movimentagdo” ao “repita até” da “gralha”.

quando for clicado

Agora, para concluir a parte

definir o tamanho para @ %
da movimentacao da “gralha’,
basta colocar o bloco "Movi-

definir Modo_voo para a
mentacao” dentro do bloco

definir Contador para ° “repita até” desse ator, como

mostrado na Figura 7.
definir ContadorComida v para °

definir Comendo para °
definir Pontos para °

mudar de caracterizagdo para gralha-voando-1

ir para x: ° y: °

repita até Pontos

Bater Asas
Modo_comendo

Movimentagéao

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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Pronto, concluimos o sistema de movimentacao da “gralha”. No entanto, esta fal-
tando uma das a¢des mais importantes da “gralha”, comer os pinh&es. Para isso, vamos
detectar se o usuario clicou no “Botao C" da nossa shield, ou seja, ocorreu um evento de
alteracao do estado de nao pressionado para pressionado desse botdo. Para isso, volte
aos blocos do Arduino e crie as variaveis “pressionado” e “estadoAnt” (Para todos os
atores). A variavel “pressionado” ira receber o estado atual do botédo e o “estadoAnt”
recebera o estado anterior do botao, com esses valores € possivel saber se o botdo foi
clicado ou esta sendo pressionado, ou solto. Quando o evento de clique ocorrer quere-
mos que a “gralha” coma o pinhdo que esta proximo a ela, desta forma, vamos trazer
para o Arduino os blocos que eram executados quando a tecla espaco era clicada. Para
isso, faca as alteragdes apresentadas na Figura 8.

Figura 8 - Evento de clique do botéo.

quando for clicado

definir pontos para °

repita até pontos

definir leitura¥Y para % ler pino analégico (A) ‘
nao m ler pino digital 0

definir pressionado v para

senéo

definir pressionado ¢ para °

pressionado = a e estadoAnt = o

definir comendo para °
definir contadorComendo v para °

definir estadoAnt para pressionado

&
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Desta forma, concluimos a parte de movimentacao e de aces da “gralha” por meio
de um Arduino com uma shield com joystick. Logo, jogar nosso jogo se tornou mais di-
vertido e desafiador, mas, no mundo real, enquanto os animais se alimentam eles devem
tomar cuidado com seus predadores, assim, adicionaremos um inimigo para que nossa
“gralha” fique mais atenta na hora de se alimentar.

Para esta etapa, sera utilizada uma l6gica similar a aplicada a “gralha” para gerar sua
animacao de bater asas. Inicialmente, va a aba de “Atores” e crie um novo ator como
nome “Aguia’. Faca o upload do arquivo “aguia-1.png” e depois adicione como fantasia
para este ator os arquivos “aguia-2.png’, “aguia-3.png” e “aguia-4.png” disponiveis
na pasta “Imagens”. A conclusao desses passos resulta na Figura 9.

Figura 9 - Criacdo do ator "Aguia” e suas fantasias.

makeblock |mBlock ®. @& Ficheiro | jogo do pinhdo 2.0 @ Guardar o5

pontos

SIONE

Dispositivos

Atores

% -

aralha pinhao inimigo cionar

@ Converter para Vetorial
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https://drive.google.com/drive/folders/1aNciIg23XIkvE8TEndW4lxN3OE6abnOP?usp=sharing

13 Jogo do pinhdo - II

Figura 10 - Esqueleto dos blocos do ator "Aguia”.

quando for clicado Agora, vamos criar
as variaveis para o com-
portamento da “Aguia”
definir o tamanho para @ % Crie as variaveis “indo’
e "modo_vooAguia” e
construa o codigo como
‘ pode ser visto na figura
10.

definir indo e para

definir estadoAnt para °
definir pontos para °
definir modo_vooAguia v para a

repita até pontos = @

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 11 - Gerador de clones da aguia.

quando for clicado Agora, adicionare-
mos 0s blocos respon-
saveis por gerar um
clone da "Aguia” em
posicdes e momentos
diferentes, para isto
faca as alteracOes apre-
sentadas na Figura 11.

definir indo para

definir o tamanho para e %

definir estadoAnt e

para a
definir pontos para °
definir modo_vooAguia v para °

repita até pontos = e
ir para x: @ y: escolher aleatorio entre e @

cria um clone de este ator

esperar escolher aleatério entre ’ e ° segundo(s)

apagar este clone

Robotica primeiros Passos Modulo 3 1|3
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Com essa parte concluida, daremos inicio a movimentacdo e animacdo de cada
clone. Para animacdo, desejamos que a "Aguia” se movimente no eixo X saindo do
canto direito e indo até o canto esquerdo, onde ira desaparecer. Para isso, iremos utilizar
o bloco “Quando eu iniciar como clone” e um “repita até” como pode ser visto na
Figura 12.

Figura 12 - Movimentacdo dos clones.

quando Eu iniciar como clone

repita até pontos

alterar x em 0
coordenada x da posi¢ao <

apagar este clone

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 13 - Evento de colisao entre “‘gralha” e “Aguia”

Agora, adicionaremos
0 evento de contato en-

quando Eu iniciar como clone
repita até pontos = ° tre a "Aguia” e a “gralha”.
Quando isso acontecer, de-

» sejJamos que O jogo pare
alterar x em ) )
€ S€ja executada uma ani-

macdo de derrota que sera
apresentada mais adiante.
Por agora, para encerrar o
jogo, crie a variavel "vivo”
e adicione o bloco “se” aos
blocos apresentados na Fi-
gura 12 como mostrado na

a tocar gralha ¢ ?

definir vivo para a
definir pontos para @

apagar este clone Figura 13.

coordenada x da posicao < entao

apagar este clone

Robotica primeiros Passos Modulo 3 1|5
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Com os passos até entao descritos, ja é possivel jogar interagindo com os pi-
nhoes e com as aguias, no entanto, para deixa-la mais bonita, colocaremos uma ani-
macgao na aguia.

A ideia dessa animacao € semelhante a utilizada na “gralha”, mas como aqui temos
mais sprites do que antes, necessitamos de uma logica mais refinada. Inicialmente, utili-
zaremos a variavel “modo_vooAguia” para saber qual sprite apresentar no momento.
Para isso, va a opcdo “Os Meus Blocos” e crie um bloco com o nome “Selecionar Fan-

tasia” como mostrado na Figura 14.

Figura 14 - Criacao do bloco “Selecionar Fantasia”.

Criar um Bloco X

0

Selecionar Fantasia

Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma etiqueta

namero texto boleano

Executar sem atualizar a tela

Cancelar

Robotica primeiros Passos Modulo 3 ]_'E
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Figura 15 - Implementacéo da logica no bloco
"Selecionar Fantasia”.

definir Selecionar Fantasia

modo_vooAguia

mudar de caracterizagao para

modo_vooAguia

mudar de caracterizagao para

modo_vooAguia

mudar de caracterizagado para

modo_vooAguia

mudar de caracterizagdo para

Robotica primeiros Passos Modulo 3 ]_'?
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Com nosso bloco
de selecionar fantasias
criado, vamos imple-
mentar a logica descrita
anteriormente utilizan-
do a variavel "modo_
vooAguia“, para isso,
utilizaremos blocos “se”
seguidos um do outro
implementados dentro
do bloco “Selecionar
Fantasia” como mos-
trado na Figura 15.
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Para alterarmos o valor da variavel "modo_vooAguia” e, consequentemente,
mudar a fantasia da "Aguia” gerando a animacao, utilizaremos as variaveis “indo” e
“contadorAguia” (deve ser criada agora). A logica aqui € similar a utilizada na “gralha’,
mas como temos mais fantasias para a “Aguia“, devemos sair da primeira fantasia e
Ir até a Ultima e depois voltar da Ultima até a primeira enquanto © jogo se mantém
executando. Para isso, utilizamos o “contadorAguia” que vai alterar o valor de “modo_
vooAguia” em “+1" se a variavel “indo” for igual a 1, ou em “-1" se a variavel “indo”
for igual a 0. Para implementar essa ldgica, devemos primeiramente criar outro bloco.
Repita os passos mencionados anteriormente e crie o bloco “Controle de Animacao”
como mostrado na Figura 16.

Figura 16 - Criacao do bloco “Controle e Animacad”.

Criar um Bloco X

f

Controle de Animagad

Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma etiqueta

nimero texto boleano

Executar sem atualizar a tela

Cancelar

Robotica primeiros Passos Modulo 3 ]15
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Figura 17 - Atualizacdo da l6gica do “Controle de Animacao”.

definir Controle de Animacéao

se contadorAguia =

ou contadorAguia > °
definir contadorAguia v para °

Agora, para aplicar
a logica explicada ante-
se modo_vooAguia < c riormente, faga as altera-

¢Bes no bloco “Controle
alterar modo_vooAguia v por ‘ e Animagéo" apresenta—
sen&o

das na Figura 17.
definir indo e para °

senao

se modo_vooAguia > ° entado
alterar modo_vooAguia v por °

senao

definir indo e para ’

Robotica primeiros Passos Modulo 3 1||:|
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Figura 18 - Adicdo dos blocos criados ao clone da aguia.

quando Eu iniciar como clone

fepita ate E Ny - e Agora, adicione os blocos
que criamos no bloco "Quan-

alterar x em » do eu Iniciar como clone” da
aguia, como mostrado na Fi-

gura 18.

Controle de Animacao
Selecionar Fantasia

a tocar gralha

definir vivo para

definir pontos para 6

apagar este clone

se coordenada x da posicao < entao

apagar este clone

Robotica primeiros Passos Modulo 3 ED
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Figura 19. Insercao do bloco de Parada e alteracdo da velocidade da aguia.

quando Eu iniciar como clone Vamos aprovei’[ar que estamos

fazendo alterac6es nos blocos des-
repita até Parada = “

se grupo “quando eu iniciar como

clone” e vamos alterar a velocidade
alterar x em e
Controle de Animacgao

da aguia. Para isso, altere o valor em
“alterar x em” para —5.

Também vamos
Selecionar Fantasia criar uma variavel
chamada “Parada”
para que quando
a aguia toque a

gralha, o jogo seja
definir vVivo para °

interrompido e fi-
nalizado. Faca as al-
definir Parada para 0
apagar este clone

a tocar gralha-voando-1 v

teracGes conforme
a figura 19:

coordenada x da posicao < entao

apagar este clone

Robotica primeiros Passos Modulo 3 E].l
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Figura 20 - Inclusdo da atualizacdo da variavel
“‘contadorAguia” e outras alteracoes.

Jogo do pinhdo - II

quando for clicado

definir o tamanho para

o
ir para x: y: °
Parada para a
vivo para ‘
Pontos para “
Comendo e para a
Modo_voo ¢ para “
Contador e para °

mudar de caracterizagao para

definir

definir

definir

definir

definir

definir

gralha-voando-1 v

repita até Parada

Pontos

Parada para ’

definir

Bater Asas

Modo_comendo

Movimentagéo

contadorAguia v por ’

S,

alterar

Para que nosso jogo funcio-
ne da forma que esperamos, é
necessario atualizar o valor de
contador, para isso va ao ator
da gralha e, ap6s o bloco Movi-
mentacdo, adicione o bloco que
altera o valor de “contadorA-
guia” em 1 como apresentado
na Figura 20.

Aproveite para alterar o va-
lor da gralha para 50% ou ou-
tro valor que seja do seu agra-
do e também altere o valor do
bloco azul onde colocamos a
gralha mais a esquerda da tela
x: - 190. Como estamos utilizan-
do o bloco personalizado cha-
mado "Movimentacao’, nao sao
mais necessarios 0s blocos de
seta para cima alterando o valor
do y para dar o movimento da
gralha. Vocé podera apagar de
acordo com a figura ao lado.

Vamos aproveitar tambéem
para inserir a variavel "Parada”
dentro do loop configurando o
termino do jogo caso a gralha
seja atingida pela aguia. Altere
o final do cédigo onde refere-se
aos pontos = 20 numa estrutu-
ra de “repita ate” e troque para
um bloco de “se/entad’. Faca as
alteracdes conforme a figura 20.

Robotica primeiros Passos Modulo 3 EE
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O motivo para adicionarmos a alteracdo do valor do “contadorAguia” nos blocos
da “gralha” € que se adicionassemos esse bloco nos blocos dos clones da "Aguia”
quando tivéssemos mais de um clone na tela do jogo, as animagdes seriam alternadas
de uma forma inesperada.

Por im, vamos executar a animacdo de derrota da “gralha” caso ela seja tocada por
alguma “Aguia’, para isso, faca o upload da imagem “gralha-morrendo.png” como
fantasia para nosso ator “gralha”. Com a nova fantasia adicionada, crie o bloco “Ato
final”, nesse bloco estara o que a “gralha” deve fazer caso ela venca ou perca o jogo. A
criacdo desse bloco é apresentada na Figura 20.

Figura 21 - Criacao do bloco "Ato final”.

Criar um Bloco X

W

Ato final

Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma entrada Adicionar uma etiqueta

namero texto boleano

Executar sem atualizar a tela

Cancelar

Robotica primeiros Passos Modulo 3 EH
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Agora, atualize o bloco "definir Ato final” como apresentado na Figura 22.

Figura 22 - Adicao da logica no "Ato final”.

definir Ato final

dizer Parabéns, vocé venceul!! durante ° segundo(s)

mudar de caracterizagao para gralha-morrendo v

repetir @
alterar y em o

J

repita até coordenada y da posicao

alterar y em e

Robodtica primeiros Passos Médulo 3
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Figura 23 - Adicao do "Ato final” a “gralha”.

quando for clicado

definir o tamanho para

e @ . Por im, basta adicionar o bloco

"Ato final” ao conjunto de blocos
principais da “gralha” como mos-
trado na Figura 23.

definir Parada e

definir v

definir Pontos
definir Comendo e
definir Modo_voo e
definir Contador e

mudar de caracterizacao para gralha-voando-1 v

repita até Parada

Pontos = e entéo
Parada para ’

Bater Asas
Modo_comendo

Movimentagao

alterar contadorAguia v por ’

I

Ato Final

Robotica primeiros Passos Modulo 3 ES
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Clicando na opcdo “Variaveis” para visualizacao de todas as variaveis que criamos ao
longo do projeto, desmarque a caixa de selecdo de todas, exceto a da variavel “pontos”
como mostrado na Figura 24.

Figura 24 - Selecionando “pontos” para
verificacdo do seu valor.

. Criar uma Variavel
Movimenit

. comendo
Aparéncia contador

. contadorAguia

Som contadorComendo

. estadoAnt

Eventos

Controlo
leitura¥
Sensores modo_voo
. modo_vooAguia
Operadore
. pressionado
Variaveis

Fonte: mBlock, 2024 (adaptado).

Robotica primeiros Passos Modulo 3 EE
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Para finalizar, vamos nos voltar para a aba “Dispositivos” onde temos o “Arduing”.
Uma vez que foi criada a variavel “Parada” para sinalizar o téermino do jogo, teremos
que fazer algumas alteragdes no cddigo. Segue o codigo alterado.

Figura 25. Codigo do dispositivo Arduino.

quando for clicado
defir  Parada 9 para ° N&do esqueca de salvar o
seu projeto. Vocé pode fazer
S EETO = ) isso on-line através da sua
conta no mBlock ou salvar o
arquivo local no computador.
Para carregar o arquivo, bas-
= ta clicar em “Ficheiro” e de-
SO a pois em "Abrir” e localizar o
arquivo no computador.
Explore o jogo e convide
0S seus amigos para jogar!

repita até Parada

definir leituraY @ para (0,0} ler pino analégicol 1A ‘

definir pressionado v para

senao

definir pressionado

pressionado estadoAnt

definir comendo para ‘
definir contadorComendo v para “

definir estadoAnt e para pressionado

I

Robotica primeiros Passos Modulo 3 E?
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Desafio

Que tal vocé incluir alguns sons no jogo? Pense em fundo musical e sons que os per-
sonagens poderao exibir. Explore a ferramenta de sons do mBlock e busque na internet
por repositorios musicais que tenham sons e musicas de licenca aberta para o uso nao
comercial. Tente incluir ao codigo, teste e compartilhe suas alterac6es com os colegas.

3. Feedback e Finalizacao:

O seu jogo agora esta funcionando definitivamente! Ele possui personagem princi-
pal, inimigo, objetivo e até mesmo pontuacao. A respeito do jogo:

* Que tipo de melhoria voceé faria no personagem principal? Discuta com 0s seus co-
legas.

+ Que tipo de desafio vocé incluiria no jogo para torna-lo mais complexo?

Apos esses passos, reflita:

* Ao pensar em melhorias para o personagem principal, qual foi a sua inspiracao?
« Ao imaginar as melhorias que o inimigo poderia ter, qual foi a sua inspiracdo?

+ Na sua opinido, qual € o melhor tipo de jogo: um que tenha personagem principal,
inimigo e objetivo a ser cumprido ou outro que tenha mais de um personagem que
jogam juntos para cumprir um objetivo sem haver algum conflito com um inimigo?

+ Um jogo pode ser uma ferramenta de aprendizado? Vocé se recorda de ter utilizado
algum jogo eletronico e esse estar relacionado com algum conteddo que tenha visto
em sala de aula?
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