Primelros | 2:=15S00s Uesliler

&n_uE ﬂt}zlb)}l‘.’)}l:‘/tmuw

_ :x’"'i}siﬂ)ﬂlmJ;muimnns\1;‘1\\‘\‘\‘\\;\}:\\\_}\\‘5_

ROBOTICA

OOOOOOOOOOOOOOO
SECRETARIA DA EDUCACAO



GOVERNADOR DO ESTADO DO PARANA
Carlos Massa Ratinho Junior

SECRETARIO DE ESTADO DA EDUCACAO
Roni Miranda Vieira

DIRETOR DE TECNOLOGIA E INOVACAO
Claudio Aparecido de Oliveira

COORDENADOR DE TECNOLOGIAS EDUCACIONAIS
Marcelo Gasparin

Producao de Conteudo
Adilson Carlos Batista

Validacao de Conteudo
Darice Alessandra Deckmann Zanardini
Viviane Dziubate Pittner

Revisao Textual
Kellen Pricila dos Santos Cochinski

Projeto Grafico e Diagramac¢ao
Edna do Rocio Becker

Apoio Técnico
Equipe UFMS
2025



Introducao

Objetivos

Roteiro da aula
1. Contextualizacao
2. Montagem eprogramacao
3. Feedback e finalizacao

Referéncias bibliograficas

10
41

42



AULA

Smartpot -

Robodtica primeiros

I

Introducao

Ola, pessoal!l Hoje, nos apro-
fundaremos em um projeto su-
perinteressante e muito pratico
para 0 nosso dia a dia: a criacao
da Smartpot, uma lixeira automa-
tizada! Assim como na Aula 16 -
Abelhinha, Médulo I, combina-
remos componentes fisicos com o
ambiente virtual do mBlock.

Ja imaginaram aquelas lixeiras
inteligentes que abrem a tampa au-
tomaticamente quando detectam
nossa aproximacdo ou identificam
o tipo de lixo que estamos descar-
tando? Elas ndo so tornam nosso
cotidiano mais pratico, como tam-
bém ajudam a manter o ambiente
mais limpo e organizado.

Além disso, essa tecnologia
é um otimo exemplo de como a
robdtica pode contribuir para a
salde em ambientes com residuos
bioldgicos. Com a Smartpot, ndo
é necessario tocar na lixeira para
que ela abra, diminuindo o contato
com residuos que podem oferecer
rscos a saude, alem de garantir o
descarte correto dos materiais.

Entdo, vamos entender como
funciona e produzir nosso projeto!

Passos Modulo 4 E
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Vocé sabia?

Entre os residuos que a
humanidade gera diariamente,
ha uma categoria chamada re-
siduos potencialmente infec-
tantes, ou residuos de servico
de saude que apresentam risco
biologico (infectantes). Esses
residuos devem ser acondicio-
nados em lixeiras revestidas
com sacos brancos. Repare que
em consultérios odontoldgicos,
clinicas e hospitais ha ao me-
nos duas lixeiras, uma escrita
lixo comum e a outra que tem
especificidade por conter resi-
duos com risco bioldgico. Nesse
exemplo, estd um bom motivo
para uma lixeira automatica,

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Objetivos desta aula

* Integrar conhecimentos de diferentes areas, como ele-
tronica, programacao, design e sustentabilidade.

+ Desenvolver um sistema capaz de identificar diferen-

tes tipos de lixo e direciona-los para os compartimentos
adequados, promovendo a reciclagem.

* Introduzir os participantes aos componentes eletroni-

cos basicos (sensores, motores, microcontroladores) e a
programacdo utilizando o mBlock.

* Incentivar a criatividade e a capacidade de solucionar

desafios técnicos durante a construcao e programacao
da Smartpot.

* Apresentar os fundamentos da Robdtica, como a inte-

racao entre hardware e software, e a criacao de sistemas
auténomos.

« Promover a educacao ambiental e a conscientizacao

sobre a necessidade de separar os residuos para a reci-
clagem.

Lista de materiais

« Computador com mBlock instalado;
* Arduino Uno;

+ Servomotor;

+ Fonte de alimentacao;

* Papeldo;

* Régua;

* Lapis;

* Tesoura;

+ Cola.

Robotica primeiros Passos Modulo 4 L'
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Roteiro da aula
1. Contextualizacao

A importancia de saber diferenciar os lixos e separa-los por cor

O descarte correto do lixo € uma responsabilidade de todos, e entender como se-
parar diferentes tipos de residuos € essencial para a preservacao do meio ambiente. No
Brasil, produzimos uma grande quantidade de residuos solidos diariamente, e muito
desse material poderia ser reciclado ou tratado de maneira adequada, caso fosse se-
parado corretamente. De acordo com dados da Associa¢ao Brasileira de Empresas de
Limpeza Publica e Residuos Especiais (Abrelpe), o Brasil gera cerca de 79 milhGes de to-
neladas de lixo por ano, mas menos de 4% desse total € reciclado. Isso mostra o quanto
ainda precisamos melhorar na separacao do lixo e coleta seletiva.

Figura 1 - Coleta seletiva

PLASTICO

Seed/DTI/CTE.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Por que separar o lixo é importante?

A separacao dos residuos nao € apenas uma acao responsavel, mas também uma
forma de garantir que materiais que podem ser reutilizados sejam devidamente recicla-
dos. Quando o lixo é misturado, muitos itens reciclaveis, como plasticos, vidros, metais
e papeis, acabam indo parar nos aterros sanitarios. Além de ocupar espaco que poderia
ser destinado para outros fins, esses materiais, quando nao tratados corretamente, po-
dem levar centenas de anos para se decompor. O plastico, por exemplo, pode levar até
400 anos para desaparecer do meio ambiente.

Diferenciar os tipos de residuos e separa-los por cor é um dos métodos mais co-
muns para facilitar o processo de coleta seletiva. No Brasil, utilizamos um sistema de
cores que ajuda a identificar rapidamente cada tipo de residuo:

Verde: garrafas, potes de vidro, vidros planos, etc. Excetos: vidros tempe-
rados, espelhos, lampadas, lougas e dculos, etc.

Azul: jornais, revistas, papéis de escritorio, caixas de papeldo, etc. Exce-
tos: papéis higiénicos, papel vegetal, papel plastificado ou metalizado.

Vermelho: garrafas pet, sacolas plasticas, potes de alimentos, brinque-
dos, etc. Excetos: plasticos termofixos, adesivos, isopor sujo, etc.

MAmerdle: latas de aluminio, latas de aco, tampinhas de garrafas, etc. Exce-
tos: clips, grampos, embalagens de produtos quimicos perigosos, esponja
de aco, etc.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Marrom: para residuos organicos, como cascas de frutas e legumes, res-
tos de carne, ossos, filtros de café, borra de café, saquinhos de cha, talos
de verduras, guardanapos sujos de comida, papel toalha utilizado para
limpar alimentos, papel higiénico com residuos, etc. Excetos: plastico,
metal, vidro, papeis limpo, etc. )

.

Cinza: para residuos gerais, aqueles que ndo sao reciclaveis e podem con-
taminar outros residuos. Exemplos: frutas e legumes podres, restos de
comida com muito 6leo, fraldas descartaveis, etc.

Preto: para residuos madeireiros, como restos de madeira ndo tratada e
serragem, porém existem em lugares especificos porque é de dificil cole-
ta.

BEmeE®: para residuos de servicos de saude, como materiais contamina-
dos em hospitais (luvas, seringas, algodado, gazes, curativos, materiais de
curativo e materiais perfurocortantes).

Leramje: para residuos perigosos, como pilhas, baterias e produtos quimi-
cos que precisam de um tratamento especial

Roxo: para residuos radioativos, como materiais expostos a radiacdes em
tratamentos de salde e equipamentos industriais.

Robodtica Primeiros Passos Modulo 4 ?
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Saber diferenciar esses materiais e co-
loca-los na lixeira correta ajuda a reduzir o
impacto ambiental e aumenta a eficiéncia
dos processos de reciclagem, ja que cada
tipo de residuo é direcionado para um tra-
tamento especifico.

A quantidade de lixo que produzimos e
seus impactos

O volume de lixo gerado por cada
pessoa é significativo. Estima-se que cada
brasileiro produz, em meédia, 1,1 kg de lixo
por dia. Isso significa que uma unica pes-
soa pode gerar cerca de 400 kg de resi-
duos soélidos por ano. Se multiplicarmos
essa quantidade pelo nimero de habitan-
tes do Brasil, que sdo mais de 200 milhdes
de pessoas, vemos a dimensao do desafio.
O lixo que ndo é tratado adequadamente
pode causar sérios problemas ambientais,
como a poluicao de rios e mares e a conta-
minacdo do solo. De acordo com o relato-
rio do Programa das Nac6es Unidas para
o Meio Ambiente (PNUMA), 8 milhdes de
toneladas de plastico acabam nos ocea-
nos todos os anos, causando danos a vida
marinha e afetando a qualidade da agua.

Como a Robédtica pode ajudar na
separacao do lixo?

A Robotica tem sido uma grande alia-
da na automacao e melhoria dos pro-
cessos de separagao de residuos. Com

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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O avanco da tecnologia, € possivel criar
dispositivos que auxiliem na identificagcdo
e separacao dos lixos, facilitando o traba-
lho das pessoas e aumentando a precisdo
na coleta seletiva, como, por exemplo, as
esteiras vistas de exemplo nas aulas 36 e
37 do modulo I, que foram citadas como
uma das formas de melhorar esse tipo de
trabalho de separacdo dos residuos, bem
como a aula 28 do maédulo I, que aborda
sobre manuseios de residuos eletronicos.
Um exemplo pratico € o desenvolvi-
mento de lixeiras inteligentes capazes de
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identificar o tipo de material descartado e
direciona-lo para o compartimento cor-
reto. Essas lixeiras podem usar sensores
para reconhecer objetos e separa-los au-
tomaticamente, o que contribui para que
0 processo de separacao do lixo seja mais
eficiente. Imagine uma lixeira que conse-
gue identificar se o material que vocé esta
descartando é plastico, vidro ou metal, e
entdo abrir o compartimento correto para
receber o lixo. Isso € uma realidade que
pode ser implementada em escolas, em-
presas e até em casa. Por isso, faremos o
projeto Smartpot que consiste em criar
um sistema em que latas de lixo virtuais no
mBlock interajam com uma lata de lixo fi-
sica controlada por Arduino. A ideia € que,
ao acertar o tipo de residuo nas latas vir-
tuais no mBlock, a lata fisica reconheca a
acao e abra sua tampa automaticamente.

Trabalhar com a integracdo entre o
mBlock e o mundo real desenvolve habi-
lidades praticas e cognitivas de maneira
integrada. Além disso, projetos como este
de lata de lixo automatizada mostram que
a Robdtica ndo é apenas sobre programa-
cao, mas também sobre criar solucdes que
melhoram nosso dia a dia e o ambiente
ao nosso redor. Ao unir o virtual e o real,
a dinamica se torna mais desafiadora e
prepara vocé estudante para enfrentar os
desafios do futuro de forma criativa e ino-
vadora.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Alem disso, a Robotica pode contribuir
em processos industriais de reciclagem,
onde bracos roboticos sdo programados
para selecionar materiais em linhas de tria-
gem de forma rapida e precisa. Isso aju-
da a reduzir a quantidade de material que
acaba nos aterros sanitarios e, a0 mesmo
tempo, diminui o custo do processo de re-
ciclagem, tornando-o mais sustentavel.

Aprender desde cedo a importancia
da separacao dos residuos e como a tec-
nologia pode ser utilizada para melhorar
esse processo é fundamental.

A integracao entre conhecimentos de
Robdtica e educacdo ambiental prepa-
ra vocé estudante para um futuro onde a
tecnologia pode ser uma aliada na preser-
vacdo do planeta. Projetos escolares que
envolvem a criacdo de dispositivos auto-
matizados, como lixeiras inteligentes, per-
mitem que vocé entenda a importancia do
seu papel na sustentabilidade e veja como
a ciéncia pode ser aplicada na pratica.
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2. Montagem e programacao
Etapa 1 - A lata de lixo

Figura 2 — Lixeira (caixa)

Robodtica primeiros Passos
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Para comecar a construir nossa lata de lixo, precisaremos de papeldao. A caixa tera
aproximadamente 15 cm de altura e 10 cm de largura. Corte duas pegas de papeldo com
15 ¢cm de altura e 10 cm de largura. Essas pecas serdo a frente e o fundo da nossa caixa,
Figura 3.

Figura 3 — Frente e fundo

Fonte: Roberto Carlos Rodrigues, 2024,

Corte também duas pecas de papelao com 15 cm de altura e 9 cm de largura. A lar-
gura deve ser ajustada considerando a espessura do papeldo que vocé esta utilizando,
para que as laterais se encaixem perfeitamente na frente e no fundo da caixa.

Figura 4 — Laterais

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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A base sera uma peca de 10 cm de largura por 9
c¢m de profundidade.

Figura 5 — Base da caixa

A tampa sera uma peca de 10 cm de largura por 11
cm de profundidade.

Figura 6 — Tampa da caixa

Agora, para criar a dobradica da tampa, vamos do-
brar 1 centimetro da lateral do papeldo. Imagine uma
pequena aba que se dobrara para dentro da caixa, for-
mando a dobradica.

Figura 7 — Dobra da tampa da caixa

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Figura 8 — Orificio para o encaixe do servomotor

Para instalar o servomotor, faca um
recorte retangular na lateral de uma
das paredes da caixa. As dimensdes
aproximadas do recorte sao 22 mm x
11T mm, mas ajuste-as de acordo com
o tamanho do seu servomotor. Certi-
fique-se de que o recorte seja grande
o suficiente para permitir a passagem
do eixo do servomotor e dos fios, mas
ndo tdo grande que o servomotor fique
solto.

Figura 9 — Encaixe e fixacao

Encaixe o servomotor e o parafuse
no papeldo lateral.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Cole as laterais da caixa com cola
escolar ou cola quente, Figura 10.

Figura 10 — Fixacdo lateral

Agora, vamos fechar a frente da
caixa. Apligue uma camada genero-
sa de cola na aba da parte da frente
e encaixe-a cuidadosamente na parte
de tras da caixa. Pressione firmemente
para garantir a colagem e que a juncdo
fique resistente.

Figura 11— Colagem da parte da frente

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Cole a tampa da lixeira para finalizarmos
a caixa.

Figura 12 — Colagem da tampa

Oy Smartpot - I

Figura 13 — Encaixe do palito na pa do
servomotor

Figura 14 — Servo abrindo e fechando a caixa

Pegue um palito de sorvete e fixe-0
ao eixo do servomotor no lugar onde nor-

malmente seria encaixada a pa. Utilize um
parafuso pequeno para garantir a fixagao.
Dessa forma, quando o servomotor girar,
o palito também girara, atuando como
uma alavanca para abrir a tampa da lixeira.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Com a estrutura da caixa pronta, é hora de montar o sistema com o Arduino e o
servomotor. Depois iremos para a programacao.

Utilize fita adesiva dupla-face para fixar o Arduino em uma posicdo segura dentro ou
fora da caixa. Certifique-se de que o Arduino esteja firmemente fixado para evitar que
se movimente durante o funcionamento e cause danos.

Figura 15 — Arduino e notebook

Etapa 2 - conexdes

Conecte o servomotor ao Arduino:

* Vermelho (VCC): conecte ao pino 5V do Arduino. Esse pino fornece a alimen-
tacdo para o servomotor.

* Preto (GND): conecte ao pino GND do Arduino. Esse pino garante o caminho de
retorno da corrente elétrica.

+ Sinal (laranja ou branco): conecte a um pino digital do Arduino. Para este exem-
plo, vamos utilizar o pino 7. Esse pino é responsavel por enviar os sinais de controle para
O servomotor.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Figura 16 - Diagrama de montagem

fritzing

Para automatizar o movimento da
tampa, programaremos o Arduino utili-
zando um codigo simples que controla a
rotacao do servomotor. Essa rotacdo sera
responsavel por levantar e abaixar a tam-
pa de forma sincronizada. Ao receber um
sinal, 0 Arduino acionara o servo, que por
sua vez movera a haste conectada a tam-

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ]J?

pa, simulando o funcionamento de uma
lixeira automatizada.

E importante ressaltar que, neste
projeto, integraremos o ambiente virtual
do mBlock com a lixeira fisica. Isso significa
que as acdes programadas no mbBlock
serdo transmitidas para o Arduino, re-
sultando em movimentos reais na lixeira.
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Etapa 3

Programacao

Para comecarmos a programar, precisamos garantir que o Arduino Uno esteja
devidamente configurado no seu ambiente de desenvolvimento. Se vocé ainda ndo
estiver com o Arduino Instalado, devera fazer isso primeiramente. Clique na aba "Dis-
positivos”, com isso abrira a “Biblioteca de Dispositivos”, procure por "Arduino Uno’, se-
lecione esse componente e cligue em "OK". Com essa acdo, o Arduino estara instalado
e 0s blocos de programacao correspondentes a esse componente ficardo disponiveis
para uso em sua programagao.

Para dar inicio ao nosso jogo, criaremos um bloco de evento. Clique em "Eventos”
e arraste o bloco <quando a bandeira verde for clicada> para a area de scripts.
Na area da mensagem, cligue em “Nova mensagem” e digite “iniciar_game”, depois
clique em OK. Ao clicar na bandeira verde, essa mensagem sera transmitida, sinalizan-
do o inicio do jogo. Deixe sinalizado para todos os atores, conforme Figura 17.

Figura 17 — Exemplo de mensagem

Nova Mensagem

Nome da nova mensagem:

inciar_game

(® Para todos os atores Apenas para este
ator

Cancelar m

quando Eu receber iniciar_game ¥

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ]15
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Com isso, o comando estara pronto
para difundir a mensagem que sera criada
— iniciar_ game — e as demais que serao
criadas durante a programacao dos obje-
tos/atores que fazem parte do jogo. Ao
difundir essa mensagem, todos os outros
personagens (atores) que estiverem pro-
gramados para responder a essa men-
sagem serao ativados, dando inicio ao
Jogo.

Figura 18 — Mensagem iniciar game

quando for clicado

difundir

iniciar game W

Agora vamos para a programacao
de nossa lixeira fisica! Para controlar o
movimento da nossa lixeira,criaremos um
evento que seja acionado quando rece-
bermos a mensagem “Lixeira”, ou seja,
movimentar o servomotor e abrir a caixa
de lixo feita de papeléo.

Criar o evento:

Va para a aba "Eventos” e adicione o
bloco <quando eu receber=. No espaco
em branco dentro do bloco, crie a men-
sagem lixeira.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1,':]
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Figura 19 — Criar evento

Lixeira @

quando Eu receber

Para controlar o servomotor:

Va paraa aba “Controle”. Arraste o blo-
Co <se...entao ...senao>. Dentrodo blo-
co "se” arrasteooperador<____ = >e
para O primeiro parametro sera necessario
criar uma variavel “Lixeira”, caso ndo se
recorde de como faz esse processo, entre
em “Variaveis’, depois “Criar uma Variavel”,
ao escrever Lixeira, ela estara pronta para
uso. No segundo parametro complete
com 1, assim, a logica sera de quando re-
ceber a mensagem “Lixeira” e se lixeira
for igual a 1 entdo defina o do servomo-
tor porta 7 como 130 para lixeira aber-
ta <definir angulo do pino do servo 7
como 130>, sendo defina o angulo como
0 para porta da lixeira fechada <definir
angulo do pino do servo 7 como 0>,
porém, ressaltamos que esse parametro
de medidas pode ser personalizado de
acordo com a necessidade de abertura da
lixeira.
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Figura 20 - Programacao controle do servomotor

quando Eu receber Lixeira W

Lixeira = o entdo

definir angulo do pino do servo

definir angulo do pino do servo

Programacao dos atores:

Antes disso, clique na aba fundo para escolher um palco para os atores. Clique no
sinal de mais (+) e, ao abrir as opcdes de palcos, escolha City5.

Figura 21— Inserir cenario

B3 Carregar A Pintura

S Biblioteca de Cenérios Os Meus Cendrios

--

City night1 City night2 City night3 City nights City nights City nights

Caneetor “

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ED
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Assim, 0 palco estara pronto para receber os atores e como ficara estatico, nao re-
cebera programacao.

Os atores sdo todos os elementos visuais do jogo que programaremaos, nesse caso,
o BINO, lixeiras e objetos que serao “jogados” para dentro das lixeiras.

Criar um ator no mBlock é muito facil! Basta seguir estes passos:

Acesse a aba atores: clique na aba "Atores” localizada na parte inferior da tela.

Adicione um novo ator: cligue no botdo "Adicionar” para criar um novo per-
sonagem para O seu jogo.

Escolha uma imagem: vocé pode escolher uma imagem da biblioteca do mBlock
ou carregar uma imagem do seu computador. Clique em “Carregar” para selecionar
uma imagem do seu dispositivo.

Nomeie o ator: dé um nome facil de lembrar para o seu ator, como BINO, azul,
verde, amarelo, vermelho, marrom, banana, garrafa plastica, lata,metal, garrafa, vidro,
papel. Lembrando que vocé podera adicionar mais atores com novas imagens. Os no-
mes dados aos atores deverao ser utilizados na programacdo. Para nosso jogo, usare-
mos o BINQ, ele terd que ser baixado e depois subido para sua biblioteca.

Figura 22 — Objetos que serdo atores

B1MO lixeira_a... lixeira_az... KEIrd_M...
lixeira_v.. lixeira_v... garrafa_...
| Jl o
3 o
ata_meta garrafa_... papel Adicionar

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 E]_l




AULA

04

Como o BINO ndo faz parte da biblio-
teca de caracterizacdes do Mblock, a nao
ser que vocé ja o tenha baixado em outra
aula, siga o processo abaixo:

Baixar o personagem: antes de
comegarmos, precisamos do arquivo do
personagem BINO. Acesse o link https://
drive.google.com/drive/folders/1/ya-
Z1La0QFO2PBrGHrFrkHSjRFTZBKvnO?us-
p=sharing e salve o arquivo em uma pasta
de sua preferéncia no seu computador,

Adicionar ao mBlock: abra o mBlock
e va até a aba "Atores”. Localize o script
"Panda” e clique nele. Na parte inferior da
aba, vocé verd a opcao “Caracterizacad’,
clique nela.

Carregar a nova caracterizacao:
uma janela com as caracterizagdes dis-
poniveis sera aberta. Clique em "Adicionar
fantasia” e em seguida em "As minhas
caracterizacdes”. Nessa etapa, clique
em “Carregar” e procure pelo arquivo
do B1n0 que vocé baixou anteriormente.
Selecione o arquivo e clique em "Abrir”.

Utilizando o personagem: Pron-
to! O personagem B1n0 agora esta dis-
ponivel na sua lista de caracterizacoes.
Vocé pode arrasta-lo para a area de tra-
balho do mBlock e comecar a programar
suas acoes.

Smartpot - 1

Personalizando o B1n0: emocdes e in-
teracao

Ao vestir o BInO com diferentes fan-
tasias, podemos torna-lo um person-
agem ainda mais expressivo e envolvente.
Imagine-o sorrindo ao celebrar as con-
quistas do jogador ou franzindo o rosto
em momentos desafiadores. Essa varie-
dade visual ndo apenas enriquece a ex-
periéncia de jogo, mas também fortalece
a identidade do nosso simpatico robd.

Primeiros passos: iniciando a aventura
da coleta seletiva

Nesse conjunto de blocos, progra-
maremos o BIn0O para dar o pontapé
inicial no jogo. Ao receber a mensagem
! ", ele anunciara o inicio
da partida e exibird a pontuacao. Ao
longo do jogo, sua aparéncia e falas se
adaptardo a cada fase, criando uma ex-
periéncia dinamica e divertida.

Movimentacao e interacao com o am-
biente

Para garantir uma jogabilidade fluida,
o B1nO se movera pelo cenario de acordo
com as coordenadas X e Y definidas em
cada bloco. Essa movimentacdo sera fun-
damental para apresentar os diferentes
objetos que precisam ser coletados nas
lixeiras.
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Primeiras palavras do B1n0

Ao iniciar o jogo, o BInO dara as boas-vindas aos jogadores com a seguinte frase:
“Ola! Bem-vindo ao jogo da coleta seletiva! O objetivo é bem simples: arraste
o descarte para a lixeira correspondente! Vamos la?”

Personalizando as falas

Sinta-se a vontade para criar novas falas para o BIn0! Lembre-se de adaptar as
frases as diferentes situac6es do jogo e garantir que elas estejam em sintonia com a per-
sonalidade do personagem. No arquivo baixado, vocé tera diferentes caracterizacées.

Figura 23 - Programacao do BINO

quando Eu receber iniciar game W
difundir  Lixeira ®

definir Lixeira ®  para o
definir Pontuagdo W  para °

mostrar variavel Pontuagio W
mudar de caracterizagdo para BINO(1) w
ir para X: @ y: @
mostrar
J ~g—
——
dizer durante ° segundo(s)
mudar de caracterizagio para BINO(11) w
ir para x: @ y: @
esperar @ segundo(s)

difundir evento banana W
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Quando o jogador errar ao descartar o lixo, enviando-o para a lixeira incorreta, o
B1n0 recebera a mensagem “Tente Novamente” Em resposta, ele se movera para a
posicao X 185 e Y -90 no palco, adotando uma nova expressao facial para demonstrar
desapontamento. Simultaneamente, um efeito sonoro de “Slide Whistle” sera repro-
duzido até o final.

Para interagir com o jogador, o BInO exibird a mensagem “Poxa, lugar errado.
Tente novamente!” por 2 segundos. A pontuacdo ndo sera alterada nesse momento,
e 0 jogo aguardara 5 segundos antes de continuar.

Figura 24 - Programacao jogar novamente

quando Eu receber TenteNovamente W
e @D €
mudar de caracterizagio para BINO(11) w

tocar o som Slide Whistle W até terminar

dizer Poxa, ainda nfo esta na lixeira certa. Tente novamente! durante ° segundo(s)
esperar ° segundo(s)

definir Pontuagio W  para Pontuagéo - °

esperar ° segundo(s)
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Smartpot

Celebrando o acerto

Quando o jogador acertar a lixeira
da banana, o BIn0 ir& comemorar de
forma animada! Ele se movera para uma
nova posicdo na tela (X: -20, Y: -100),
adotando uma expressdo feliz (carac-
terizacao 8) e parabenizando o jogador
com a frase “Isso mesmo! Vocé acer-
tou o local correto para descartar a
casca de banana!”. Para tornar a cele-
bracdo ainda mais divertida, um som de
palmas sera reproduzido “Clapping”.

Depois, muda-se a pontuacdo e o
BINO diz “WVamos para o proximo’ e
apos 5 segundos se movera para uma

- I

nova posicdo na tela (X: 185, Y: -90) e
muda caracterizacao para BINO (11).

Atualizando a pontuacao e preparando
a proxima rodada

Além de comemorar, o BIn0 também
ira adicionar um ponto a pontuacao total
do jogador, incentivando-o a continuar
acertando. Em sequida, ele reiniciara a
variavel “Lixeira” e disparara o evento,
"evento_plastico’, preparando o cenario
para o proximo desafio, que envolvera o
descarte de um objeto plastico.

Figura 25 - Programacao do lixo - banana

quando Eu receber

acertou_banana W
difundir
definir  Lixeira ®  para °

mudar de caracterizagio para

Lixeira @

BINO8) w

até terminar

Pontuagao 4 °
ste @) it
esperar @ segundo(s)

tocar o som Clapping "

definir Pontuagdo W  para

e @ - €

mudar de caracterizagio para

BINO(11) w

difundir evento_plastico W

dizer Isso mesmo! Vocé acertou o local correto para descartar a casca de banana! durante a segundo(s)
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Preparando para o proximo objeto!

Ao difundir evento plastico, sera mostrado o proximo objeto a ser reciclado (no
caso, o plastico).

Quando o jogador acertar a , 0 BInO ira comemorar de forma
animada! Ele se movera para uma nova posicao na tela (X: -20, Y: -100), adotando uma
expressao feliz (caracterizacao 8) e parabenizando o jogador com a frase “Isso mes-
mo! Voceé acertou o local correto para descartar a casca de banana!”. Para tornar
a celebracao ainda mais divertida, um som de palmas sera reproduzido “Clapping”.

Depois, muda-se a pontuacdo e o BINO diz “Vamos para o proximo” e apos

se movera para uma nova posicao na tela (X: 185, Y: -90) e muda carac-
terizacao para BINO (11).
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Atualizando a pontuacao e preparando a préxima rodada

Além de comemorar, 0 BIn0 também ira adicionar um ponto a pontuacao total
do jogador, incentivando-o a continuar acertando. Em sequida, ele reiniciara a variavel
"Lixeira” e disparara o evento, "evento_metal’, preparando o cenario para o proximo
desafio, que envolvera o descarte de um objeto de metal.

Figura 26 - Programacéo do lixo - garrafa

quando Eu receber acertou garrafaP w

difundir  Lixeira W
definir Lixeira W  para o

mudar de caracterizagio para BINO(8) w

dizer Isso mesmo! Vocé acertou o local correto para descartar a garrafa plastica! durante o segundo(s)

tocar o som Clapping w até terminar

definir Pontuagio W  para Pontuagio i a

R ~g—
esperar @ segundo(s)
e @D €@

mudar de caracterizagio para BINO(11) w

difundir evente metal W
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Quando o jogador acertar a , 0 BInO ira comemorar de forma ani-
mada! Ele se movera para uma nova posicdo na tela (X: -20, Y: -100), adotando uma
expressao feliz (caracterizacao 8) e parabenizando o jogador com a frase “Isso mes-
mo! Vocé acertou o local correto para descartar a casca de banana!’. Para tornar
a celebracao ainda mais divertida, um som de palmas sera reproduzido "Clapping”.

Depois, muda-se a pontua¢do e o BINO diz “"Vamos para o proximo” e apos

se movera para uma nova posicao na tela (X: 185, Y: -90) e muda carac-
terizacao para BINO (11).
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Atualizando a pontuacao e preparando a préxima rodada

Além de comemorar, 0 BIn0 também ira adicionar um ponto a pontuacao total
do jogador, incentivando-0 a continuar acertando. Em seguida, ele reiniciara a variavel
“"Lixeira” e disparara o evento, “evento_vidro’, preparando o cenario para o proximo
desafio, que envolvera o descarte de um objeto de vidro.

Figura 27 - Programacao do lixo - metal

quando Eu receber acertou metal W
difundir = Lixeira ¥

definir Lixeira ®  para o

Ir para X: @ y:

mudar de caracterizagio para BINO®) w

dizer Isso mesmo! Vocé acertou o local correto para descartar a lata de metal! durante e segundo(s)

tocar o som Clapping * até terminar

definir Pontuacio W®  para Pontuagio 4+ °

esperar @ segundo(s)
g
s @+ €D

mudar de caracterizag¢do para BINO(11) w

difundir evento vidro W
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Quando o jogador acertar ” " 0 BInO ira comemorar de forma ani-
mada! Ele se movera para uma nova posicdo na tela (X: -20, Y: -100), adotando uma
expressao feliz (caracterizacao 8) e parabenizando o jogador com a frase “Isso mes-
mo! Vocé acertou o local correto para descartar a casca de banana!’. Para tornar
a celebracao ainda mais divertida, um som de palmas sera reproduzido “Clapping”.

Depois, muda-se a pontua¢do e o BINO diz “Vamos para o proximo” e apos

se movera para uma nova posicao na tela (X: 185, Y: -90) e muda carac-
terizacao para BINO (11).
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Atualizando a pontuacao e preparando a préxima rodada

Além de comemorar, o BIn0 também ira adicionar um ponto a pontuacao total
do jogador, incentivando-o a continuar acertando. Em seguida, ele reiniciara a variavel
“Lixeira” e disparara o evento, “evento_papel’, preparando o cenario para o proximo

desafio, que envolvera o descarte de um objeto de papel.

Figura 28 - Programacao do lixo - vidro

quando Eu receber acertou_vidro W

difundir = Lixeira W
definir Lixeira W  para o

mudar de caracterizagio para BINO(8) w

dizer Isso mesmo! Vocé acertou o local correto para descartar a garrafa de vidro! durante ° segundo(s)

tocar o som Clapping " até terminar

definir Pontuagdo W  para Pontuacdo * °

esperar @ segundo(s)
J—g—
o @ €

mudar de caracterizagdo para BINO(11) w

difundir evento_papel W
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O trecho de codigo seguinte descreve a resposta do personagem BINO quando o
jogador acerta a lixeira de papel. O BINO reage com uma animacao positiva, um som
de aplausos e incrementa a pontuacao do jogador. Conforme programaces anteriores.
Contudo, agora a fala do ator deve ser de finaliza¢cdo: “Meus parabéns por cumprir
todos os desafios! Voceé é incrivel! Obrigado por participar do nosso jogo!”.

Figura 29 - Programacao do lixo - papel

quando Eu receber acertou_papel W
difundir = Lixeira W

definir Lixeira ®  para o

ir para x: e y:

mudar de caracterizacio para BINO(8) w

dizer Isso mesmo! Vocé acertou o local correto para descartar o papel! durante e segundo(s)

tocar o som Clapping * até terminar

definir Pontuagdo W  para Pontuacgio 4 °

dizer Meus parabéns por cumprir todos os desafios! Vocé é incrivel! durante o segundo(s)
dizer Obrigado por participar do nosso jogo!

parar  todos W
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Os atores Latas de lixo ndo rece-
berdo nenhuma programacado nesta aula,
porque apenas fardo parte do cenario e
suas cores internas da abertura da tampa
serdo as referéncias de cores utilizadas na
programacao para simbolizar o descarte
correto dos residuos.

Figura 30 — Latas de lixo

Assim, vamos para a programacao dos
objetos que serao inseridos na lata de lixo
conforme o objetivo do jogo.

Programacéao banana

Dos objetos que aparecerdo nessa
programacao do jogo, o ator "Banana”
sera o primeiro a interagir com o cenario.
O objetivo do jogador sera arrastar a ba-
nana até a lixeira marrom, destinada aos
residuos organicos.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 33
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A lixeira estara sempre aberta no inicio
de cada rodada (valor Lixeira = 1). Caso
a banana seja descartada na lixeira erra-
da, uma mensagem te avisara para tentar
novamente. O guia sera as coordenadas
X e Y indicadas em sua programacao, na
posicdo em que a banana aparecera na
tela. Experimente ajustar essas coorde-
nadas para diferentes posicdes! A lo6gica
de programacdo sera - quando clicar na
bandeira verde, depois do tempo de um
segundo, o objeto programado aparecera
conforme angulos definidos. Assim, arraste
o bloco <Quando “bandeira verde” for
clicada>, depois <esperar 1 segundo>
e na sequéncia <definir ‘posicao inicial’
para ‘Coordenada x da posicao de ba-
nana = coordenada da posicao y da
posicao de banana>, <ir para x: +175
e y:-150> e <ocultar>.

Figura 31— Objeto banana
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Figura 32 — Programacao inicial do objeto banana

quando for clicado

esperar ° segundo(s)

definir

posigdo inicial W

ocultar

para coordenada x da posi¢do

banana ¢ = coordenaday daposicio ® de banana W

No proximo conjunto de blocos, o
evento ja se encontra iniciado, portanto
mostraremos a banana no cenario. Em
seguida, ela é definida como arrastavel,
para ser possivel mové-la pelo cenario e
arrasta-la até uma lixeira. Arraste os blocos
conforme programacao: <Quando eu re-
ceber “evento_banana”> condicdo a ser
cumprida marcando o inicio da interacao
com a banana, <difundir Lixeira> isso
significa que a lixeira estara ativa e pronta
para receber a banana, <definir a lixeira
para 1> controlar o estado da lixeira em
aberto ou fechado, <mostrar> a banana
se torna visivel no cenario, <definir modo
de arrastar “arrastavel”> o usuario
podera mover a banana pelo cenario e
<difundir “checar_banana”> para
verificar se a banana foi arrastada para a
lixeira correta.

Se a banana foi arrastada e des-
cartada corretamente, ao tocar a cor

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 3 L|

Figura 33 — Programacao evento objeto banana

quando Eu receber evento_banana W

difundir

definir Lixeira W  para o

mostrar

Lixeira @

definir modo de arrastar arrastavel W

difundir checar banana W

correspondente da tampa da lixeira,
ela desparecera, se nao, ela aparecera
e checara novamente. Assim, siga a se-
quéncia dos blocos. Quando o ator rece-
ber <quando Eu receber “checar_ba-
nana”> vai checar a posicao da banana
periodicamente, verificar se ela esta tocan-
do a cor preto <a tocar a cor “definida
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com o pincel” entao>, <ocultar> abanana é ocultada e um novo evento ¢ dispara-
do, por isso, <difundir “acertou_banana>, <Senio> caso a banana nao seja tocada
na cor da lixeira correspondente, <mostrar>, ela sera mostrada novamente <espera
5 segundos> e a pontuacdo sera diminuida em e o evento é acionado novamente
<difundir “TenteNovamente” > e <difundir “Checar_banana”>.

Figura 34 — Programacéo checar objeto banana e como chegar a cor correta

quando Eu receber checar_banana v

quando Eu receber checar_banana w

se atocar na cor Q ? entdo

ocultar

se a tocar na cor O ? entdo

ocultar B

Cor 10
¢ € D
sendo Saturacao 85

Brilho 23

difundir Tente ovamente v

difundir acertou_banana W

senao

mostrar mostrar §

esperar ° segundo(s)

esperar

definir Pontuacdo % para Pontuagdo - n

difundir TenteNovamente W

difundir checar_banana w difundir checar_banana v

Para definir a cor de referéncia de cada lixeira, siga estes passos:

Selecione a cor do bloco: clique na cor estabelecida para o bloco da lixeira.

Utilize a ferramenta de selecao de cor: clique no icone do pincel (Figura 34) para
ativar a ferramenta de selecao de cor.

Ajuste a precisao: a0 passar 0 mouse sobre a boca da lixeira, um zoom sera exibi-
do. Cligue na area exata onde a cor da abertura da tampa deve ser capturada.

Repita para todas as lixeiras: repita esse processo para cada lixeira, garantindo
que a cor de referéncia seja Unica para cada uma.

Dessa forma, ao jogar um objeto, a pontuacdo sera contabilizada apenas quando
ele tocar a cor especifica programada para a lixeira.
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Na sequéncia, faremos a programacao
de todos os outros atores que serdo utiliza-
dos como lixo a ser descartado, utilizando
a mesma légica da programacdo da ba-
nana.

Programacao garrafa plastica

Todas as programacdes dos objetos
seguirdo 0s mesmos parametros. Repita 0s
blocos para todos os lixos que fazem parte
desta primeira versao, caso queira aumen-
tar o numero de objetos a serem recolhi-
dos, siga a mesma programacao.

Figura 35 — Objeto garrafa plastica

Figura 36 - Programacao garrafa plastica

quando for clicado

Ir para X: y:

ocultar
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Figura 37 — Programacao evento garrafa plastica

quando Fu receber evento plastico *

difundir Lixeira @

definir Lixeira ¥  para o

mostrar

definir modo de arrastar arrastavel w

difundir checar garrafaP W

Figura 38 - Programacao checagem garrafa plastica

quando Eu receber checar garrafaP W

a tocar na cor Q ? entdo

ocultar

difundir acertou_garrafaP
sendo

mostrar

difundir TenteNovamente

esperar ° segundo(s)

difundir checar garrafaP W
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Programacao lata de metal

Figura 39 — Objeto lata de metal

Smartpot - 1

Figura 40 — Programacéo lata de metal

for clicado

quando

ocultar

Figura 41— Programacdo evento lata de metal

Figura 42 — Programacdo checagem lata de

metal

quando Eu receber

evente metal W

difundir

definir Lixeira ®  para Q

mostrar

Lixeira W

definir modo de arrastar arrastavel W

difundir checar metal W
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quando Eu receber

a tocar na cor Q ? entdo

checar metal W

ocultar

difundir acertou metal W

senao

mosfrar

difundir

esperar ° segundo(s)

difundir

TenteNovamente W

checar metal W
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Programacao garrafa vidro

Figura 43 — Garrafa de vidro Figura 44 - Programacdo garrafa de vidro

quando for clicado

ocultar

Figura 45 - Programacédo evento garrafa de vidro  Figura 46 - Programacéo checagem garrafa de
vidro

quando Eu receber evento vidro W
quando Eu receber checar vidro W

difundir Lixeira W
a tocar na cor O ? entio

definir  Lixeira ¥  para o

mostrar

ocultar

difundir acertou vidro W

definir modo de arrastar arrastavel W >
sendo

difundir checar vidro " mostrar

difundir TenteNovamente W

esperar ° segundo(s)

difundir checar vidro W»
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Programacao papel
Figura 47 — Papel Figura 48 - Programacao papel

quando for clicado

ocultar

Figura 49 - Programacéo evento papel Figura 50 - Programacao checagem papel

quando Eu receber evento papel W quando Eu receber checar papel W

a tocar na cor O ? entdo

ocultar

difundir = Lixeira W

definir  Lixeira w  para c

mosirar

difundir acertou papel W
definir modo de arrastar arrastavel W

senao

mostrar

difundir checar papel W

difundir TenteNovamente W

esperar ° segundo(s)

difundir checar papel W
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Apods concluida a montagem do Smartpot e a programacao dos blocos no mBlock,
devemos conectar o Arduino no computador via USB para que o jogo possa funcionar.
Para isso, precisamos coloca-lo no modo “Viver”, e clicar na bandeira verde para iniciar
0 jogo. Pronto! Agora vocé podera aprender sobre a reciclagem de uma forma divertida
e interatival

Mas antes, atengao! Durante o jogo observamos que o mBlock apresenta alguns
"bugs” quando jogado com a tela cheia, por isso, recomendamos que joguem com a
tela normal.

Desafios:

Que tal ampliar o jogo e a dificuldade, acrescentando novos objetos de lixo?

Maodificar o modo de “sobrevivéncia” em que o jogador necessita acertar um nume-
ro determinado de lixo no tempo estipulado?

Usar novos atuadores para emitir sons ou luzes quando acertar o lixo correto?

E se o projeto nao funcionar...

Verifique se as conexdes estdo corretas, tanto no Arduino quanto no computador.

Verificar qual dispositivo Arduino estdo usando na programacao.

Revise cuidadosamente o codigo do mBlock, comparando-o com exemplos apre-
sentados na aula. Verifique se ha erros de sintaxe ou logica.

Certifique-se de que as bibliotecas estao instaladas e atualizadas.

Verifique se o servomotor esta calibrado adequadamente.

Certifique-se que as acbes no mundo virtual estejam sincronizadas com as acdes no
mundo real, evitando atrasos ou falhas.
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3. Feedback e finalizacao

a. O jogo foi envolvente e conseguiu manter seu interesse durante toda a experién-
cia?

b. Como vocé avalia a dificuldade do jogo? Achou muito facil, muito dificil ou estava
no nivel certo?

c. Quais elementos do jogo vocé considerou mais divertidos ou interessantes?

d. O jogo contribuiu para o seu aprendizado sobre reciclagem? Se sim, que infor-
macdes ou conceitos vocé aprendeu?

e. Vocé acredita que o jogo poderia incluir mais informac6es ou dicas sobre reci-
clagem?

f. A interface do jogo era facil de entender e usar? Algum aspecto poderia ser
melhorado? Quais?

g. Os graficos e animacdes do jogo eram visualmente agradaveis e contribuiram
para a experiéncia?

h. O som e a musica do jogo foram agradaveis e apropriados para o tema?

. Vocé sentiu falta de alguma funcionalidade ou recurso no jogo? Se sim, qual seria?

J. A acéo do jogo (como o movimento da lixeira virtual) estava sincronizada correta-
mente com a lixeira fisica?

k. A interacao com a lixeira fisica trouxe mais realismo ou diversdo para o jogo?

|. Vocé considera a ideia de integrar o jogo com um objeto fisico (como a lixeira)
criativa ou inovadora?
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