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Introducao

Na aula passada, comecamos
um projeto super empolgante: a
construcdo da nossa propria lixeira
inteligente, a Smartpot! Foi incrivel
montar os componentes e descobrir
como eles funcionam de forma inte-
grada, tanto no mundo fisico quan-
to no virtual, por meio de um jogo
interativo desenvolvido no mBlock.
Também exploramos como a ele-
tronica e a programacdo podem se
unir para criar algo inovador e Util,
contribuindo  diretamente para a
preservacdao do meio ambiente.

Hoje, vamos aprimorar nosso
projeto, implementando um sistema
de controle por voz com inteligén-
cia artificial (IA). Isso permitira que
o Smartpot reconheca comandos
de voz para abrir e fechar a tam-
pa, tornando-a ainda mais moderna
e interativa. Vamos explorar juntos
como a IA pode ser integrada com a
eletrOnica e programacao para criar
solucBes inovadoras.
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Objetivos desta aula

« Demonstrar como a programacao
pode controlar dispositivos fisicos,
como a Smartpot, estabelecendo
uma conexao entre o0 mundo real e
o virtual.

* Introduzir o conceito de Inteligén-
cia Artificial de forma simples e pra-
tica, relacionando-o com o cotidiano
dos alunos.

« Utilizar ferramentas de programa-
cao para implementar o reconheci-
mento de voz.

« Estimular a identificacéo e solucédo
de problemas que possam surgir du-
rante a implementacao do projeto.

* Integrar conhecimentos de dife-
rentes areas, como eletronica, pro-

gramacao, design e sustentabilida-
de.

« Promover a educacao ambiental
e a conscientizacao sobre a necessi-
dade de separar os residuos para a
reciclagem.

Lista de materiais

« Computador com mBlock;

* Protétipo da lixeira montado na
aula anterior.
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Roteiro da aula
1. Contextualizacao

Na aula anterior exploramos a importancia crucial da coleta seletiva para a preser-
vacdo do meio ambiente. Vimos que a separacdo correta dos residuos, como papel,
plastico, metal e vidro, é fundamental para reduzir o volume de lixo enviado para aterros
sanitarios e aumentar a reciclagem. Ao separar os materiais, damos a oportunidade de
que eles sejam transformados em novos produtos, reduzindo a exploracdo de recursos
naturais e diminuindo o impacto ambiental. Além disso, aprendemos sobre o sistema de
cores utilizado no Brasil para identificar cada tipo de residuo e a importancia de cada
um.

Destacamos também como a tecnologia, especialmente a robdtica, pode auxiliar
na coleta seletiva. Lixeiras inteligentes, por exemplo, sao capazes de identificar o tipo
de material e direciona-lo para o compartimento correto, tornando o processo mais
eficiente.

Introduzimos o projeto Smartpot, que visa criar uma lixeira inteligente utilizando o
software mBlock e um Arduino. Este projeto permite que os alunos vivenciem na pratica
a aplicacdo da Robotica na resolucdo de problemas ambientais, estimulando a criativi-
dade e 0 pensamento critico. Na primeira parte montamos o protétipo e exploramos a
aprendizagem por meio da programacao de um jogo no mBlock.

Figura 1— Lixos separados por cor
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Nesta aula, daremos um passo adiante!
Queremos tornar nosso Smartpot ainda
mais inteligente, incorporando o controle
por voz. Para isso, teremos que fazer o uso
de uma IA (Inteligéncia Artificial).

O que é uma IA?

A Inteligéncia Artificial, ou IA, € um
ramo da ciéncia da computacdo que se
dedica a criar maquinas e sistemas capa-
zes de simular a inteligéncia humana. Isso
inclui a capacidade de aprender, racioci-
nar, tomar decisdes e resolver problemas
de forma autbnoma. Em termos mais sim-
ples, a IA permite que maquinas “pensem”
e "aprendam” por si mesmas, executando
tarefas que antes eram exclusivas dos se-
res humanos. Em nosso projeto faremos
ela aprender a voz e assim 0 jogo ser con-
trolado pela voz do usuario.

Por que a IA é uma ferramenta
essencial para a robotica?

A combinacao de IA e robdtica esta

revolucionando diversos setores, desde a
industria até a medicina. A |A proporcio-
na aos robds uma série de capacidades
que os tornam mais eficientes, versateis e
adaptaveis:
Aprendizado: rob6s equipados com
IA podem aprender com a experiéncia,
adaptando seus comportamentos e
estratégias para melhorar o desempenho
ao longo do tempo. Isso é especialmente
util em tarefas complexas e imprevisiveis.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Tomada de decisao: a |A permite que
os robds analisem grandes volumes de
dados em tempo real e tomem decisdes
autbnomas, otimizando processos e
aumentando a produtividade.

Percepcao: atravées de sensores e
algoritmos de visdo computacional, os
robds com |A podem perceber o ambiente
ao seu redor, identificar objetos e pessoas,
e interagir com eles de forma mais natural.

Adaptabilidade: robds com IA sdo
capazes de se adaptar a diferentes
situacdes e ambientes, tornando-os mais
flexiveis e versateis.

Autonomia: a |A permite que 0s robos
operem de forma mais autbnoma,
reduzindo a necessidade de intervencao
humana e aumentando a seguranca.

Exemplo de robd com Inteligéncia Ar-
tificial = Spot da Boston Dynamics.

Figura 2 - Cao-robd Spot

Fonte: https://commons.wikimedia.org/wiki/Fi-
le:Spot_robot_Royal_Air_Force.jpg
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O Spot, um robd maével com design inspirado em cdes, possui uma ampla gama
de sensores que lhe conferem uma percepcao tridimensional de seu entorno e agir de
forma autdnoma. Essa capacidade permite que ele se movimente com agilidade em ter-
renos irregulares, superando obstaculos como gramados, escadas e até mesmo terrenos
acidentados. Além disso, o Spot é capaz de coletar dados precisos e detalhados sobre o
ambiente, gracas aos seus sensores avancados. Além desse robo, temos tambéem o Fi-
gure 1, um robd humanoide que representa um avanco significativo na area da robdtica
e inteligéncia artificial. Desenvolvido pela startup Figure Al e OpenAl, o Figure 1 busca
ser um robd de proposito geral, capaz de realizar uma variedade de tarefas por meio
de interacdo com a linguagem. Esse modelo esta sendo treinado para trabalhar em uma
fabrica de carros.

Figura 3 — Figure 1 aprendendo

N

v

-

Fonte: https://olhardigital.com.br/2024/03/13/pro/robo-humanoide-da-figure-ai-agora-e-capaz-
-de-conversar-assista/
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Caracteristicas e potencial do Figure 1:

Humanoide: com aparéncia similar a humana, o Figure 1 é projetado para interagir
com o mundo de forma mais natural, utilizando ferramentas e espacos projetados para
humanos.

Inteligéncia Artificial: equipado com IA avancada, o robd é capaz de aprender, tomar
decisGes e adaptar-se a diferentes situacdes. Isso permite que ele execute tarefas
complexas e imprevisiveis.

Versatilidade: a ideia é que o Figure 1 possa realizar diversas tarefas, desde trabalhos
em fabricas até servicos de entrega e cuidados com idosos.

Colaboracao com humanos: o robd é projetado para trabalhar em conjunto com
humanos, complementando suas habilidades e aumentando a produtividade.

Exemplos de aplicacoes da IA em robotica:

Robos industriais: a IA permite que os robds industriais aprendam novas tarefas mais
rapidamente, adaptem-se a diferentes produtos e trabalhem em conjunto com os
humanos de forma mais segura.

Robos de servico: robds de limpeza, entrega e assisténcia pessoal podem utilizar a 1A
para navegar em ambientes complexos, evitar obstaculos e interagir com as pessoas de
forma mais natural.

Veiculos autonomos: carros autbnomos utilizam a IA para perceber o ambiente, tomar
decis6es sobre direcdo e frenagem, e navegar em seguranca pelas ruas.

Robos cirurgicos: a IA permite que os robds cirdrgicos realizem procedimentos com
maior precisao e menor invasividade, melhorando os resultados para os pacientes.
Robos exploradores: robds exploradores espaciais e subaquaticos utilizam a A para
navegar em ambientes desconhecidos, coletar dados e tomar decisdes autbnomas.

Em resumo, a IA esta transformando a robdtica, permitindo que os robds desempe-
nhem tarefas cada vez mais complexas e desafiadoras. Essa combinacdo tem o potencial
de revolucionar diversos setores e melhorar a qualidade de vida das pessoas.

Agora vamos para 0 Nosso projeto novamente!

Robotica primeiros Passos Modulo 4 ?
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Pegue o protétipo da lixeira desenvolvido na aula anterior e faga as conexdes nova-
mente ao Arduino:
Vermelho (VCC): conecte ao pino 5V do Arduino. Esse pino fornece a alimentacédo
para o0 servomotor.
Preto (GND): conecte ao pino GND do Arduino. Esse pino garante o caminho de re-
torno da corrente elétrica.
Sinal (laranja ou branco): conecte a um pino digital do Arduino. Para esse exemplo,
utilize o pino 7. Esse pino é responsavel por enviar os sinais de controle para o servo-
motor.

Figura 4 - Diagrama de montagem

Arduino”

fritzing
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2. Programacao

Atencao: esse jogo somente funcionara no mBlock na versdo On-line.

Para comecarmos a programar, precisamos garantir que o Arduino Uno esteja devi-
damente configurado no seu ambiente de desenvolvimento, nesse caso, se vocé ainda
ndo esteja com o Arduino Instalado, vocé devera fazer isso primeiramente. Clique na
aba "Dispositivos”, com isso abrira a “Biblioteca de Dispositivos”, procure por "Arduino
Uno’, desenvolvido por Ablock, seleciona esse componente e cligue em "OK". Com essa
acao o Arduino estara instalado e os blocos de programacdo correspondentes a esse
componente ficardo disponiveis para uso em sua programagao.

Para dar inicio ao nosso jogo, vamos criar um bloco de evento. Clique em “Eventos”
e arraste o bloco < bandeira verde > para a area de scripts. Na
area da mensagem, cliqgue em “Nova mensagem” e digite “iniciar_game”, depois clique
em OK. Ao clicar na bandeira verde, essa mensagem sera transmitida, sinalizando o ini-
cio do jogo. Deixe sinalizado para todos os atores, conforme Figura 5.

Figura 5 — Exemplo de mensagem

Nova Mensagem

Nome da nova mensagem:

inciar_game

(®) Para todos os atores Apenas para este
ator

Cancelar m
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Com isso, 0 comando estara pronto para difundir a mensagem que sera criada —
iniciar_game —e as demais que serao criadas durante a programacdo dos objetos/ato-
res que fazem parte do jogo. Ao difundir essa mensagem, todos 0s outros personagens
(atores) que estiverem programados para responder a essa mensagem serao ativados,
dando inicio ao jogo.

Figura 6 — Mensagem iniciar game

quando for clicado

difundir iniciar game W

Agora vamos para a programacdo de nossa lixeira fisica! Para controlar o movi-
mento da nossa lixeira, criaremos um evento que seja acionado quando recebermos a
mensagem “Lixeira”, ou seja, movimentar o servomotor e abrir a caixa de lixo feita de
papelao.

Criar o evento:

Va para a aba "Eventos” e adicione o bloco “quando eu receber”. No espaco em
branco dentro do bloco, crie a mensagem lixeira.

Figura 7 — Criar evento

quando Eu receber Lixeira W

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1|D
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Para controlar o servomotor:

Va para a aba “Controle”. Arraste o bloco <se ... entao ... senao>. Dentro do bloco
"se”, arraste o operador < =__ > e para O primeiro parametro sera necessario criar
uma variavel “Lixeira”, caso ndo se recorde de como faz esse processo, entre em “Va-
riaveis”, depois "Criar uma Variavel’, ao escrever Lixeira, ela estara pronta para uso. No
segundo parametro complete com 1, assim, a l0gica sera de quando receber a mensa-
gem "Lixeira” e se lixeira for igual a 1 entdo defina o do servomotor porta 7 como 130
para lixeira aberta <definir angulo do pino do servo 7 como 130>, sendo defina
0 angulo como 0 para porta da lixeira fechada<definir angulo do pino do servo 7
como 0>, porém, ressaltamos que este parametro de medidas pode ser personalizado
de acordo com a necessidade de abertura da lixeira.

Figura 8 - Programacao controle do servomotor

quando Eu receber Lixeira W

Lixeira = o entdo

definir angulo do pino do servo

definir angulo do pino do servo

Agora que ja temos a lixeira fisica montada e programada, vamos para o mBlock
para dar os comandos por voz. Primeiro sera necessario fazer a IA entender o que vocé
fala para funcionar como comando! Com microfone conectado e mBlock prontos, siga
0S passos!

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1|1|
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Figura 9 — Extenséo IA

1. Preparando o mBlock:

Na aba "Atores”, va em 'Extensdes do
Ator’.

Procure por ‘Cognitive Services, de-
senvolvida pelo mBlock, e cliqgue em Adi-
cionar’. Pronto!

Cognitive Services

Desenvolvedores: Oficial do mBlock =) &) @I

AIEZFFRAAPEEO200//K, BTAMREHIATL
EHE AP, MNARIDEAR. 1BE. 1ESHFNRIEE

+ Adicionar

Figura 10 — Treinamento da voz

2. Treinando a voz do seu robo:

Quando vocé abrir o mBlock, vai apa- RECOGNITION .
recer uma janelinha pedindo para vocé
falar algumas palavras. Vocé devera dar a
permissdo para uso do microfone e treinar
a sua voz com os comandos, procure falar
bem proximo do microfone e alto.

Fale as cores das lixeiras bem devagar.
Por exemplo: “VERMELHA', "AZUL", "AMA-
RELA"

O computador vai guardar a sua voz
para poder entender o que vocé diz quan-
do jogar.
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3. Jogando!

Quando aparecer um lixo na tela, fale a cor da lixeira certa. Se for uma garrafa plas-
tica, por exemplo, fale "VERMELHA" e o lixo (garrafa pet) vai flutuar até a lixeira correta
que voce indicou. Por outro lado, caso a cor esteja errada, 0 comando nao sera obede-
cido.

Dica: Tente falar as palavras bem perto do microfone para o computador te

entender melhor.

Vamos para a programagdo dos atores.

Em relacdo ao cenario, vamos usar o mesmo City5, bem como as mesmas ima-
gens para atores — BINQ, lixeiras coloridas — marrom, vermelha, amarela, verde, azul
e 0s objetos que serdo descartados — banana, garrafa plastica, lata, garrafa de vidro e
papel (https://drive.google.com/drive/folders/17yaZLa0QFO2PBrGHrFrkHSRFTzBK-
vn0?usp=sharing).

Vamos comegar pelo Bino novamente!

A logica aqui é o ator BINO receber a mensagem de iniciar jogo e aparecer em um
lado da tela (palco) do jogo, de acordo com as coordenadas X e Y, fazer a fala inicial
e difundir o evento a todos os atores seguintes. O conjunto de blocos fica da seguinte
forma:

Inicio do jogo < >, <mostrar>, entdo o per-
sonagem diz: <dizer “Ola! Bem-vindo ao jogo da Reciclagem! durante 3 segun-
do(s), < dizer O objetivo é bem simples! Basta acertar a cor da lixeira de acordo
com o descarte adequado do lixo. durante 3 segundo(s), e <dizer Vamos la?
durante 1 segundo(s), >, depois disso, 0 personagem se move para a posicdo <ir
para x:178 Y:-103> e criar a mensagem < > E muito im-
portante que vocés percebam que o jogo utiliza uma sequéncia de mensagens que sao
enviadas e recebidas para funcionar, entdo fiquem atentos a isso! Alem disso, para que
cada frase seja lida no tempo certo, vamos usar blocos de «dizer» separados, ajustando
o tempo de cada um conforme a sua extensdo. Assim, vocés conseguirdo ler as instru-
cOes com calma e nao perderao nenhuma informacao importante.

Robodtica primeiros Passos Médulo 4
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Figura 11 - Programacdo do Bino inicial

quando Eu receber iniciar game W

mostrar

dizer Ola! Bem-vindo ao jogo da Reciclagem! durante ° segundo(s)

dizer

O objetivo é bem simples! Basta acertar a cor da lixeira de acordo com o descarte adequado do lixo. durante ° segundo(s)

dizer durante ° segundo(s)

difundir evento banana W

Na sequéncia, os blocos para quando o jogador realizar o descarte correto do lixo.
Veja que nos blocos de fala, nds utilizamos diferentes frases motivacionais. Vocé tambéem
podera muda-las e adequa-las aos seus objetivos.

Figura 12 — Acertar papel

quando Eu receber acertou_papel W

dizer Parabéns! Vocé descartou corretamente o papel! durante ° segundo(s)
dizer Vocé é incrivel! Continue cuidando do nosso meio ambiente! durante ° segundo(s)

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1| L|
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Figura 13 — Acertar vidro

quando Eu receber acertou vidro W

dizer Que show! Vocé descartou corretamente o vidro! durante ° segundo(s)
-
definir Lixeira ®  para o

difundir evento papel W

Figura 14 — Acertar garrafa plastica

quando Eu receber acertou_garrafaP w

dizer Que maravilha! Garrafa Pet descartada corretamente! durante ° segundo(s)
orvie @) oo
definir Lixeira W  para o

difundir evente metal W

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1|5
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Figura 15 — Acertar lata de metal

quando Eu receber acertou_metal W

dizer Uauuuuuu! Vocé descartou a lata de metal corretamente! durante ° segundo(s)
_r—
definir Lixeira ®  para o

difundir evento vidro W

No caso de o jogador errar o descarte do lixo, a sequéncia de blocos sera o seguin-
te! Observe que agora, foi inserido também blocos de extensGes da A para reconheci-
mento da fala.

Figura 16 — Tentar novamente

quando Eu receber TenteNovamente v

dizer Desculpe! Mas vocé néo descartou o lixo corretamente! durante ° segundo(s)

@ reconhecer fala em Portugués e por 2 @9 segundos

dizer d& resultado do reconhecimento de voz durante ° segundo(s)
dizer Reinicie o jogo na bandeira verde, e tente novamente! durante ° segundo(s)

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ]_'E
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Figura 17 — Feedback de acerto

quando Eu receber acertou_banana W

dizer Bacana! Vocé descartou corretamente a banana! durante ° segundo(s)
dizer Vamos para o proximo! durante o segundo(s)
definir  Lixeira ®  para o

difundir evento plastico W

Figura 18 - Banana start

Para a programacao do ator banana

. ) ) quando for clicado
teremos trés conjuntos de blocos, o pri-
meiro vai indicar o inicio do jogo e mos- definir  Lixeira ®  para o
trar a posicdo para a banana aparecer na

tela e desaparecer. repetir o

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ]J?
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O segundo conjunto define como vai ocorrer o evento — mostrar a banana e se
houver o reconhecimento de voz, de acordo com a lixeira correta — marrom, a banana
deslizara (flutuar) até a lixeira da cor indicada, faz a checagem e sendo acertou o des-
carte, podera tentar novamente.

Figura 19 — Quando receber o evento

mostrar

&

definir

difundir

difundir
senao

difundir

quando Eu receber

deslizar durante ° segundo(s) para

deslizar durante a segundo(s) para

evento_banana ()

reconhecer fala em

&

Portugués por 2 segundos

marrom

\ 4 v

resultado do reconhecimento de voz =

marrom e

Lixeira e para ‘

Lixeira e

marrom

\ 4

checar_banana v

TenteNovamente v

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ]15
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Figura 20 — Checagem do evento banana

O terceiro conjunto se refere a
checagem, quando receber o co- quando Eu receber checar_banana W
mando checa-se a banana tocou
realmente a lixeira marrom, ocul- atocar ~ marrom ¥ ? _ entdo
tando o objeto na tela e indicando
ao jogador que acertou, fechando ocultar
a lixeira fisica e difundindo a men- [
sagem de checagem. definir Lixeira W  para o

difundir acertou banana W

difundir checar banana W

Figura 21 — Garrafa plastica start

Passamos agora para a garrafa plas-
tica. O primeiro conjunto de blocos de-

fine o inicio do jogo, a posicdo inicial da . o
repetir
garrafa na tela e o momento em que ela

desaparecera. ir para x: y: @

ocultar

quando for clicado

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 1||:|
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No segundo conjunto de a¢des, 0 jogo apresenta a garrafa plastica na tela. Ao ouvir
o comando de voz "vermelha’, a garrafa se move em direcdo a lixeira correspondente.
O jogo verifica se o acerto foi feito e permite novas tentativas.

Figura 22 — Quando receber o evento garrafa plastica

quando Eu receber evento_plastico v
mostrar

@ reconhecer fala em Portugués e por 2 9 segundos

@ resultado do reconhecimento de voz =
definir Lixeira para 0

difundir Lixeira

deslizar durante ° segundo(s) para vermelho e

difundir checar_garrafaP v

senao

dizer Acho que vocé errou! Vamos tentar mais uma vez? durante e segundo(s)

difundir evento_plastico v

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 ED
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Figura 23 — Checagem do evento garrafa plastica

O terceiro conjunto de acdes
consiste em verificar se a garrafa SELSSE el IRl )
plastica tocou a lixeira vermelha.
Caso positivo, o objeto é ocultado
da tela, a lixeira fisica e fechada, e
uma mensagem de acerto é exi-

bida.
definir Lixeira para °

difundir Lixeira wp

a tocar vermelho ¢ @ ?

ocultar

difundir acertou_garrafaP v

difundir checar_garrafaP v

Figura 24 — Lata de metal start

Passamos agora para a lata de metal. O
primeiro conjunto de blocos define o inicio
do jogo, a posi¢ao inicial da lata na tela e o : °

) repetir
momento em que ela desaparecera.

quando for clicado

ocultar

Robodtica primeiros Passos Médulo 4 E]_'
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No segundo conjunto de ac¢Bes, 0 jogo apresenta a lata de metal na tela. Ao ouvir o
comando de voz "amarela”, a lata se move em direcdo a lixeira correspondente. O jogo
verifica se o acerto foi feito e permite novas tentativas.

Figura 25 — Quando receber o evento lata de metal

quando Eu receber evente_metal v
mostrar

@ reconhecer fala em Portugués e por 2 @9 segundos

@ resultado do reconhecimento de voz =
definir Lixeira e para ‘

difundir Lixeira e

deslizar durante ° segundo(s) para amarelo e

difundir checar_metal e
sen&o

difundir TenteNovamente v
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Figura 26 — Checagem do evento lata de metal

O terceiro conjunto de
acdes consiste em verificar se
a lata de metal tocou a lixeira
amarela. Caso positivo, 0 obje-
to é ocultado da tela, a lixeira
fisica é fechada, e uma mensa-

gem de acerto ¢ exibida. defiir  Lixeira g  para °

quando Eu receber checar_metal v

amarelo ¢ @ ?

ocultar

difundir Lixeira wp

difundir acertou_metal v

difundir checar_metal v

Figura 27 — Garrafa de vidro start

Passamos agora para a garrafa de
vidro. O primeiro conjunto de blocos
fine o infci ' icao inicial :
define o inicio do jogo, a posicdo inicia repetir °
da lata na tela e o momento em que ela

desaparecera. R @ o @

ocultar

quando for clicado
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No segundo conjunto de acdes, 0 jogo apresenta a garrafa de vidro na tela. Ao ouvir
o comando de voz “verde’, a garrafa de vidro se move em dire¢ao a lixeira correspon-
dente. O jogo verifica se o acerto foi feito e permite novas tentativas.

Figura 28 - Quando receber o evento garrafa de vidro

quando Eu receber evento_vidro ()

mostrar

@ reconhecer fala em Portugués e por 2 9 segundos

@ resultado do reconhecimento de voz

definir Lixeira wp para ‘

difundir Lixeira

deslizar durante ° segundo(s) para verde wp

difundir checar_vidro e
senao

difundir TenteNovamente v
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Figura 29 - Checagem do evento garrafa de vidro

O terceiro conjunto de a¢des con-
siste em verificar se a garrafa de vidro
tocou a lixeira verde. Caso positivo, o
objeto é ocultado da tela, a lixeira fi-
sica é fechada, e uma mensagem de
acerto é exibida.

quando Eu receber checar_vidro v
a tocar verde @ @ ?
ocultar
Lixeira e para °
difundir Lixeira

difundir acertou_vidro v

difundir checar_vidro e

Figura 30 — Papel start

Passamos agora para o papel. O

primeiro conjunto de blocos define o SRR e
inicio do jogo, a posicao inicial do pa- :
pel na tela e 0 momento em que ele repetir °
desaparecera. _
IT para X: @ y:

ocultar
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No segundo conjunto de a¢des, 0 jogo apresenta o papel na tela. Ao ouvir o coman-
do de voz "azul’, o papel se move em direcao a lixeira correspondente. O jogo verifica
se 0 acerto foi feito e permite novas tentativas.

Figura 31— Quando receber o evento papel

quando Eu receber evento_papel v
mostrar

d& reconhecer fala em Portugués e por 2 9 segundos

@ resultado do reconhecimento de voz

definir Lixeira < para °

difundir Lixeira e

deslizar durante a segundo(s) para

difundir checar_papel v

senao

difundir TenteNovamente v
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O terceiro conjunto de acBes consiste em verificar se 0 papel tocou a lixeira azul.
Caso positivo, o objeto é ocultado da tela, a lixeira fisica é fechada, e uma mensagem
de acerto é exibida.

Figura 32 — Checagem do evento papel

quando Eu receber checar_papel v
a tocar azul @ | ?

ocultar

definir Lixeira para c

difundir Lixeira

difundir acertou_papel v

difundir checar_papel v

Projeto finalizado, agora € so se divertir com o jogo. Segue o link da publicacdo no
mBlock online: <https://planet.mblock.cc/project/5119260>.
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Desafios:

Que tal criar uma interface grafica mais dinamica para o jogo, ampliando movimen-
tos e falas dos atores?

Desenvolver um sistema de reconhecimento de voz mais robusto com comandos
mais complexos?

Criar a partir deste conhecimento novos jogos usando o comando de voz?

E se o projeto nao funcionar...

Verifique se as conex&es estdo corretas, tanto no Arduino quando no computador.

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

Certifigue de que as extensdes estejam instaladas e atualizadas.
Verifique se o servomotor esta calibrado adequadamente.

Certifique-se que as acBes no mundo virtual estejam sincronizadas com as acées no
mundo real, evitando atrasos ou falhas.

Caso 0 jogo trave, é s6 fechar e abrir novamente que o problema geralmente é re-
solvido e tudo volta ao normal.

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?

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

d. O jogo contribuiu para o seu aprendizado sobre reciclagem?

e. Vocé acredita que o jogo poderia incluir mais informacdes ou dicas sobre recicla-
gem?

f A interface do jogo era facil de entender e usar? Algum aspecto poderia ser me-
Ihorado?

g. Os gréaficos e animacfes do jogo eram visualmente agradaveis e contribuiram

para a experiéncia?
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