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Capítulo 1 : Attobox, Classmate e Arduíno  

1.1 – Introdução a Attobox 

    A Attobox é uma interface eletrônica baseada na placa controladora Arduino, 
que permite controlar motores, sensores, atuadores, lâmpadas, dentre outros 
componentes elétricos. Esta interface, conforme representada na figura 1, possui 
conectores USB acoplados em suas laterais, conexão de componentes eletro-
eletrônico e/ou dispositivos robóticos.  

Figura 1: Interface eletrônica Attobox
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1.2 – Detalhamento da parte física da Attobox 

1.21 – Lateral 1 da Attobox: 

Figura 2: Lateral 1 da Attobox 

1- Chave seletora para os modos: 
     - Conexão com o computador (USB). 
     - Bateria (XBEE) – não utilizado para o S4A. 

2- Conector Mini-USB:  
    Utilizado para a troca de dados entre o computador e o arduino através de um 
cabo USB.

3- LED verde: 
    Quando aceso indica o status em que a placa se encontra. Por exemplo: 
Quando o Led estiver piscando, indica que a placa está executando a 
programação enviada pelo S4A. 

4- Chave seletora “liga / desliga”:
   Esta em posição “liga” permite a alimentação dos motores através de uma 
bateria 9v. 
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1.22 – Lateral 2 da Attobox: 

Figura 3: Lateral 2 da Attobox 

5- Portas “A5 D10” “A6-D11”:  
     Saídas USB utilizadas para o acionamentos dos motores através dos 
comandos do S4A. 

6- Portas Digitais “0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8 e 9” : 
    - As entradas digitais 0 e 1 do attobox correspondem respectivamente aos 
comandos “Digital 1” e “digital 2” no S4A.  São utilizadas para a conexão de 
sensores, como por exemplo, um botão.
    - As entradas 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8 e 9 não são utilizadas pelo S4A. 

1.23 – Lateral 3 da Attobox: 

Figura 4: Lateral 3 da Attobox 

7- Entrada “Box 6 v” :  
     Alimentação externa para a placa. 

8- Entradas M1 9 v e M2 9 v: 
     Utilizadas para a alimentação de ambos os motores com uma bateria 9 v 
externa a Attobox, sendo isso possível com apenas uma entrada, ou M1, ou M2. 
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1.24 – Lateral 4 da Attobox: 

                              

                                          Figura 5: Lateral 4 da Attobox 

9- Portas Digitais “3, 10, 11” e “5, 6, 9”: 
    Estas não são utilizadas pelo S4A.  

10- Portas Analógicas “0, 1, 2, 3, 4 e 5”: 
    Estas correspondem respectivamente as entradas/saídas analógicas 1, 2, 3, 4, 
5 e 6 do S4A. Onde: 
    - As saídas 5 e 6 do S4A são utilizadas para quaisquer dispositivos como, por 
exemplo, motores e sensores.  
    - As entradas 1, 2, 3 e 4 do S4A são utilizadas para a conexão de sensores. 

11- Portas Digitais “10, 11, 12 e 13": 
   Estas são utilizadas como saídas para diversos dispositivos como, por exemplo: 
motores, Led’s e etc. Sendo a porta 12 não utilizada pelo S4A. 

   A Attobox deve ser utilizada em conjunto com um computador. Neste caso 
utilizaremos o Classmate.  
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1.3 – Introdução ao Classmate 

Figura 6: Computador Classmate 

A Figura 6 apresenta o Classmate, um computador de baixo custo, que tem sido 
utilizado para introduzir a informática e a robótica pedagógica de uma maneira 
didática e acessível para alunos do ensino fundamental I e II. Para esta finalidade 
neste computador foi instalado o sistema operacional Ubuntu e o programa 
Scratch for Arduino. 

1.4 – Introdução breve ao Arduino 

O arduino é uma plataforma hardware livre (http://pt.wikipedia.org/wiki/Arduino) 
desenvolvido para projetos em geral, dentre eles, os de robótica educacional. Uma 
das linguagens utilizada para a programação do arduino é a linguagem C. 

Figura 7: placa Arduino 
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Capítulo 2 – Scratch for Arduino (S4A) 

2.1 – Introdução ao S4A 

Para a simplificação da programação da plataforma arduino foi desenvolvido o 
S4A. Este é um recurso adicionado ao Scratch para possibilitar uma programação 
relativamente simples do arduíno. S4A possibilita uma programação em blocos 
para utilização de atuadores, sensores, dentre outros componentes elétricos 
quando conectados ao arduíno. (http://sourceforge.net/projects/s4a/) 

2.2 – Iniciando o S4A no Ubuntu 

As figuras 8, 9, 10 e 11 apresentam uma possível sequência para iniciar o S4A. 

Figura 8: Área de trabalho do Ubuntu 

Figura 9: Área de trabalho do Ubuntu Menu de aplicativos desenvolvimento  
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Figura 10: Área de trabalho do Ubuntu Menu de aplicativos desenvolvimento S4A 

Figura 11: Área de trabalho S4A. 
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2.3 – Conexão entre S4A e Attobox 

Ao entrar na área de trabalho do S4A, a mensagem “searching board” (Figura 11) 
indica que não há conexão entre a attobox e o programa. Para que haja a 
comunicação entre ambos é necessário um cabo USB conectando o classmate e 
a interface eletrônica, como representado na figura 12. 

Figura 12: Classmate conectado ao Attobox 

Quando ambos estiverem conectados, a mensagem desaparecerá e pode-se 
iniciar programação. 

Figura 13: Placa conectada
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2.4 – Introdução aos comandos do S4A 

Os comandos do S4A são organizados em diferentes categorias, indicadas por: 
Controle, Sensores, Movimento, Operadores, Som, Caneta e Variáveis. 

                                          
Figura 14: Comandos do S4A 

Cada comando apresenta um determinado número de funções em blocos, 
capazes de serem agrupados uns aos outros, sendo cada um com uma 
determinada função. Os comandos de Aparência, Caneta e Sensores não serão 
utilizados para a Interface Attobox.  

Figura 15: Comando de Aparência, Caneta e Sensores 

As Tabelas 1, 2, 3 e 4 apresentam um comando, suas determinadas funções e o 
que realizam.
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2.5 – Funções do comando de Controle 

Executa a programação  abaixo quando a bandeira verde é clicada. 

Executa a programação abaixo quando a tecla “espaço” é 
pressionada. A pessoa não precisa necessariamente selecionar a 
tecla “espaço”, e sim, qualquer outra que quiser, como por exemplo a 
tecla  “seta para cima”. 
Percorre a programação feita quando a figura do arduino 1 é clicada.  

Espera o número especificado de segundos, em seguida, continua 
com o próximo bloco.  

Executa sempre os blocos de dentro. 

Executa os blocos de dentro em um determinado número de vezes. 

Envia uma mensagem para todos as figuras, então continua com o 
próximo bloco sem ter que esperar para as escritas desencadeadas. 
Envia uma mensagem para todos as figuras, provocando-os a fazer 
algo, e espera até que todos eles terminem antes de continuar com o 
próximo bloco. 
Percorre a programação quando recebe a mensagem sonora 
especificada. 
Verifica continuamente se a condição é verdadeira, se sempre for, 
executa os blocos de dentro deste. 

Se a condição for verdadeira, executa os blocos  dentro deste. 

Se a condição for verdadeira, executa os blocos de dentro da parte 
"se", caso ao contrário, executa os blocos de dentro da parte "senão". 

Espera até que a condição seja verdadeira, assim executa os blocos 
em seguida deste. 
Verifica se a condição for falsa, nesse caso, percorre os blocos de 
dentro e verifica a condição novamente. Se a condição for verdadeira, 
vai para os blocos que se seguem. 
Para a programação. 

Interrompe todos a programação impedindo que esta fique 
selecionada.   

Tabela 1: blocos de Controle 
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2.6 –  Funções do comando de Movimento 

Define uma porta de entrada que será comparada a um valor 
especificado. 

Define o estado em que a entrada digital utilizada pelo 
comando se encontra, sendo este estado pressionado ou não 

Liga o atuador conectado a porta de saída digital determinada 
pelo comando.  

Desliga o atuador conectado a porta de saída digital 
determinada pelo comando. 

Define “potência” do atuador conectado a saída analógica 
especificada pelo comando. 

Desliga o motor da saída especificada. 
  Obs: Este comando não é compatível com o Attobox.

Inverte o sentido de rotação do eixo do motor definido pelo 
comando. 
   Obs: Este comando não é compatível com o Attobox. 

Direciona o eixo do motor de corrente alternada. 
   Obs: Este comando não é compatível com o Attobox. 

Comando não utilizado. 

Comando não utilizado. 
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Mostra o monitor de sensores da placa. 

Faz com que o monitor dos sensores da placa desapareça. 

Move o monitor dos sensores da placa para a condenada 
especificada pelo comando. 
Move a figura para frente ou para trás. 

Gira a figura no sentido horário. 

Gira a figura no sentido anti-horário. 

Direciona a figura no sentido especificado (0=para cima. 
90=para direita, -90=para esquerda, 180=para trás).

Pontos da figura na direção do ponteiro do mouse ou de outra 
figura. 
Move a figura na posição X e Y especificada no palco. 

Move-se suavemente a figura para uma posição especificada 
sobre o comprimento de tempo especificado. 
Muda a posição x da figura pela quantidade especificada. 

Define a posição x da figura para o valor especificado.

Muda a posição y da figura pela quantidade especificada. 

Define a posição y da figura para o valor especificado. 

A figura move-se no sentido oposto quando toca na borda do 
palco. 
Informa a posição x da figura (varia de -240 a 240). 
Informa a posição y da figura (varia de -240 a 240). 

Informa a direção da figura (0=para cima. 90=para direita, -
90=para esquerda, 180=para trás). 
Tabela 2: Blocos de movimento 
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2.7 – Funções do comando de Operadores 

Adiciona dois números. 

Subtrai o segundo número do primeiro número. 

Multiplica dois números. 

Divide o primeiro número pelo segundo. 

Escolhe um número inteiro aleatório dentro do intervalo 
especificado. 
Informa verdadeiro se o primeiro valor é menor que o segundo. 

Informa verdadeiro, se o primeiro valor é igual ao segundo. 

Informa verdadeiro, se o primeiro valor é maior que o segundo. 

Informa verdadeiro, se ambas as condições são verdadeiras. 

Informa verdadeiro, se qualquer condição for verdadeira. 

Informa verdadeiro se a condição for falsa, relata falso se a 
condição for verdadeira. 
Agrupa as palavras. 

Informa a letra na posição especificada em uma seqüência.  

Informa o numero de letras em uma palavra. 

Informa o restante da divisão do primeiro número pelo segundo 
número. 
Informa o mais próximo a um número inteiro. 

Informa o resultado da função selecionada (Raiz quadrada, 
Seno, Cosseno, Tangente, Arco seno, Arco cosseno, Arco 
tangente, Logaritmo na base e, logaritmo na base 10, Numero 
“e” elevado à (o número e equivale a 2,718281), 10 elevado à. 

Tabela 3: Blocos de operadores 
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2.8 – Funções do comando de Som 

Tabela 4: Blocos de Som 

Começa a tocar um som, selecionado a partir do menu 
suspenso, e imediatamente passa para o próximo bloco, mesmo 

quando o som ainda está tocando. 
Reproduz um som e espera até que o som termine de tocar 
antes de continuar com o próximo bloco. 

Para de tocar todos os sons. 

Reproduz um som de tambor, selecionado a partir do menu 
suspenso, que varia sua numeração entre 35 e 81. 

Repousa (não toca) para o número especificado de batidas. 

Toca uma nota musical (números maiores para tons altos) para 
determinado número de batidas. 

Define o tipo de instrumento que a figura usa para blocos de 
notas do jogo (cada figura tem o seu próprio instrumento.) O 
número de instrumentos a serem escolhidos varia de 1 a 128. 

O volume de som muda da figura por quantidade especificada. 

Define o valor especificado do volume do som da figura em 
porcentagem.  

Relata o volume do som da figura. 

Altera o ritmo da figura por quantidade especificada. 

Define o ritmo da figura para o valor especificado em batimentos 
por minuto. 

Relata o ritmo em batimentos por minuto da figura. 
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2.9 – Introdução ao comando variável e suas funções

Este comando permite criar e inserir quantas variáveis quiser em uma 
programação. Ao clicar em Variáveis  Criar uma Variável, aparecerá na tela uma 
janela dando a opção de nomear a variável. As figuras 16 e 17 demonstram isso: 

                    Figura 17: Nomeando variável por ”X” 

  
    Figura 16: Comando de variáveis 

Após ter criado a variável, aparecerá blocos em comandos de Variáveis, 
juntamente com uma leitura a onde está representada a placa arduíno.  

                 Figura 19: Aparição do leitor no palco 

Figura 18: Funções da variável X criada
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Os leitores podem ser de 3 tipos, representados na figura 19: 

Figura 20: Tipos de leitores da Variável 

Funções do comando de Variáveis: 
Define o valor da variável especificada. 

Altera a variável pela quantidade especificada. Se você tiver 
mais de uma variável, use o menu suspenso para destacar 
o nome da variável. 
Mostra o monitor variável no palco. 

Esconde o monitor variável, de modo que não é visível no 
palco. 
Adiciona o item especificado para o final da lista. O item 
pode ser um número, ou uma seqüência de letras ou de 
outros caracteres. 
Exclui um ou todos os itens de uma lista. Você pode 
especificar qual o item a ser  excluído, escolhendo no menu 
ou digitando o número desejado. Escolhendo "último" exclui 
o último item da lista. A escolha de "todos" exclui tudo da 
lista. 
Insere um item na posição especificada na lista. Você pode 
especificar o local para inserir o item, escolhendo no menu 
ou digitando o número desejado. Escolhendo "qualquer" é 
inserido um item em um lugar aleatório da lista. Escolhendo 
"último", é item para o final da lista.  
Substitui um item na lista pelo valor especificado. Você 
pode especificar qual item e substitui-lo, escolhendo no 
menu ou digitando o número desejado. Escolhendo 
"qualquer" substitui um item aleatório da lista. 

Relata o item na posição especificada na lista. Você pode 
especificar qualquer item  a ser reatado, escolhendo no 
menu ou digitando um número. Escolhendo "qualquer", este 
relata um item aleatório da lista. 

Relata quantos itens estão na lista. 

Tabela 5: Blocos de variáveis 
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Capítulo 3 – Demonstração de programações 
    
   Na sequência demonstraremos alguns exemplos de como construir 
programações utilizando os blocos, já demonstrados no material anteriormente, e 
também dispositivos robóticos passíveis de serem controlados por estes.  

3.1 – Ligando um LED 

Figura 21: Programação de como ligar um LED 
   
    Para acionarmos um LED é preciso definir a saída que será responsável por 
transmitir a tensão a este, onde para isto utilizamos o bloco digital 13 on ligado a 
um bloco de inicio, neste caso quando tecla espaço pressionada.  
    O LED deve ser conectado a porta digital determinada pelo bloco, como  
utilizamos o digital 13 este correspondera a saída D13 da AttoBox. 
    Para desligarmos o LED alteramos o bloco digital—on para digital—Of. 
   

Figura 22: LED conectado com um cabo USB á saída D13 da Attobox 
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3.2 – Ligando um LED através de um botão 

      
Figura 23: programação de como ligar um LED através de um botão 

 Para acionarmos um LED é preciso definir a saída que será responsável por 
transmitir a tensão a este, onde para isto utilizamos o bloco digital 11 on ligado a 
um bloco de inicio quando a bandeira verde clicada. Logo após o bloco de inicio, 
encaixamos o bloco sempre e se/senão. Então colocamos o bloco value of 
sensor Analog1 sobre o bloco maior que, que está sobre o bloco se/senão 
criando uma condição de comparação para habilitar o bloco digital 11. Como no 
exemplo “se” value of sensor analóg1 for maior que 50 o bloco digital 11 será 
acionado, “senão” permanecerá digital11 off. Nesta programação utilizamos o 
bloco Digital11 que corresponde a saída D11 da Attobox e o value of sensor 
analog1 correspondente a entrada A0 da Attobox como demostrado na figura -- 

Figura 24: LED conectado a saída D11, acionado por um botão ligado a entrada A0 da Attobox 
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3.3 – Ligando um motor através do teclado 

Figura 25: Programação de acionamento de um motor através do teclado 

     Para acionarmos um motor é preciso que se tenha uma bateria 9v ligada a uma 
das entradas M1 ou M2 do Attobox. 
     Na programação mostrada na figura 25, o bloco quando tecla seta acima
pressionada indica que ao pressionar a tecla acima do teclado os blocos 
encaixados a este serão efetuados, neste caso os blocos digital 10 on e analog 5
value 150. Como estes dois últimos blocos estão sendo utilizados em conjunto, 
definem uma saída especifica na Attobox chamada D 5 10, normalmente utilizadas 
para acionamento de motores. O valor explicitado a frente do bloco analog 5 
value __ define a potencia do motor, ou seja, se este girará mais rápido ou não, 
sendo este valor variável de 0 (motor parado) a 255 (motor ligado com a máxima 
potencia). Para alterar o sentido de rotação do motor, é necessário a mudança do 
bloco digital 10 on para o bloco digital 10 off.  

Figura 26: Motor conectado com um cabo USB a saída D 5 10 da Attobox 
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3.4 – Acionando de um motor através de um botão 

Figura 27: Programação de como acionar um motor através de um botão 

Nesta programação, temos os blocos sempre e se acoplados ao bloco inicial 
quando bandeira verde clicada. Assim, ao clicarmos na bandeira verde, será 
verificada a condição do valor do bloco value of sensor analog1. Se este valor for 
maior que 50, os blocos digital 10 on e analog 5 value 200 serão acionados. O 
bloco espere até, relaciona o funcionamento dos blocos anteriores ao valor do 
sensor Analog1, onde se este for menor que 100, os blocos digital 10 on e 
analog 5 value 0 serão acionados. Ou seja, ao clicarmos no botão, o valor de 
value of sensor analog1 será maior que 50, acionando o motor. Ao deixar de 
pressionar o botão, o valor do sensor passará a ser menor que 100, assim 
determinando que o motor pare. Neste caso, o motor será conectado a saída D 5 
10 e o botão será conectado na entrada A0 da Attobox. 

Figura 28: Motor conectado a saída D 5 10 e o Botão conectado a entrada A0 da Attobox 
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3.5 – Controlando o sentido de rotação de um motor 

figura 29: Programação de como acionar o sentido de rotação do motor 

Este exemplo ilustrado na figura 29 demonstra que é possível no S4A não ter 
apenas uma programação linear, ou seja, não é necessário que todos os blocos 
sejam encaixados para executar diversas funções. É possível montar uma 
programação onde exista uma sequência de blocos independentes para executar 
uma determinada tarefa.  
Para controlar o sentido de rotação de um motor é um exemplo disso. Nesta 
programação, os blocos quando tecla _______ pressionada iniciam uma 
sequência de blocos no qual o programador deseja. Quando tecla seta acima é 
pressionada, o S4A executará apenas a sequência de blocos anexados em 
quando tecla seta acima pressionada, fazendo com que o motor gire no sentido 
anti-horário. Quando tecla seta para baixo é pressionada, o S4A executará apenas 
a sequência de blocos anexados em quando tecla seta para baixo pressionada, 
fazendo com que o motor gire no sentido horário. Quando tecla espaço é 
pressionada, o S4A executará apenas a sequência de blocos anexados em 
quando tecla espaço pressionada, fazendo com que o motor pare de girar 
independente do sentido de rotação. O bloco pare tudo evita que a opção da 
sequência a ser seguida fique selecionada, e assim possibilita que a tarefa 
desejada pode ser executada quantas vezes quiser. 
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3.6 – Acionando um motor através de uma variável 

          Figura 30: Programação de como acionar um motor através de uma variável 

Este exemplo ilustrado na figura 30 demonstra a utilização de uma variável em 
uma programação no S4A, no qual o programador pode controlar o acionamento 
do motor através do seletor deslizante da variável especificada. Este seletor varia 
de 0 à 100, ficando a escolha do programador e como funcionará a lógica de sua 
programação.  
Na programação representada na figura 30, quando tecla espaço pressionada, 
se o valor da variável nomeada de “x” controlado pelo seletor deslizante for maior 
que 50 (por exemplo: 75), o motor será acionado em sua potência máxima, caso 
não seja maior que 50 o motor atuará em sua potência mínima, ou seja, desligado. 
Assim, através dessa variável “x” o programador pode controlar o estado de seu 
motor a qualquer momento, apenas deslizando o seletor dessa mesma variável.  
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3.7 – Como salvar uma programação no S4A 

Para salvar uma programação “montada” no S4A devemos ir em: 
Arquivo Salvar como Salvar projeto Salvar projeto (nomear arquivo)  OK, 
Desta forma a programação será salva no local em que o usuário desejar. 
As Figuras 30 e 31 apresentam uma possível sequência para salvar uma 
programação montada no S4A: 

Figura 31: S4A  Arquivo  Salvar como... 

Figura 32: S4A  Arquivo  Salvar como...  Salvar projeto ( Ex: Ligando motores)  Ok 
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Capítulo 4: Treinando o conhecimento 

4.1 – Exercícios: 

1- Construa uma programação que ligue um motor nas seguintes condições: 
Quando tecla espaço pressionada o motor ligará em sua potência máxima, 
quando tecla seta acima pressionada, o motor desligará.

2- Construa uma programação utilizando apenas uma variável, determinando 4 
diferentes potências para um motor sendo uma delas necessariamente 0. O motor 
girará no sentido anti-horário. Esta programação deve iniciar-se com alguma tecla 
sendo clicada. 

3- Construa uma programação utilizando 3 variáveis que determinem 3 diferentes 
potências  para um motor. Esse motor girará no sentido anti-horário e uma de 
suas potências será zero, ou seja, desligado. Esta programação deve iniciar-se 
com alguma tecla sendo clicada. 
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4.2 – Respostas: 

1-

Figura 33: Resposta do exercício 1 

2-

                

                     

                         Figura 34: Resposta do exercício 2 
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3- 

                
                
                  

                  Figura 35: resposta do exercício 3 
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ANEXO 4 – TERMO DE CONSENTIMENTO DAS PROFESSORAS 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



175 

 

 

ANEXO 5 – TERMO DE CONSENTIMENTO DOS ALUNOS 
 

 
 

 

 


