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Robotica educacional é uma area de interesse crescente dentro das instituicdes de ensino.
Existe uma grande variedade de materiais didaticos para ensino da robotica voltados para a
construcdo de rob0s e para sua programacdo. Devido ao seu baixo custo e facilidade de
aquisicdo, ambientes virtuais de programacdo para rob6s tém sido desenvolvidos para
suportar o ensino de conceitos de computacdo, programacdo, robdtica, etc. A principal
ferramenta de depuracdo disponivel nestes ambientes ¢ a simulacdo do robd dentro de
ambientes virtuais. Entretanto a depuragdo visual ndo permite analises mais avancadas como
saber se um programa vai convergir para um objetivo especifico ou comparar diferentes
versdes de um mesmo programa. A automacao destes tipos de andlise sdo ferramentas de
ensino muito importantes para a avaliacdo eficiente e precisa dos programas de robd.
Verificacdo de modelos é uma abordagem para verificacdo automética de programas que tem
se tornando cada vez mais popular tanto na industria de hardware quanto na de software.
Viabiliza a andlise automatica de propriedades do comportamento de sistemas de forma
consistente pela exploracdo de modelos matematicos do software (modelos formais). O
objetivo deste projeto é aperfeicoar uma abordagem de verificagdo automatica de programas
de robd. Esta abordagem traduz programas na linguagem ROBO para a notacdo formal de
CSP e utiliza o verificador de modelos FDR para analisar o comportamento do programa. O
resultado retornado pelo verificador de modelos é utilizado para informar se o programa
analisado possui 0 comportamento esperado. O aperfeicoamento corresponde a
implementacdo de um novo tradutor de ROBO para CSP que gera um modelo CSP mais
eficiente de ser analisado do que o modelo produzido pelo tradutor atual. Através de avaliacdo
empirica, pode-se observar uma reducao significativa no tempo para analise dos modelos CSP
obtidos a partir do tradutor desenvolvido nesta pesquisa. Modelos CSP obtidos a partir do
novo tradutor apresentam um tempo de andlise praticamente constante para 0S mapas
analisados, enquanto o tempo de analise dos modelos antigos, antes deste trabalho,
apresentam um crescimento exponencial com relacdo ao tamanho do mapa onde o programa é
analisado.
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