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Resumen

R.I.T.A. es una aplicacion destinada a cualquier usuario que quiera dar sus primeros pasos en programacion.

El objetivo de R.I.T.A. es lograr que cualquier persona interesada en aprender a programar pueda centrar la atencion
en la légica de programacién, evitando la frustraciéon que pudiera surgir al enfrentarse a los problemas de errores
sintaxis de un lenguaje de programacion particular, y en su lugar motivandolo a continuar indagando y probando sobre
la herramienta. En forma simultanea, el usuario final se va familiarizando con conceptos basicos de programacion,
programacion orientada a objetos y el lenguaje Java.

El mecanismo empleado en R.I.T.A. para la creacion de algoritmos es la técnica de programacion en bloques. La
tematica de los algoritmos consiste en la programacion de robots capaces de combatir en un campo de batalla. EI
ganador de la batalla seréa el robot que implementd la mejor estrategia de combate.

R.I.T.A. genera cédigo fuente JAVA a medida que el usuario de la aplicacibn compone la estrategia conectando
bloques, y de manera transparente brinda la posibilidad de compilar a bytecode y disparar la ejecucion contra otros
robots.

R.I.T.A. es una aplicaciéon de cédigo abierto, escrita en Java y construida integrando OpenBlocks y Robocode.

Palabras Claves Conclusiones

= algoritmos A partir de la evaluacion realizada con docentes y
= |bgica de programacion alumnos de escuelas secundarias, se probé que
= programacion en bloques R.I.T.A. es una aplicacién util en la introduccion a la
= programacion procedural programacion procedural, conceptos basicos de
= programacion orientada a objetos programacion orientada a objetos y a eventos, ademas
= programacién orientada a eventos de permitir introducir Java como lenguaje de
= Java programacién. En particular se destaca su aspecto
= Robocode motivador a través de la competencia, lo que impulsa
= Openblocks al alumno a seguir usando la herramienta e indagar en

los temas asociados a la programacion.

Trabajos Realizados Trabajos Futuros

Implementacion de un ambiente de programacion en =  Ampliar los bloques disponibles para incluir otros
bloques que genera automaticamente cdodigo Java tipos de robots que permitan realizar estrategias
llamado R.I.T.A., mediante la integracion de otros con algoritmos mas complejos.

frameworks: Openblocks y Robocode. = Extender la funcionalidad para la permitir la
En el marco del proyecto de extension ‘Articular formacién de equipos de robots (contemplado en
universidad-escuela con JAVA para fortalecer la Robocode), lo que permitiréa profundizar en
Educacién-Técnica”, se realizaron 2 encuentros que conceptos de programacion orientada a objetos.
permitieron la evaluacion de R.I.T.A.. El primer = FElaborar una guia de ensefianza complementaria a
encuentro se realizé con docentes de escuelas de la R.I.T.A. para ser incorporada como valor agregado
provincia de Buenos Aires, mientras que el segundo se en las netbooks del plan Conectar-Igualdad.

realiz6 con alumnos seleccionados de las mismas

escuelas.

. Fecha de la presentacién: noviembre 2012
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Objetivo

R.L.T.A. tiene tres (3) objetivos:

1. Ser una herramienta (til en la ensefianza de programacién, no sélo en el aprendizaje de
los conceptos que obligatoriamente los alumnos deberan asimilar, sino que debe brindar
ademas un entorno simple y didactico que capte el interés de los alumnos, los motive a
usar la herramienta y hacerlos sentir capaces de traducir sus ideas en co6digo ejecutable en
un computador.

2. Ofrecer un ambiente grafico integrado que permita al alumno escribir cédigo Java, no
de manera explicita, sino mediante la programacioén en bloques.

3. Brindar una motivacion al alumno para el aprendizaje de programacién mediante la
competencia entre robots. De ésta manera, para el alumno, el objetivo de “aprender a
programar” no es la programacién en si misma, sino lograr un mejor robot que gane a los
robots de los comparieros.

Objetivo

—_—
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Introduccion

En base a mi experiencia como docente, tanto en los cargos asignados en la facultad
como en los cursos dictados fuera del ambito universitario, mediante proyectos de
extension que me vincularon con alumnos de nivel terciario, pude constatar que muchas
veces no resulta una tarea sencilla la ensefianza de programaciéon. Para algunos alumnos
puede resultar un doble esfuerzo el aprendizaje del concepto de “estructurar una
solucién” y por otro lado escribirlo de un modo que sea ejecutable en algin lenguaje de
programacion.

Por otro lado, no todos los alumnos que egresan de una escuela encuentran interesante el
mundo de la informatica, o al menos la informdtica no logra captar su atencion.

Un aspecto interesante para trabajar en las escuelas secundarias es el de la motivacién
como motor para el aprendizaje. Cabe mencionar la Tesis de Magister en Informatica de la
Ingeniera Zulma Cataldi (realizada en la Facultad de Informatica. UNLP, afio 2000, acerca
de la Metodologia de disefio, desarrollo y evaluacion de software educativo [1], donde se
plantea la motivacién como un aspecto muy importante en el aprendizaje y de la que
rescato las siguientes citas:

= David Perkins (1995), codirector del Proyecto Zero del Centro de Investigacién para el
Desarrollo Cognitivo (Harvard), en su Teoria Uno afirma que "la gente aprende mds
cuando tiene una oportunidad razonable y una motivacion para hacerlo".

= Alessiy Trollip (1985), consideran que existe una motivacién extrinseca independiente
del programa utilizado, y una intrinseca inherente en la instruccién y recomiendan
criterios para su promocién, como el uso de juegos, de exploracién, de desafios,
incentivacion de la curiosidad del estudiante, teniendo en cuenta un balance entre la
motivacion y el control del programa aplicado. Las bases teéricas pueden ser provistas
por alguna de las teorias de la motivacion permitiendo crear desafios, curiosidad,
control y fantasia y con un disefio motivacional que mantenga la atencién a través del
mismo. Los estudiantes deben poder ver la utilidad de resolucién de problemas.

En Argentina, a partir del afio 2005 se inicié un plan de modernizacion de las escuelas
secundarias publicas, que permitid6 entregar a los alumnos netbooks, a través del
Programa nacional “Conectar Igualdad”. Las netbooks constituyen una herramienta que
bien usada, podria revolucionar la educacién en la Argentina. La capacitacién docente no
esta contemplada en este plan y en definitiva son los docentes quienes diariamente
acompanan a los alumnos en el proceso de ensefianza. Los docentes deberian ser capaces
de incorporar en el dictado de sus clases las netbooks y ademas ser guia y soporte para
los alumnos en cuanto a su uso.

Habiendo realizado los comentarios previos, se decidié entonces realizar como trabajo de
grado una herramienta de cddigo abierto que apueste al aprendizaje de programacion de
una manera relativamente sencilla y que a la vez permita estructurar la légica de la
solucién de un problema, dejando en un segundo plano el lenguaje de programacién al
cual se traduce la solucién. La herramienta deberia ser un vehiculo que permita alcanzar el
objetivo: pensar y estructurar la solucion.

La herramienta deberia permitir desarrollar una solucién, que en algun punto para ser
ejecutable debe traducirse a un lenguaje de programacién. En este aspecto se eligio

Introducciéon
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Java[2][3] como lenguaje, por ser un lenguaje moderno y muy extendido en el ambito
educativo y laboral.

Esta tesis de grado consiste en una aplicacién que como su titulo lo sefiala busca facilitar
la ensefianza durante los primeros pasos en programaciéon: "Aplicaciones
complementarias a ROBOCODE [4] que faciliten el aprendizaje de programacion en
escuelas secundarias”. La aplicacion desarrollada se llama R.I.T.A. (Robot Inventor to
Teach Algorithms) y pretende ayudar al alumno en el disefio de una solucién mediante la
técnica de programacién en bloques.

Para que este aprendizaje resulte un poco mas ameno, divertido, motivador y desafiante,
se pensé que el algoritmo a implementar sea la estrategia de un robot. A medida que el
alumno gesta una solucién interconectando bloques, R.LT.A. genera cédigo Java
automaticamente e inclusive le permite compilarlo y ejecutarlo, es decir, el alumno puede
ver su estrategia en acciéon, enfrentando su robot contra otro en un campo de batalla
provisto por Robocode.

R.I.T.A. es el punto de partida en el disefio de la solucidn. Si el usuario de esta aplicacién
quiere seguir aprendiendo y desea escribir una estrategia mucho mas personalizada y
compleja, puede usar otro ambiente de desarrollo mas complejo, lo importante, es que en
este punto ya adquirié los conceptos basicos, y mas importante aln: la iniciativa.

El objetivo de R.L.T.A. es brindar un entorno sencillo donde el alumno pueda pensar en
una solucién y que esta solucién quede plasmada en cddigo sin necesidad de entender -al
menos en una primera instancia- los detalles propios de un lenguaje de programacion.

El desarrollo de esta tesina estd formado primero por un repaso de lo que es la ensefianza
de programacion, considerando desde conceptos bdsicos relacionados a algoritmos, las
técnicas de programacién, evaluacién de software que se usa para el aprendizaje de
programacion y por otro lado el estado actual de la curricula en las escuelas técnicas con
orientacion informatica.

Adicionalmente y a modo complementario se presentan 2 capitulos: Robocode, para
quienes estén interesados en ahondar un poco mas en el mundo de las estrategias y
batallas entre robots, y OpenBlocks [5], el framework que da soporte a R.I.T.A.

Luego se presenta a R.I.T.A. como sistema, su evolucidn, arquitectura y forma de uso. Se
presentan también dos estudios de campo realizados con docentes de las escuelas
secundarias técnicas EEST N° 2 “Ing. Emilio Rebuelto” y la EEST N°5 de Berazategui y con
alumnos de las mismas quienes pusieron a prueba el sistema.

Finalmente presento las conclusiones de este trabajo y la visién a futuro.

Introducciéon
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Capitulo 1 - Algoritmos, una breve introduccion

{Qué es un algoritmo?

Cuando enfrentamos al alumno -sea este alumno de cualquier nivel de ensefianza- ante
un problema a resolver, esperamos que nos brinde una serie de acciones a realizar que
nos permitan solucionar el problema. Mas alla de cémo se instrumente la solucién, el
éxito de esta instrumentacion tiene como punto de partida el esbozo inicial de la solucién
que planteé el alumno.

Habiendo dicho esto, podemos indicar que un algoritmo [6][7][8] es un conjunto de pasos
o instrucciones que busca resolver un problema. Un algoritmo brinda una serie de pasos,
que si se ejecutan correctamente, resultaran en la solucién de la tarea. Mas alla del &mbito
informatico, los algoritmos son usados diariamente, lo que ocurre es que normalmente no
pensamos explicitamente en los pasos individuales que conforman el algoritmo. Por
ejemplo una jornada diaria implicard: despertarse, cambiarse de ropa, desayunar, salir de
casa, poner en marcha el auto, iniciar sesion en un computador, etc. Todas estas tareas
son cumplimentadas mediante una serie de acciones ejecutadas paso a paso, es decir,
mediante el uso de un algoritmo.

Para que un algoritmo sea valido, cada paso (o instruccién) deberia ser:
* no ambiguo: la instruccion puede ser interpretada en una Unica manera

= ejecutable: la persona o dispositivo que ejecuta la instrucciéon debe saber como
cumplimentar la instruccion sin informacién extra

= ordenado: los pasos de un algoritmo tienen un orden, formando asi una secuencia

A modo de ejemplo, este sencillo algoritmo -que no estd relacionado al ambito
informatico- nos da la secuencia de pasos para la preparacidon de un pisco sour:

Paso 1 >  Tomar la licuadora

Paso 2 Agregar 1 medida de jugo de limén
Paso 3 Agregar 1 medida de jarabe de goma

Paso 5

>
>

Paso 4 >  Agregar 2 medidas de pisco
>  Agregar hielo (1 cubetera)
>

Paso 6 Tomar 1 huevo

- Algoritmos, una breve introduccion
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Paso 7 Separar la clara de la yema de huevo

Paso 8 Agregar la clara de huevo

Paso 10

>
>
Paso 9 > Licuar el contenido de la licuadora
> Servir en vasos

N

Paso 11 Agregar en cada vaso unas gotitas de Amargo de Chuncho

Podemos decir que este algoritmo cumple los requerimientos de no ambigliedad,
ejecutable y orden en los pasos a seguir.

Importancia de los Algoritmos

Los algoritmos son importantes por muchas razones:
= Un algoritmo documenta el “co6mo” se cumplimenta una tarea particular

= Si un algoritmo esta bien escrito, puede ser usado no sélo para cumplir una tarea
simple sino un grupo de tareas relacionadas.

= La existencia de un algoritmo significa que la tarea puede ser potencialmente
automatizada.

Algunos puntos a tener en cuenta acerca de los algoritmos son los siguientes:

= Para cualquier tarea que no sea trivial, probablemente existen varios algoritmos
posibles que permiten cumplimentarla

* Un algoritmo indica como cumplir una tarea. Para poder ser llevado a cabo, se
necesita entender por qué se realizan los pasos. Si bien este entendimiento no es
un problema cuando un algoritmo es ejecutado por un computador, los algoritmos
complejos frecuentemente tienen asociada documentacion acerca de cémo
funcionan.

= Algunos algoritmos son mas eficientes que otros. La ejecucién de un algoritmo
requiere cierta cantidad de tiempo. Si un algoritmo es usado frecuentemente, su
eficiencia es una cuestién critica. Dependiendo de esta criticidad, debera realizarse
un balance entre esfuerzo y tiempo de ejecucion.

* Los algoritmos deben ser “mantenibles”. En general, los programas que son usados
por anos requieren modificaciones para adaptarse a cambios en los requerimientos
de las tareas. De hecho, en el desarrollo de software en general, lo mas costoso
termina siendo el mantenimiento, alrededor del 75% del proceso de desarrollo de
software.

- Algoritmos, una breve introduccion
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En conclusién, al escribir un nuevo algoritmo, determinaremos la secuencia de pasos que
resuelve un problema e idealmente buscaremos que nuestro algoritmo posea un tiempo
de ejecucion razonable, si es 6ptimo mucho mejor, y deberd estar bien documentado, de
modo que en un futuro, sea facilmente mantenible.

- Algoritmos, una breve introduccion
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Capitulo 2 - Evaluacion y revision de herramientas
relacionadas al software educacional

Habiendo dado una breve introduccion acerca de lo que representan los algoritmos,
veremos algunas de las herramientas que nos permiten plasmarlos, algunas mas
didacticas que otras, normalmente esto varia en funcién de la edad del destinatario de la
aplicacion.

Desde la aparicién de LOGO[9] en la década del 60, se han creado diversas herramientas
orientadas al software educacional. En la Figura 1 se muestra la portada de
“onComputing”, revista del afo 1981 donde se publicaba acerca de una implementacion
de Logo para la computadora Texas.

onConmiiting

Leymour Papert:
Eoucation eevalution
in tne Schoods

T -
COmpubers L

from Ada
o Apple o

Figura 1- portada de la revista “onComputing” del afio 1981

Las herramientas que nos permitiran plasmar una secuencia de acciones para lograr un
objetivo pueden ser tan sencillas como un simple editor de textos, pasando por
herramientas de generaciéon de codigo automdtico, hasta sofisticados ambientes de
desarrollo integrado (IDE, Integrated Development Environment) que se utilizan en la fase
de desarrollo de software.

Podemos clasificar estas herramientas mediante distintos criterios, el tipo de usuario al
cual estan destinados, la metodologia que usan para estructurar acciones bajo la forma de
un programa, si estan o no enfocadas a ensefar la sintaxis de un lenguaje de
programacion en particular, etc.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Cabe destacar que si bien muchas de las aplicaciones existente son de uso gratuito, no
todas son de codigo fuente abierto.

A continuacién revisamos algunos ambientes de programacién existentes y ofrecemos una
comparativa considerando la flexibilidad y facilidad que brindan a un programador
novato.

Las herramientas estdn organizadas en las siguientes categorias:
= Ambientes de programacién basados en texto
= Ambientes de programacién grafica basados en la definicién de diagramas de flujo
= Ambientes de programacién grafica basados en nodos
= Ambientes de programacion grafica basados en la definicién visual de reglas
= Ambientes de programacién grafica basados en bloques

Al final la revisién de cada categoria se incluye a modo de evaluacién un cuadro comparativo
considerando aspectos tales como si tiene disponibilidad como cdédigo abierto, si es de uso
gratuito, cuales son los elementos que pueden indicarse como complejos en la herramientas, etc.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Ambientes de programacion basados en texto

A nivel visual, este tipo de ambiente de programacion es tan simple como un editor de
texto, aunque incluyen un editor de cddigo fuente, compilador y depurador.

Una de las herramientas mas simples que ejemplifica a esta categoria es Robomind,
pensado inclusive para nifios. Otras herramientas son JEdit o BlueJ para programacién en
Java.

En esta misma categoria se ubica Eclipse, sin embargo posee mas opciones que las dos
herramientas mencionadas previamente. A continuacidén una breve descripcion de cada
uno de estos ambientes.

RoboMind R‘°b°
M I N D

RoboMind[10] es un ambiente de programaciéon cuya tematica son los Robots. Esta
herramienta es open source y fue desarrollada en la Universidad de Amsterdam. Su
principal caracteristica es la simplicidad ya que esta orientada a programadores novatos o
ninos pequenos. Como consecuencia las opciones de la aplicacién son bastante limitadas.

RoboMind permite programar de manera visual y en un lenguaje propio llamado ROBO. El
usuario puede incluso editar el cédigo fuente ROBO y RoboMind realiza el chequeo en
compilacion. Esto resulta bastante sencillo dado que la cantidad de instrucciones es muy
limitada.

Los usuarios pueden visualizar a la vez el codigo ROBO y como reacciona el Robot ante
cada sentencia que esta siendo ejecutada. La Figura 2 muestra la interfaz de usuario del
Robomind.
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Figura 2 - RoboMind
Caracteristicas del editor de texto

Todos los scripts ROBO son archivos de texto plano. Eso quiere decir que se puede usar
cualquier editor de texto (como el Block de Notas de Windows o el gEdit de Linux) para
escribir los programas y luego cargarlos en RoboMind.

El editor de texto integrado provee la siguiente funcionalidad:

= Numeros de linea para asegurar que se pueden encontrar errores en el programa
facilmente como muestra la Figura 3 muestra como se visualizan los errores.

E* rooruit(a)

De variahle 'a'is niet bekend buiten een procedure

Figura 3 - Errores en RoboMind
= Los mensajes aparecen en el margen izquierdo
= “Deshacer cambios” sin limites.

= Funcionalidad “Find and Replace” (buscar y reemplazar) avanzado permitiendo
expresiones regulares.

* Una flecha que indica el comando que actualmente estd siendo ejecutado, la Figura
4 muestra como se visualiza la linea de cédigo que se encuentra en ejecucion.
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Figura 4 - Ejecucion actual

Robomind tiene pocas instrucciones, lo cual resulta en una ventaja al hacer simple la
programacion. Ademas RoboMind cuenta con herramienta de “depuracidon”, de modo que
automaticamente va marcando la linea de cdédigo o un paso a paso guiado, que se ejecuta
mientras se muestra los movimientos que realiza el robot.

Como desventaja de esta herramienta podemos indicar que sélo admite programacion
procedural. Esto limita al usuario a entender las estructuras de control basicas.

Esta aplicacion cumple los requisitos de una herramienta orientada a usuarios que buscan
introducirse en el mundo de la programacidon imperativa. Lo que se le puede criticar es el
empleo de un nuevo lenguaje, cuando tal vez podria haberse usado un subconjunto de
sentencias, procedimientos o métodos de algun lenguaje de programacién ya existente,
de modo que un usuario que completa ésta etapa introductoria, pueda seguir explorando
el lenguaje de programacidn con el que se inicié.

JEDIT g@

JEdit [11] fue desarrollado por Slava Pestov y posteriormente puesto a disponibilidad de la
comunidad de software libre, quien queddé a cargo de su mantenimiento. JEdit esta escrito
en Java y se encuentra disponible como software de cédigo abierto. La Figura 5, extraida
de http://www.jedit.org, muestra la interfaz de la aplicacién.
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Figura 5 - interfaz JEdit
Caracteristicas de JEdit:
= Se ejecuta en cualquier sistema operativo con Java 1.6+
= Soporte para mas de 200 tipos de archivo

= QOpciones de edicién de codigo fuente con cantidad ilimitada de undo/redo, opcién
de copiar/pegar con un numero ilimitado de portapapeles, facilidad de
colapsar/expandir secciones de cédigo

= Posee “markers” que le permiten recordar la posicion en los archivos cuando
posteriormente se vuelvan a editar

=  Opciones de blisqueda y reemplazo
= Plugin FTP para abrir o guardar archivos en servidores FTP

En general brinda varias opciones bdsicas y sencillas de edicion de cédigo fuente, esta
simplicidad hace que estos sistemas no requieran demasiada memoria y sean de rapida
ejecucion. Podemos indicar como desventaja que la sencillez y simplicidad de este
ambiente de programacién puede hacerlo parecer un tanto primitivo.

Si bien los ambientes de programacién basados en texto tienen mucho potencial, en el
caso de quienes se inician en la programacién, puede resultar un tanto abrumador lidiar
con las opciones que brinda el ambiente hasta sentirse familiarizado con el mismo.
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Debemos tener en cuenta que ademas debe pensar en la solucién a implementar y lidiar
con la sintaxis del lenguaje de programacion, el programador debera sentirse comodo en
el ambiente de desarrollo.

Blue]

BlueJ [12] fue desarrollado como parte de un proyecto de investigacidon universitario para
la ensefianza de programacion orientada a objetos a programadores novatos. Este
proyecto actualmente es mantenido por La Trove University (Australia) y la University of
Kent (Reino Unido), y es apoyado por Sun Microsystems. BlueJ esta escrito en Java y desde
el 2009 se encuentra disponible como software open source. La Figura 6, extraida de
http://www.bluej.org/about/what.html muestra al editor de texto y al editor de diagrama
de clases.

8ece Wiy paopiad
Prajee Edit Taaly Wirw Help

Class it Tools  Ophioni | Few Dl

f m - - 1=} e rr—
Commis Unga Cut Copw = = P——— i ﬁ
. ] L -
o claa represent lng studerts for @ &b L]
'

Figura 6 - Interfaz Blue)

BlueJ proporciona:
= Diagrama de clase UML grafico
= Editor con interfaz simple (edicion de texto y graficos)
= Compilador

= Depurador
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= Creacion de objetos de manera interactiva
= Llamada a objetos de manera interactiva
= Testeo interactivo

A nivel de ensefianza de programacién, Blue] resulta muy similar a JEdit. Blue) se
diferencia de JEdit cuando lo que se busca es la ensefianza de programacion orientada a
objetos. De hecho, en el Department of Computing Science Sam Houston State University,
se hicieron pruebas de concepto acerca de como Blue] podria ser realmente util para
transmitir las diferencias y ventajas de la programacion orientada a objetos frente a la
programacion procedural, resultando en una experiencia positiva[13].

Eclipse

Eclipse [14] es un entorno de desarrollo para distintos lenguajes de programacion, que
brinda no sélo el ambiente de desarrollo, sino extensibilidad mediante una serie de
plugins que incrementan su capacidad.

Eclipse organiza el ambiente de desarrollo en perspectivas, donde cada una esta
compuesta por una serie de “vistas” (paneles) en funcion de brindar el entorno mas
apropiado segun la tarea que el programador lleva a cabo.

Las distintas vistas nos permiten visualizar la estructura de un proyecto, informacion del
estado de las variables, informacion de las tareas pendientes (TODO), informacion de
estructura interna de las clases (si corresponde), etc.; y por supuesto el panel principal
que corresponde al cédigo fuente. La Figura 7, extraida de http://eclipse.org muestra la
interfaz de la aplicaciéon
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Figura 7 - Interfaz Eclipse

Acerca de los plugins que permiten extender la funcionalidad de Eclipse, muchos de estos son
gratuitos y permiten entre otras cosas disefiar la GUI de una aplicacion, elaborar un diagrama de
clases, crear proyectos usando arquetipos, y otras funcionalidades que facilitan el trabajo del
programador.

Eclipse tiene como principal ventaja ser un ambiente de desarrollo completo.

Adicionalmente, continuamente se esta trabajando en una nueva version de esta herramienta, sin
mencionar el desarrollo de plugins alrededor del mismo. Sin embargo, en el caso de los
programadores novatos, el hecho de brindar tantas opciones puede resultar confuso al principio del
aprendijaze.

La Tabla 1 muestra un cuadro comparativo de los ambientes de programacion basados en
texto

Caracteristica RoboMind JEdit Blue) Eclipse

Open source Sl Sl Sl S| (Eclipse SDK)
Gratuito Sl Sl Sl Sl

Elemento de | Idioma Orientado a | Orientado | Orientado a Texto
complejidad de uso | inglés Texto a Texto _

para programadores Muchas opciones
novatos

Nivel de Actividad ALTO ALTO ALTO ALTO
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Complementos NO Sl Sl SI

Enseianza de | NO NO Mediante Mediante diagramas
Orientacion a diagramas | de clase wusando
Objetos de clases algun plugin

Tabla 1 - Cuadro comparativo de los ambientes de programaciéon basados en texto

La caracteristica de ser orientado a texto agrega como complejidad la propensiéon a
errores, teniendo en cuenta que los usuarios de la aplicacién son programadores novatos
que pueden sentirse un tanto frustrados al no poder concretar sus objetivos: ver su
programa en funcionamiento.
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Ambientes de programacion graficos basados en la definicion visual
de reglas

Este tipo de ambiente de programaciéon consiste en poner al usuario frente a una
aplicacion limitada que le brinda personajes u objetos a los cuales puede indicar algun
tipo de comportamiento. La accién de asignacién de comportamiento se realiza de manera
visual y genera reglas de comportamiento o interaccidn.

En este grupo haremos un repaso sobre Stagecast Creator, AgentSheet y Alice.

StageCast Creator STAGECAST
A

Stagecast Creator [15] es una aplicacién escrita en Java, y por tanto requiere que esté
instalada la plataforma Java. Stagecast Creator es utilizado en algunas escuelas de USA -
como Cedarwood School, Mandeville, Louisiana o The Harker School, California- para
ensefiar programacién a chicos y adolescentes mediante la interaccién entre actores. Este
ambiente estd basado en el concepto de programacion por demostracion, donde las reglas
son creadas dando ejemplos de qué acciones deberian llevarse a cabo dada una
determinada situacion.

En Stagecast Creator los actores tienen una apariencia grafica y propiedades no graficas.
Cada actor tiene una lista de reglas que determina como se comporta. Las reglas se crean
demostrando que hace el actor en situaciones especificas. Finalmente cada regla termina
siendo de la forma “antes/después”, indicando que cuando las condiciones (“antes”) se
cumplen, las acciones (“después”) son realizadas.

Como un ejemplo simple, consideremos una simulacién que muestra a un actor cruzando
un campo y saltando sobre las rocas que encuentra en su camino. La simulacion podria
comenzar con la construccién del campo de juego, en este caso, una linea de iconos
podria representar el pasto y algunas rocas. Si ubicamos un actor en el campo de juego,
podriamos hacer doble click y abrir un editor de reglas. El editor de reglas comenzara
mostrando las condiciones actuales, es decir, el actor parado sobre el pasto y a
continuacion se debera especificar las “acciones” posibles, por ejemplo, moverse a la
derecha. El resultado final de esta simulaciéon puede verse en la Figura 8, extraida del sitio
web de StageCast [15].
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Spill over all of the paint
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spacebart

Figura 8 - Simulacidn realizada en StageCast Creator

Stagecast Creator no permite exportar el juego o simulacién en algun lenguaje de
programacion en particular. Este ambiente de aprendizaje es un software propietario, sin
embargo se ofrece una versién de prueba para evaluacion.

La Tabla 2 muestra un resumen de los conceptos que de acuerdo a la documentacion
provista por el sitio web de Stagecast Creator, pueden ser aprendidos con la herramienta.

Concepto Stagecast Creator
Objetos y herencia Actores
Métodos Reglas
Estructuras de control Tests del tipo "And-if " y acciones, selectors de reglas (do first,

do random, do all and continue, do in turn)

Variables Variables (actores) y variables globales

Pasaje de parametros Uso de variables globales

Documentacion de cédigo | Nombres de actores, variables, reglas, etc., comentarios en las

reglas
Eventos Click de Mouse, entrada por teclado
Debugging Reglas para Testing, herramienta “Examinar”, iluminacién de

reglas, deshabilitacion de reglas, puntos de interrupcion

Tabla 2 - Conceptos aprendidos con StageCast Creator, segun sus creadores
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AgentSheets

AgentSheets [16] es un software educacional que permite crear juegos que puedan ser
accedidos desde un entorno web.

En la versién disponible para Windows, AgentSheets se distribuye como aplicacién Java,
por ende requiere ser ejecutado en la plataforma Java.

AgentSheets es usado para ensefiar a estudiantes de programacién practicas relacionadas
a informatica mediante el disefio de juegos.

La Figura 9 muestra la Interfaz que provee AgentSheets para programar las reglas.

# borrameAgentSheet2 - AgentSheets [E=znen x|
Fie Ed Vien Galey Took Windaw Web Help
sl | $RE o o BET @S| o Desin |1 o 7
— — 7T "
£ Gallery: bor, i B Behavior: Gordo (=[BT % I conditions: (=TT T @ Actions: [E=EES
= =
= connhectivity
M P ekt here to explain what this method dos! Seeal o [ visual sgenalk_pgent] ] (Set drectionf] o)
Then | Stacked) medataly above [l,l] = imulati tral
}25) simulation control
Statiedl el above] - | -
e
Wisual_Agentalk_Agent| v |
[ User Dialog
) ETE el (i
a 15
user extensions |-- |
= 50 =
Hew Agent | [Edit Behavior | [Gneeevenfl 70 x web Help
[eonie J{_Gervied Jf ke J[ oot ] e | |

Figura 9 - Interfaz AgentSheet

AgentSheets permite construir una aplicacion usando la metafora de arrastre de
componentes (drag and drop), de modo de resultar intuitivo para estudiantes sin
conocimientos en programacion.

Un ejemplo de aplicacion simple que se puede desarrollar con AgentSheets es un simple
Frogger, una vez construido puede publicarse en la web como un Applet Java.

La Figura 10 extraida de http://www.agentsheets.com/Applets/froggerl/index.html
muestra un ejemplo de una aplicacion Frogger programada con AgentSheets.
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Figura 10 - Aplicaciéon Frogger en AgentSheet

AgentSheets es usado en algunas escuelas de nivel secundario estadounidenses como Centennial
Middle School o Heatherwood Elementary School [17]. Cabe destacar que es un software
propietario; sin embargo, se ofrece una version de prueba para evaluacion.

Alice3

Alice [18] es una herramienta desarrollada en Carnegie Mellon University que busca ensefiar
conceptos basicos de programacion, asi como la introduccion de conceptos de programacion
orientada a objetos. Con Alice un alumno deberia ser capaz de crear una historia y ver su
ejecucion.

La Figura 11 muestra el entorno de Alice. La figura fue extraida de la presentacion de Alice
realizada en el 2005.
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Figura 11 - Entorno Alice

En la presentacion realizada por los impulsores de Alice hacia representantes de ventas de
Prentice Hall [19], se describié Alice como un conjunto formado por una herramienta y un
libro de respaldo “Learning to program with Alice” de Wanda Dann, Stephen Cooper, and
Randy Pausch.

La Figura 12 muestra tres de los posibles actores en Alice. Cada uno de ellos representa el
concepto de “clase” en el paradigma de programacién orientada a objetos.

Class Class
Guitar Toilet

Figura 12 - Actores en Alice

La Figura 13 muestra el editor de Alice que permite al usuario generar las reglas de la
aplicacion.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional

N
W



R.I.T.A. — Robot Inventor to Teach Algorithms
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Figura 13 - Editor de Alice

Alice permite a los alumnos ubicar actores en un ambiente 3D vy asignarles
comportamiento. El cddigo generado por Alice es similar a java, pero no igual. Segin sus
desarrolladores, deberia ser simple la transicion a C++, Java y VB.Net.

Alice es usado por varias escuelas de EEUU como las integrantes de Virginia Tech, San
Diego State University o Community College of Philadelphia [19]. Aqui en Argentina
algunas escuelas lo incluyen en la curricula, como la Asociacién de Escuelas Lincoln de
Argentina [20].

Como ventaja podemos destacar la relativa simplicidad para generar acciones en los
personajes. Se destaca el factor motivador ya que el alumno observa el resultado final de
su creacion. Sin embargo, probablemente no todos los alumnos se vean atraidos por esta
tematica

Como desventaja cabe indicar que genera un cédigo parecido a Java. Obviamente seria un
entorno mas atractivo para los docentes si el cédigo generado fuera Java.

La Tabla 3 muestra un cuadro comparativo de los ambientes de programaciéon grafica
basados en la definicién visual de reglas

Caracteristica Stagecast Creator AgentSheets Alice
Open source NO NO Sl
Gratuito NO NO Sl
Elementos de | Ninguno Idioma Inglés Idioma Inglés
complejidad de
uso para
programadores
novatos
Nivel de Actividad | ALTO ALTO ALTO
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Complementos NO NO NO
Genera codigo NO NO Sl
Enseianza de | SI NO Sl
Orientacion a

Objetos

Tabla 3 - Cuadro comparativo de los ambientes de programacion grafica basados en

la definicién visual de reglas
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Ambientes de programacion grafica basados en la definicion de
diagramas de flujo

RAPTOR

RAPTOR [21] (Rapid Algorithmic Prototyping Tool for Ordered Reasoning), es un software
desarrollado por la US Air Force Academy escrito en una combinacion de A# y C#.

RAPTOR es un ambiente de programacion basado en diagramas de flujo, disefiado
especificamente para ayudar a los estudiantes a visualizar sus algoritmos y evitar la carga
de conocimientos relacionados a sintaxis, siendo ésta minima. El usuario debe
concentrarse en estructurar un diagrama de flujo como resolucién del problema. Los
programas RAPTOR son creados y ejecutados visualmente siguiendo la ejecucion a través
de un diagrama de flujo.

RAPTOR provee un conjunto bastante amplio de funciones (matemadticas, trigonométricas,
etc.) y un inspector para visualizar los valores que van tomando las variables durante la
ejecucion del diagrama de flujo. Una vez escrito un programa RAPTOR, se puede generar
automaticamente codigo escrito en JAVA, C# o Ada.

RAPTOR esta orientado a usuarios que quieren introducirse al mundo de la programacion
considerando que el publico objetivo deberia ser adolescente y no nifios, ya que al tener
una representacién de diagrama de flujo, y funciones un tanto avanzadas, se requiere un
poder de comprensién mayor que el de un nifio.

La Figura 14 muestra la interfaz de RAPTOR. A la izquierda las formas de diagrama de flujo
disponibles, y a la derecha el programa que el usuario construye.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Figura 14 - Interfaz RAPTOR

Basicamente la interfaz de usuario de RAPTOR cuenta con 4 secciones:

Barra superior, con el menu y la barra de herramientas, que permite configurar y
hacer el seguimiento de la ejecucién de los diagramas de flujo.

Bloque principal/central, que muestra el diagrama de flujo que esta siendo creado

Bloque izquierdo superior, que muestra los “simbolos” que podemos arrastrar
hacia nuestro diagrama de flujo

Bloque izquierdo inferior, que muestra los valores que van adquiriendo las
distintas variables a medida que se ejecuta nuestro codigo

Los simbolos corresponden a las acciones que pueden realizarse en Raptor:

El simbolo de asignacidn, usado para dar valor a una variable.
El simbolo de llamada, usado para hacer llamadas a procedimientos/rutinas.
El simbolo de entrada, usado para obtener entrada desde el usuario.

El simbolo de salida, usado para mostrar texto en la “Master Console” (consola
maestra de salida)

La estructura de seleccidn, usada para decisiones.

La estructura de iteracidon usada para repeticion.
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Como evaluaciéon, podemos indicar como positivo que aun cuando parece ser una
aplicacion bastante simple, brinda suficiente flexibilidad al programador ain cuando la
creacion del algoritmo es visual.

RAPTOR ademas permite la invocacion de procedimientos/métodos creados por el usuario
de la aplicacion. Lo que se le puede criticar a esta aplicacion es la falta de correspondencia
visual durante la ejecucién entre el diagrama de flujo y el cédigo fuente generado.
Adicionalmente no se permite la edicidon del cédigo fuente, todo se realiza a través de la
interfaz visual.

ProgrAnimate x_’),\ T
: Uw._,gff[a nimate

Progranimate [22] es una herramienta accesible a través de la web o como aplicacién de
escritorio, que permite la creacion visual de algoritmos y generacién de coédigo. Esta
herramienta estd orientada a programadores novatos, y asi como RAPTOR, los usuarios
deberian ser al menos adolescentes. En cuanto al disefio del algoritmo, siguiendo la
misma linea de RAPTOR busca una programacién visual que permita al usuario
concentrarse en la resolucién y no en la sintaxis.

Progranimate provee una funcionalidad interesante: la sincronizacién entre el diagrama de
flujo y el cédigo que esta siendo generado, es decir, ante la seleccién de una de las
componentes del diagrama de flujo, se indica resaltado en gris cual es la seccion de
cédigo que le corresponde.

Ademas, provee la capacidad de generar cédigo en tres lenguajes: Java, Visual Basic.Net y
Visual Basic 6.0.

Progranimate puede ser descargado desde internet y ejecutado via Java Web Start o como
un applet embebido en una pagina web. Adicionalmente puede ser instalado localmente
como un JAR (Java) ejecutable en computadoras que no poseen acceso a internet.

La Figura 15 muestra la interfaz de usuario de Progranimate. De izquierda a derecha se observan:
las formas disponibles para crear el diagrama de flujo, el diagrama de flujo resultante, el cédigo
fuente obtenido y la seccion de visualizacion del estado de las variables involucradas.
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Menu Barra de Variables

inti=10;
int dishNo = 10;
string[] dishes = {"Wongton Soup","Spring Ro

System.out.printin("Please enter dish number
Scanner input = new Scanner(System.in);
dishNo = input.nextint();

if (dishNo < dishes.length)
{

A for (i=0;i<dishes.length;i=i+1)

if (dishNo == i)

dishes

String[]

10

Print Output: i + " " + dishes[i]

Please enter dish number "Wonqton Soup”
52 "Spring Roll"

: "Prawn Crackers”
2 : Prawn Crackers _"Special Fried Rice"
- |"Eqq Fried Rice"
"Chow Mein"

"Sweet and Sour Pork”
- |"Chop Suey"”

Read Input:

Paleta Diagrama de Cédigo Consola
Flujo

Figura 15 - Interfaz Progranimate donde se muestran sus componentes

Como ventaja podemos destacar que se tiene una imagen visual completa de lo que el
programa es y comprende. En Progranimate no se permite la edicion del cédigo fuente, lo
cual, si bien puede parecer una limitacion, elimina la posibilidad de generar errores que
pudieran causar confusion (consideremos que el usuario en la mayoria de los casos,
podria no estar familiarizado con la sintaxis).

Acerca de la ejecucién paso a paso, cabe destacar que se iluminan cada uno de los
simbolos del diagrama de flujo, lo que brinda mayor comprension de la ejecucion.

Como desventaja, podemos indicar que si bien resulta bastante comodo tener el cédigo
Java generado al lado del diagrama de flujo. En una edicién inicial, practicamente cada
simbolo del diagrama de flujo queda al lado de su correspondiente c6digo generado, pero
luego, al realizar un acercamiento (zoom) esta asociacién se pierde, lo cual resta claridad.

Progranimate permite editar propiedades de una variable previamente ingresada. Sin
embargo, no se actualizan las referencias a esta variable (no se brinda la posibilidad), de
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modo que el programa no compila y el estudiante debe realizar las correcciones
manualmente

Otro punto a destacar, es que el uso de Progranimate implica un minimo conocimiento de
sintaxis bdsica necesaria. Por ejemplo, para escribir una condicién, comparando un valor
frente a otro, el usuario debe saber que deberia usar el simbolo ==. En el caso de la
sentencia “for”, no permite realizar visualmente la declaracidon de la variable de iteracién
dentro del encabezado del “for”, es necesario crear una variable previamente a la
invocacion en el “for”.

En Progranimate, se podrian introducir mejoras en cuanto a la ayuda al usuario, por
ejemplo al momento que se genera un error cuando se modifica el c6digo de manera
manual en el diagrama de flujo, ya que considerando que el usuario no es conocedor del
lenguaje, puede escribir cédigo que genere errores, con lo cual el codigo no compila y al
no recibir un mensaje de ayuda que clarifique la situacién, se dificulta la correccién de
errores

En general, Progranimate es una herramienta bastante completa, pero que requiere de
usuario con algin minimo conocimiento de programacion y de sintaxis de lenguajes de
programacion.

La Tabla 4 muestra un cuadro comparativo acerca de los ambientes de programacion
grafica basados en la definicién de diagramas de flujo

Caracteristica RAPTOR Progranimate
Open source NO NO
Gratuito SI SI
Elementos de | Idioma inglés Idioma inglés

complejidad de uso
para  programadores
novatos

Nivel de Actividad MEDIA BAJO
Complementos NO NO
Genera codigo Sl SI
Ensefianza de | NO NO

Orientacion a Objetos

Tabla 4 - Cuadro comparativo acerca de los ambientes de programacion grafica

basados en la definicion de diagramas de flujo
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Ambientes de programacion basados en nodos

Si bien probablemente sea el tipo de programacion con menos opciones, vale la pena
mencionar dos de éstos ambientes que tienen mucho desarrollo, uno de ellos de Apple y
el otro de Microsoft.

Quartz Composer

Quartz Composer [23] es un ambiente de programacién visual, incluido en la suite de
herramientas de desarrollo de Xcode de Apple, desarrollada para su sistema operativo OS
X. Quartz Composer permite crear composiciones graficas (como aplicaciones de efecto) y
composiciones de movimiento. Todo se realiza mediante la vinculacion de nodos.

La Figura 16, extraida de http://developer.apple.com/ muestra una sencilla composicién.

- & Enabla

Interpalation © X Position

O Start Value | O Y Position

0 End Value O I Position

2 Duiration X Rotation

O Tension O Rotation

2 Repeat Mode & Z Rotation

O Interpalation I C Width
O Height
CrDepth
C Front Color
@ Front Image
O Left Color
@ Left Image
O Right Color
@ Right Image
O Back Color
@ Back image
Q Top Color
@ Top Image
Q- Bottom Color
@ Bottom Image
2 Blending
Cr Depth Testing
& Face Cullimg

Figura 16 - Ejemplo de aplicacion en Quartz Composer

Este tipo de ambiente esta destinado a una audiencia que tiene una cierta nocién de términos

como “variables”, “paralelismo”, etc.
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En funciéon de la complejidad de la aplicacion que deseamos desarrollar, el editor puede parecer un
poco confuso, ya que tenemos superposicion de nodos y conexiones por toda la pantalla.

Una limitante muy importante es el ambiente de ejecucién requerido.

La Figura 17, extraida de E-Cell Simulation Environment 3D [24] muestra un diagrama mas
complejo donde se relacionan nodos.

e

e

Figura 17 - Ejemplo de aplicacion compleja en Quartz Composer

Si bien la interface resulta bastante agradable, el uso de Quartz Composer es bastante especifico,
pero se presenta como modelo que podria seguirse si se quisiera implementar una herramienta
para programacion en general basada en nodos.

Microsoft Robotics Developer Studio (MRDS)

MRDS [25] es una de las herramientas mas completas para generacion de cédigo y cuya
tematica también es la programacion de robots, éstos pueden ser virtuales o reales.
Adicionalmente abarca aspectos de manejo de concurrencia y comunicacién. Es necesario
contar con la plataforma .Net para su ejecucion.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Esta herramienta esta orientada a todos aquellos que estan interesados en robdtica y
pretende evitar los aspectos finos de la programacién. No pareciera orientado a ensefar
programacion, sino a programar sin preocuparse por la sintaxis. De hecho, la aplicacién
tiene muchas opciones disponibles, lo cual resulta positivo para usuarios avanzados o al
menos ya con conocimientos de informatica; sin embargo, para un usuario novato puede
parecer una aplicacion bastante compleja.

MRDS se compone de Microsoft Visual Programming Language Express Edition (VPL), un
ambiente de programacién grafico orientado al flujo de datos para escribir aplicaciones
CCR/DSS (Concurrency and Coordination Runtime/ Decentralized Software Services).
Basicamente VPL controla el flujo de datos y qué componentes son ejecutadas en funcién
de los datos que ingresan. Las aplicaciones son composiciones de servicios los cuales son
creados simplemente arrastrando y soltando componentes en un area de trabajo (canvas)
y conectandolos basados en las dependencias entre los datos.

Un flujo de datos VPL consiste de una secuencia conectada de actividades representadas
como bloques con entradas y salidas que pueden ser conectadas con otros bloques de
actividad.

La Figura 18 muestra un ejemplo de como se conectan los nodos en MRDS.

SayText B ,_;"_.,"

Data

pl:  [>sp

int«

Variable

e @

int

—SayText-P Li &, Lg

Variable
SetBy Calculate
ik, 4

Figura 18 - Ejemplo de aplicacion sencilla en MRDS, donde se realizan unos simples
calculos

Bloques de actividad tienen conexiones que representan mensajes enviados desde una
actividad hacia otra

Durante la realizacion de pruebas con esta herramienta, fue necesario recurrir varias veces
a la ayuda, lo cual demuestra que la generacién visual del cédigo no resulta del todo
intuitiva.

Competicion Microsoft

En el ano 2008 Microsoft anuncié oficialmente la competencia Robochamps basada en
desarrollos sobre MRDS. Actualmente el sitio oficial http://www.robochamps.com se
encuentra deshabilitado hasta la proxima convocatoria y en su lugar redirije a
http://imaginecup.com/ lugar donde se desarrollan otras competencias organizadas por
Microsoft.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Algunos sitios donde se puede encontrar informacion acerca de lo que fueron las
competencias son blogs se algunos seguidores:

http://blogs.msdn.com/angus_logan/archive/2008/04/25/robochamps-
launched.aspx: blog donde se muestran algunas imdagenes de la interface de
RoboChamps)

http://www.on10.net/blogs/tina/Robo-Champs-My-robot-is-bigger-then-your-
robot/: sitio donde se explica en un video en qué consisten las competencias.

La Figura 19 muestra la pagina principal de dos de las competencias realizadas.

ROBOENCHAMPS

Figura 19 - Portal de Competencias RoboChamps

Existen varias aplicaciones que usan MRDS, a modo de ejemplo:

*= Princeton University's DARPA Urban Grand Challenge (competicién “driverless cars”)
programada enteramente en MRDS.

= MySpace usa MRDS para aplicaciones non-robotic en el back end del sitio.

= En 2008 Microsoft lanzoé una competicién de simulacion acerca de robdtica llamada
RoboChamps usando MRDS, 4 desafios estan disponibles: maze, sumo, urban, y mars
rover. El ambiente simulado y los robots usados por la competicién fueron creados por
SimplySim y la competencia fue esponsoreada por KIA Motors

= La seccion de robdtica y algoritmos de la competicion Imagine Cup software del 2009
us6 también el ambiente visual de simulacién de MRDS.

Algunas consideraciones

La aplicaciéon tiene muchas opciones disponibles, lo cual resulta positivo para
usuarios avanzados o al menos ya con conocimientos de informatica, ya que para
un usuario novato puede parecer una aplicacion bastante compleja.

No es multiplataforma, es requisito ejecutar la aplicacion sobre platafoma .Net.
Hubiera sido deseable que se hubiera ejecutado -por ejemplo - sobre Mono.
(http://www.mono-project.com/)

La Tabla 5 muestra un cuadro comparativo de los ambientes de programaciéon grafica
basados en nodos
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Caracteristica Quartz Composer MRDS

Open source NO NO

Gratuito NO Sl

Elementos de | Tiene requerimientos | Tiene requerimientos
complejidad de | de conceptos basicos de conceptos basicos
uso para

programadores

novatos

Nivel de Actividad | ALTO MEDIO
Complementos NO NO

Genera codigo NO NO

Ensefianza de | NO NO

Orientacion a

Objetos

nodos

Tabla 5 - Cuadro comparativo de los ambientes de programacion grafica basados en
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Ambientes de programacion basados en bloques

La idea detras de la programacidon en bloques consiste en dejar de lado las cuestiones
sintacticas de los lenguajes de programacién, y en su lugar formar una estructura de
cédigo mediante la organizacidon de piezas al estilo de un rompecabezas. Es decir, las
formas de los bloques indican cuando es posible o no un encastre o conexiéon de los
mismos.

Ejemplos de entornos de programacion de este tipo son LogoBlocks, StarLogo TNG,
Applnventor, etc.

LogoBlocks

LogoBlocks [26] es una aplicacion desarrollada por Andrew Begel como miembro del
Massachusetts Institute of Technology (M..T.) [27] y permite estructurar programas en
bloques. El uso principal de esta aplicacién es poder generar instrucciones que luego son
enviadas a un “cricket”, el cricket no es mas que una pieza de hardware que entiende un
limitado nimero de comandos. En el caso de LogoBlocks, ésta secuencia de acciones son
enviadas via el puerto infrarrojo a un dispositivo.

La Figura 20 muestra graficamente como se realiza la comunicaciéon en LogoBlocks.

£ Interface
Z
Infrared
@
£— Serlal Port -

! 1

Desktop PC

Cricket

Figura 20 - Diagrama que muestra la interaccion entre la PC y el Cricket

Los bloques de LogoBlocks estan agrupados por colores, de modo de facilitar visualmente la
lectura y relacionar la tematica a la que se refiere el bloque usado. La Figura 21, extraida de la
pagina web de introduccion a LogoBlocks [28] muestra como se visualizan y forman
composiciones con estos bloques.
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Figura 21- Composicidon de bloques en LogoBlocks

LogoBlocks esta escrito en Java y mediante librerias de transmision y recepcion (RXTX) puede
conectarse a otros dispositivos via el puerto serial.

El uso mas frecuente de LogoBlocks es la ensefianza de programaciéon mediante la programacién
de chips que permitan controlar piezas de hardware relativamente simples ya que las instrucciones
son limitadas.

Rescatamos de este ambiente la simplicidad al generar el algoritmo mediante la composicion de
bloques, como contrapartida, es limitado su uso.

StarLogo TNG

StarLogo TNG [29] es una aplicaciéon creada por el M.L.T. en el marco del Scheller Teacher
Education Program (conocido como MIT STEP) y que permite crear juegos y simulaciones
3D mediante la técnica de programacion en bloques. Se podria ver como una evolucion del
LOGO original donde de planteaban los movimientos de una tortuga.

Los programas estructurados en StarLogo TNG pueden resultar mas complejos que otros
orientados a la misma tematica.

La Figura 22 muestra la interfaz del ambiente de desarrollo StarLogo TNG.
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vl pousdgan

Figura 22 - Interfaz StarLogo TNG

StarLogo TNG tiene la misma flexibilidad que LogoBlocks al permitir la estructuracién de
bloques. Adicionalmente brinda un escenario 3D donde se visualiza la ejecucion (los
movimientos de una tortuga).

StarLogo TNG estd escrito en Java y por tanto, para ejecutarse necesita que esté instalada
la plataforma Java. Si bien la descarga de StarLogo TNG es gratuita, alin no es opensource.

Py

MIT App Inventor CL
T e

App Inventor

App Inventor [30] es una aplicacion originalmente provista por Googley actualmente
mantenida por el MIT, especificamente por el MIT Center for Mobile Learning. Segln se
indica en su pdgina de presentaciéon, esta aplicacion permite a personas que no estan
familiarizadas con la programaciéon de computadoras, crear software que se ejecute en el
sistema operativo Android (es decir, aplicaciones para dispositivos moviles).

La interfaz es muy parecida a la que brinda StarLogo TNG, y de hecho, el editor de bloques
guarda estrecha relacion con StarLogo TNG debido a que ambos usan el framework
OpenBlocks, el cual permite que los usuarios puedan visualmente arrastrar y soltar los
bloques para crear la aplicaciéon Android. Esta aplicacion se desarrollé durante el afio 2010
por Google. En agosto de 2011, Google anuncié que App Inventor seria discontinuado
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como producto de Google y que se distribuiria de modo open source como parte del MIT
Center for Mobile Learning.

La interaccion por parte del programador con App Inventor se realiza a través de internet,
via un navegador web. La aplicacién puede conectarse con un teléfono o en su defecto con
un emulador. Los servidores de App Inventor almacenan los proyectos de los usuarios. La
Figura 23 muestra los componentes que participan en una aplicacion Applnventor.

& >

Google App Inventor Servers

Pt Bann

2 app 1ventor GBI s-00em
Ao

————
=
T

App Inventor Designer App Inventor Blocks Editor Android Emulator

S

Android Phone

Figura 23 - Componentes de una aplicacion Applnventor
Para construir una aplicacién, el usuario interactla con las siguientes aplicaciones:
= App Inventor Designer, donde se seleccionan las componentes de la aplicacion.

= App Inventor Blocks Editor, donde se ensamblan los bloques que conforman el
programa. Las componentes se ensamblan visualmente como piezas de un
rompecabezas.

= Es posible testear la aplicacion en un teléfono. Una vez testeado se empaqueta la
aplicaciéon con extensién “apk” para su distribucién de modo de producir una
aplicacion stand-alone.

El estado actual de Applnventor es una versidn Beta.
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La Figura 24 muestra el entorno de trabajo App Inventor Designer, mientras que la Figura
25 muestra la estructuracion de los bloques en App Inventor Blocks.
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Figura 24 - Interfaz Applinventor
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Figura 25 - Composicion de bloques en Applnventor

Nuevamente, se rescata la simplicidad de este tipo de programacion, a la vez se destaca la
facilidad para crear aplicaciones relativamente simples que puede llegar a desarrollar un
programador novato. Como contrapartida, podemos sefalar que Applnventor no permite
descargar el cédigo generado, sélo el paquete final que se distribuira como aplicacién
Android.
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La Tabla 6 muestra un cuadro comparativo de los distintos ambientes de programacién

basados en bloques evaluados.

R.I.T.A. — Robot Inventor to Teach Algorithms

Caracteristica LogoBlocks StarLogo TNG App Inventor
Open source NO NO NO
Gratuito Sl SI SI
Elementos de | Ninguno Ninguno Ninguno
complejidad de
uso para
programadores
novatos
Nivel de Actividad | BAJO BAJO MEDIO
Complementos NO NO NO
Genera codigo NO NO NO
Enseianza de | NO NO NO
Orientacion a
Objetos

Tabla 6 - Cuadro comparativo de los distintos ambientes de programacion basados

en bloques evaluados
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Conclusiones acerca de las herramientas evaluadas

La idea detras de la evaluacidon de las herramientas vistas fue rescatar todo aquello que
puede resultar interesante en una aplicacion cuyo objetivo sea el aprendizaje de la
estructuracién de ideas y la programacién. Si bien hay una variedad muy amplia de
aplicaciones y estdn destinadas a distinto tipo de audiencia, con algunas salvedades
particulares el objetivo es el mismo.

Si bien hay herramientas muy completas, ese mismo nivel de completitud hace que sea
mas complejo el uso considerando como audiencia un programador novato.

A continuacién algunas de las caracteristicas que considero son deseables en un programa
que va a ser usado por un programador novato.

= La simpleza de la programacion en bloques: ya que la misma forma de los bloques
nos indica como estructurarlos de una manera valida

= Motivacion e iniciativa de captar la atencion de los usuarios de la aplicacion: Alice,
LogoBlocks o StarLogo TNG permiten ver los resultados del trabajo realizado. Por otro
lado, Microsoft Robotics Developer Studio plantea adicionalmente otro tipo de
motivacion: el reconocimiento en competencia.

= La correspondencia visual entre la especificacion de un algoritmo y el cédigo
fuente resultante: éste es el caso de Raptor.

= El seguimiento paso a paso de la secuencia de pasos que conforman nuestro
algoritmo: en el caso de RoboMind lo realiza de una manera muy amigable para el
usuario.

- Evaluacion y revision de herramientas relacionadas al software educacional
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Capitulo 3 - Ensenanza de Informatica en las
escuelas secundarias técnica de la provincia de
Buenos Aires

El Plan de mejoras del Instituto Nacional de Educacion Tecnoldgica (INET) [31], mediante la ley
26058 [32] promulgada en septiembre del 2005, permiti6 a las escuelas secundarias técnicas
equipar su laboratorios de computacion con equipamiento especifico de redes, con PCs modernas.
Luego el programa Conectar-lgualdad, les asigné a todos sus alumnos netbooks, también se
actualizé el disefio curricular creandose la nueva escuela secundaria técnica que tiene 7 afos, con
6 obligatorios y uno optativo, que tiene como terminal el titulo de técnico en informatica (7 afios) y
bachiller con orientacion en informatica (6 afio). Sin embargo todas estas mejores no fueron
acompafadas adecuadamente con actualizaciéon a sus docentes, de manera de incorporar en el
aula de la escuela técnica saberes que luego puedan ser retomados en la universidad para
aquellos estudiantes que continden sus estudios de informatica en el nivel universitario o generar
un técnico informatico que pueda incorporarse en el mundo del trabajo de la tecnologia.

Para abordar el tema de ensefianza de informdtica en escuelas secundarias técnicas de la
provincia de Buenos Aires, debemos tener en cuenta que al dia de hoy es casi imposible
no estar conectado de alguna manera a Internet, ya sea de una manera muy basica, a
través de nuestras cuentas de correo, o integrandonos a la sociedad virtual a través las
redes sociales o a través de los juegos en red. Debemos reconocer que estos ultimos
captan fuertemente la atencién de ninos y adolescentes.

Hoy en dia, si bien existe un disefio curricular en las escuelas acerca de los contenidos a
impartir respecto de practicas informaticas, la forma de implementarlo puede variar de
una a otra. Muchas veces depende de la capacidad y la formacién del docente que se hace
cargo del curso.

Con respecto a la escuela primaria, algunas escuelas ofrecen un primer acercamiento a la
informatica mediante aplicaciones didacticas (como Alice) que no ensefan exactamente a
programar sino mas bien, a poder armar escenarios con personajes que interactuan,
permitiendo de esta forma acercar al alumno al uso de una computadora y a la creacion de
una aplicacion.

En la escuela secundaria técnica de la provincia de Buenos Aires, no hay un estandar
acerca de un lenguaje de programacidon en particular, en general se ensefia a usar
herramientas de ofimatica como el paquete OpenOffice o MS-Office, e inclusive tienen
convenios con universidades, como la Universidad Tecnoldégica Nacional, que brinda
certificacion en este tipo de herramientas [33].

En conclusion, no existe un consenso acerca de los contenidos, depende de la capacidad y
entusiasmo por parte del docente.

En otro nivel, tenemos a la escuela secundaria técnica. Todo este cambio en nuestra
sociedad, implicoé que el contenido curricular de la escuela secundaria técnica se actualice.
El disefio curricular actual en la escuela secundaria técnica de la provincia de Buenos Aires
responde a lo establecido en el afio 2008, de acuerdo a la Ley de Educacién Nacional, de
Educacién Provincial y de Educacion Técnico Profesional y el Decreto N° 144/08 [34]. De
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esta forma, se oficializa la incorporacién de tecnicaturas informdticas en la escuela
secundaria técnica.

De acuerdo a lo establecido en el Decreto N° 144/08, se establecié que la Educacién
Secundaria Técnica y la Educacion Secundaria Agraria conforman alternativas de educacion
obligatoria, con siete afios de duraciéon, y constituyen unidades pedagdgicas y
organizativas comprendidas por una formacién comuin y una orientada, de caracter
diversificado, que responden a diferentes areas del conocimiento. El ciclo de formacion
comun a todas las tecnicaturas es conocido como Basico y comprende 3 afios, mientras
que los 4 afios restantes corresponden a formacion especifica de cada especialidad.

Se establecié que cumplidos los primeros seis afios de la Educacion Secundaria Técnica o
de la Educacion Secundaria Agraria, el alumno obtiene un titulo de finalizacién de estudios
secundarios. Se establece que acreditando los siete afnos de la Educacion Secundaria
Técnica o de la Educacion Secundaria Agraria, el alumno recibe el titulo de Técnico en el
area ocupacional especifica elegida.

Acerca del disefo curricular de la educacion secundaria modalidad técnico profesional
[35], se estipulan las siguientes tecnicaturas:

= Técnico en Electromecanica

= Técnico en Administracion de las Organizaciones
= Técnico Quimico

= Técnico en Tecnologia de los Alimentos

= Técnico en Electrénica

= Técnico en Informatica Personal y Profesional
= Maestro Mayor de Obras

= Técnico en Aeronautica

= Técnico Avidnico

= Técnico en Automotores

= Técnico en Servicios Turisticos

= Técnico en Multimedios

= Técnico Constructor Naval

Es de notar, que la formacién en informatica adquiere el grado de tecnicatura, sentando
las bases para la posterior incorporacién del alumno en el ambito universitario.

La formacion general y comin a todas estas tecnicaturas estd conformada por las
siguientes materias:
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= Arte

= Educacién Fisica

= Filosofia

= Geografia

= Historia

= Inglés

= Literatura.

= Politica y Ciudadania

= Salud y Adolescencia

Ademas, se incluyen las siguientes materias, consideradas parte de una formacién
cientifico-tecnoldgica.

= Matematica

» Fisica

* Quimica

= Derechos del Trabajo

= Emprendimientos Productivos y Desarrollo Local

= Modulos relacionados con las Tecnologias de la Informacién y Comunicacién

Como producto de una revisién de la estructura curricular de las tecnicaturas existentes,
podemos indicar que so6lo dos de estas tecnicaturas incluyen contenido relacionado a
programacion: la Tecnicatura en electrénica y la Tecnicatura en informdtica profesional y
personal. Cabe destacar, que es escasa la informacidon acerca de como se realiza la
incorporacion de conocimientos relacionados la programacién, es decir, si bien el
estudiante debe aprender conceptos basicos que abarcan desde el concepto de “variable”,
“estructuras de control” e incluso “escritura de paginas web”, no se brinda detalle de qué
metodologia se usard para la incorporacion de estos conceptos, con excepciéon de una
materia de la tecnicatura en informatica profesional y personal donde se incluye en el
contenido curricular la “Resolucion de problemas simples mediante diagramacién légica”.

A continuacion, a modo informativo, un extracto de las secciones relacionadas a aspectos
de programacién de las dos (2) tecnicaturas previamente mencionadas.

Estructura curricular: Técnico en Electréonica
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Materia: LENGUAJES ELECTRONICOS
Modulo: perteneciente a la formacién Cientifico-tecnologico (5to afio)
Carga Horaria Total: 72 horas reloj

Contenidos minimos: Lenguajes y pseudolenguajes aplicados en electrénica. (C, C++,
Pascal, Delphi, Visual Basic, Borland C). Introduccién al Lenguaje C: Evolucién histérica de
los lenguajes de programacion. Historia del Lenguaje C. Introduccién al ANSI C. Conceptos
preliminares. Conceptos basicos de la diagramacion logica. Entornos de programacion.
Compiladores. Linkeadores. Maneras de compilar un programa. Introduccion al ANSI C:
Estructura del ANSI C. Estructura de un programa en C. Operadores (Légicos, Aritméticos y
Relacionales). Tipos de datos. Modificadores de tipo. Variables locales y globales.
Constantes locales y globales. Instrucciones al pre-procesador. Concepto de Biblioteca.
Biblioteca estandar y de usuario. Programacién Basica en C: Introduccion a la
programacion en lenguaje C. Entrada y salida de datos (funciones bdsicas). Funciones
matemadticas basicas (math.h). Manejo basico de caracteres (ctype.h). Controles de flujo
(parte 1): Estructuras condicionales (if - switch - else...if - ?:). Controles de flujo (parte 2):
Estructuras de repeticion (while - do...while - for). Manipulacién de caracteres (ctype.h).
Manipulacién de cadenas de caracteres (string.h).

Materia: LENGUAJES ELECTRONICOS
Modulo: perteneciente a la formaciéon Cientifico-tecnologico (6to afo)
Carga Horaria Total: 72 horas reloj

Contenidos minimos: Programacién Avanzada en C. Registros. Arrays unidimensionales y
bidimensionales. Punteros. Funciones. Funciones definidas por el usuario. Tipos de
funciones. Pasaje por valor y por referencia. Archivos. Archivos de texto. Archivos
binarios. Introduccidon a la Programacién de Bajo Nivel en C. Variables registro (register).
Operadores a nivel de bits.

Estructura curricular: Técnico en Informatica Profesional y Personal
Materia: LABORATORIO DE PROGRAMACION

Médulo: perteneciente a la formacion técnico especifica (4to afio)

Carga Horaria Total: 72 horas reloj

Contenidos minimos: El médulo no hace referencia a ninglin lenguaje de programacion
especifico, aunque se recomienda el trabajo sobre el ANSI C/C++.

Interpretacion y resolucidon de problemas. Interpretacion de enunciados. Identificacidon de
datos, problema a resolver, resultados. Resolucion de problemas identificando los datos,
planteo y prueba de la solucién. Definicién de algoritmo y programa. Concepto de

- Enseflanza de Informatica en las escuelas secundarias técnica de la provincia de Buenos Aires

N
e}



R.I.T.A. — Robot Inventor to Teach Algorithms

compilador y enlazador. Entornos de desarrollo integrados (IDE). Concepto de coédigo
fuente, objeto y binario.

Algoritmos de resolucién lineal. Algoritmos de resolucién mediante métodos lineales.
Aplicacién del criterio top down en la resolucion de problemas. Concepto de variable y
constante. Asignacion del tipo de dato. Diagramacion ldgica. Modelos y estandares de
diagramacion. Resolucion de problemas simples mediante diagramacién légica. Concepto
de Contador y Acumulador.

Tipos de datos y modificadores. Tipos de datos aplicados a la programacion.
Determinacion del tipo de dato. Variables enteras, reales, booleanas y de caracteres.
Rango de datos. Variables locales y globales. Modificadores de tipos. Palabras reservadas.

Operadores y su precedencia. Operadores aritméticos, relacionales y légicos. Operadores
unarios. Operadores a nivel de bytes y a nivel de bits. Precedencia de operadores.

Estructuras condicionales. Toma de decisiones. La estructura condicional if...else.
Resolucién de algoritmos en los que se apliquen estructuras condicionales. Condicionales
simples y anidadas. Estructuras condicionales de seleccién multiple switch...case.
Resolucién de problemas mediante el disefio y desarrollo de programas. Prueba de
escritorio.

Estructuras de repeticién. Concepto de estructura de repeticion. Repeticion controlada por
contador y por centinela. Estructura de repeticion for. Estructuras de repeticiéon while y
do...while. Condiciones de corte y salida de programa. Resoluciéon de problemas mediante
el desarrollo de algoritmos donde se apliquen estructuras condicionales y de repeticién.

Disefio de programas, técnicas para la construccién, documentacién y seguimiento.
Clasificacién de los lenguajes de programacion. Seleccién de la herramienta adecuada
seglin la plataforma sobre la cual se realizard la solucion. Confeccion de la
documentacion. Ventajas de comentar los programas realizados. Implementacién y
seguimiento de la solucién desarrollada. Asistencia basica al usuario.

Materia: Investigacién Operativa
Modulo: perteneciente a la formacién cientifico tecnoldgica (6to afio)
Carga Horaria Total: 108 horas reloj

Contenidos minimos: Esta descripcion presenta aquellos contenidos que podrian
desarrollarse en el transcurso de las actividades formativas. La misma no indica secuencia,
serd el equipo docente a cargo del moédulo quien resuelva en qué momento y a través de
qué actividades los desarrollara.

Teoria de grafos. Definiciones, Algoritmos, Programacion por camino critico, Nimeros
aleatorios. Algoritmos de generacién y prueba, Simulacién, Fundamentos de modelizacion
(paseos aleatorios). Programacion lineal, Modelo, Algoritmo Simplex. Procesos de Markoff.
Teoria de Colas. Teoria de juegos, Criterios de eleccién de estrategias, Teoria de la
Decision. Técnicas de resolucién de problemas, Andlisis Directo, Andlisis retrégrado,
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Heuristica. Modelizacién, Etapas (con aplicacién a los puntos anteriores), Aplicacién a
Modelos de stock. Conflicto. Resolucion. Toma de decisiones.

Materia: LABORATORIO DE PROGRAMACION
Modulo: perteneciente a la formacion técnico especifica (6to afio)
Carga Horaria Total: 72 horas reloj

Contenidos minimos: Nuevamente, en esta materia se indica que es factible de
desarrollarse con cualquier lenguaje de programacion, se sugiere, asi como en el afo
anterior, el trabajo con ANSI C/C++.

Estructuras de datos. Definicidon e inicializacién de estructuras. Acceso a los miembros de
la estructura. Funciones y estructuras. Definicién de tipos. Uniones. Procesamiento de
archivos. Jerarquia de datos. Archivos y flujos. Acceso secuencial. Acceso aleatorio.
Archivos de texto y binarios. Introduccion a las estructuras dindmicas en programacion.
Estructuras autorreferenciadas. Asignacion dindmica de memoria. Listas. Listas enlazadas.
Pilas. Colas. Arboles. Concepto de Shell. Shells y sistemas operativos. Operaciéon de los
shells y conceptos de sintaxis Variables utilizadas y establecidas por el shell.
Procesamiento en segundo plano y control de procesos. Sustitucién de comandos.
Creacién de alias de comandos. Programacién de shell. Generacion de archivos de inicio
de shell. Scripting.

Materia: LABORATORIO DE APLICACIONES
Modulo: perteneciente a la formacion técnico especifica (6to afio)
Carga Horaria Total: 72 horas reloj

Contenidos minimos: Nociones de transmisién de la informacién. Redes de datos.
Servicios de TCP/IP. Fundamentos de Internet, a nivel de hardware y software. Evolucion
de Internet. Internet y la World Wide Web. Andlisis y comparacién de los navegadores WEB
mas utilizados. Estandar W3C.

Introduccion al HTML. Especificaciones DTD, relacién con la W3C. HTML y XHTML.
Estructura de un documento HTML. Etiquetas y atributos generales. Cabecera de un
documento HTML. Sintaxis de las etiquetas. Atributos body. Estructuracién del texto.
Disefio y desarrollo de paginas WEB simples. Prueba, analisis y comparacién del codigo
con distintos navegadores WEB. Manipulacion de fuentes en HTML. Etiquetas para el
enlace a sitios WEB y archivos. Vinculos a imagenes, videos y sonido. Generacién de listas.
Mapeado de imagenes. Estructuracién y atributos de las tablas. Formularios, declaracién y
manipulacidon. La etiqueta <div> como contenedor, su utilizacién y atributos. Hojas de
estilos en cascada (CSS). Importancia de la programacién utilizando el HTML estricto.
Anadlisis de interpretacion de los navegadores. Selectores. Declaraciones multiples.
Agrupacidon de estilos. Herencia. Ventajas de escribir cédigo utilizando CSS. Disefo vy
desarrollo de sitios WEB para determinados navegadores. Cddigos CSS como facilitadores
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de mantenimiento de los sitios WEB. Registros de dominios. Delegacién del dominio.
Servidores de nombres de dominio (DNS). Sitios WEB vs Blogs. Métodos para subir el sitio
al servidor (clientes FTP). Introduccién a los lenguajes de clientes. Definicién de scripts.
Programacion de scripts. Tratamiento, definicion y tipos de variables. Operadores
aritméticos, relacionales y ldgicos. Estructuras condicionales y de repeticion. Objetos,
funciones y métodos. Objetos y funciones predefinidas. Los objetos del navegador.
Formularios avanzados. Concepto de cookie. Las cookies y los lenguajes de clientes.
Lenguajes de servidor. Diferencias con lenguaje de cliente. Introduccion al PHP.
Declaracién de variables, constantes y tipos de datos. Funciones bdsicas. Operadores
aritméticos, relacionales y logicos. Estructuras condicionales. Estructuras de repeticién.
Funciones de usuario, pasajes por valor y por referencia. Vectores y matrices.
Manipulacién de cadenas de caracteres. Bases de datos en SQL. PHP y MySQL.
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Capitulo 4 - OpenBlocks

OpenBlocks [5] es la plataforma sobre la cual R.I.T.A. esta construido. En este capitulo se
explicara su génesis y cuales son las facilidades que brinda.

iQué es OpenBlocks?

OpenBlocks es un framework distribuido por el Massachusetts Institute of Technology's
Scheller Teacher Education Program (STEP) y surge como tesis de maestria en Ciencias de
Computacion e Ingenieria de Ricarose Vallarta Roque (afio 2007).

OpenBlocks esta basado en las ideas de StarLogo TNG, realizando mejoras en funcién de
pruebas realizadas sobre el mismo. StarLogo TNG esta orientado al desarrollador de
aplicaciones y al disefiador de lenguajes. En el caso del desarrollador, si bien puede tener
conocimientos de programacién, no necesariamente podria tenerlos en un lenguaje de
programacion particular. En el caso de los disefiadores de lenguajes, OpenBlocks busca
ayudarlos a entender las complejidades a las que se enfrenta un desarrollador como
experiencia que permita mejorar el disefio.

La distribucion de OpenBlocks es gratuita, bajo licencia del MIT y estd a disposicién
publica un articulo con nociones generales de la tesis, mientras que una versién mas
completa se reserva para miembros del M.I.T.

El framework OpenBlocks

OpenBlocks mantuvo varias de las ideas de StarLogo TNG, en particular lo que hace a la
interfaz visual, es decir la forma de los bloques y conectores, y se agregaron
caracteristicas en pro de mejorar la vista y usabilidad de los bloques.

OpenBlocks brinda un espacio de trabajo (workspace) donde se crea un programa
mediante el drag and drop de bloques. Los bloques se encuentran definidos en un archivo
XML de definicion del lenguaje. El lado izquierdo de la imagen contiene los bloques
disponibles, mientras que el lado derecho, es el panel de edicion (conocido como “block
canvas”) y contiene los bloques que componen nuestro programa.El panel de edicion
ademas puede estar dividido en subsecciones, que corresponden a paginas. Cada pdagina
servira de contenedor a partes de nuestro cédigo.

La Figura 26, extraida del articulo de presentacién de la tesis OpenBlocks disponible a
todo publico muestra a la izquierda los bloques disponibles y a la derecha los bloques que
componen un programa.

- OpenBlocks
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Figura 26 - Bloques en OpenBlocks

Los bloques OpenBlocks

Los bloques disponibles son administrados por “factories”, de modo que su visualizacién
puede estar agrupada por funcionalidad. El usuario toma un bloque, lo arrastra y suelta en
la ubicacion deseada en el area de trabajo.

Una vez que se suelta el bloque, OpenBlocks evalia la cercania de otros bloques vy
determina si puede efectuarse la conexién entre el “socket” de un bloque y el “plug” del
otro bloque.

OpenBlocks provee varios tipos de conectores, a modo de ejemplo, veamos la Figura 27
donde se muestran las formas de los conectores.

= )
J &

Figura 27 - Conectores en OpenBlocks

Block Drawers

Los Block Drawers son gerenciadores de bloques y pueden ser de distintos tipos:

= Factory: contiene bloques y es capaz de producir varias instancias de los mismos.
También sabe como borrar un bloque cuando es elimininado del block canvas.

- OpenBlocks
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= Page: Es el contenedor principal que aloja nuestros bloques en el block canvas, puede
existir una o mas de una en el block canvas.

= Custom: en caso de querer incluir nuevos tipos de drawers. Para definir un drawer de
tipo custom, es necesario modificar los archivos de configuracion asociados a
OpenBlocks.

Los drawers pueden ser estaticos o dindmicos. Los drawers estaticos quedan en la misma
ubicacion del area de trabajo durante toda la ejecucion de la aplicacién, mientras que los
drawers dindmicos flotan sobre el block canvas y pueden ser desplazados/colapsados
sobre el drea de trabajo.

Caracteristicas que ayudan al usuario de OpenBlocks

= Minimap: es un widget que muestra el area de trabajo de manera reducida, brindando
un pantallazo de las distintas secciones del programa. El usuario de la aplicacién
puede posicionarse en un area del minimap y automaticamente, el block canvas
centrara en pantalla el contenido seleccionado.

= Ordenamiento automatico de los bloques

= Comentarios. Los bloques pueden tener asociados comentarios. El usuario de la
aplicacién debe hacer click con el boton derecho del mouse y seleccionar la opcién
“Comment Block”.

Componentes de OpenBlocks

Archivo de definicion del lenguaje: Este archivo contiene informacién acerca de los
bloques disponibles en la aplicacion, y se definen sus caracteristicas como etiqueta, tipo,
color, etc. e informacién de posibles conexiones con otros bloques.

= WorkspaceController: Esta clase actia como interfaz entre el area de trabajo y el resto
de las «clases que componen el framework OpenBlocks, ademas, el
WorkspaceController es el responsable de:

o Efectuar la carga del archivo de definicién del lenguaje
o Operatoria de carga y guardado de proyectos

= BlockLinks (Reglas de conexion): OpenBlocks provee clases que se encargan de decidir
si dos bloques pueden conectarse o no, en funcién de si cumplen o no determinadas
reglas. Por ejemplo, la clase CommandRule sabe determinar si dos bloques de tipo
“command” (comandos) pueden conectarse estando uno abajo o encima del otro,
mientras que la clase SocketRule se encarga de determinar si un bloque puede
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conectarse con otro en funciéon de la forma de su “socket” ( se refiere al conector a la
derecha del bloque) y “plug” ( la forma a la izquierda del bloque) respectivamente.

*= Pueden adicionarse mas reglas implementando la interfaz LinkRule.

= Workspace Listener: El WorkspacelListener es una interfaz que permite escuchar
eventos que ocurren en el area de trabajo, por ejemplo, cuando un bloque es
agregado, removido o simplemente movido de lugar, cuando se produce una conexién
o desconexion de bloque, o cuando una pagina es agregada, removida o renombrada
en el block canvas.

Limitaciones y otras consideraciones

La principal limitacion de este framework -expresado en el articulo- consiste en escribir lo
correspondiente a la traduccion a un lenguaje de programacién ya sea compilado o
interpretado.

En el articulo de presentacion de OpenBlocks, se hace alusion a guias recomendadas en
funcion de la experiencia que obtuvieron en los test de usabilidad realizados:

= Restringir el ambiente, considerando que serd usado para usuarios principiantes. Es
decir, que las opciones de configuracién en cuanto a la vista sean limitadas, caso
contrario, pueden perder el foco de atencién que deberian tener en el encastre de
bloques por detalles de visualizacion.

= Proveer constante feedback acerca de las acciones que el usuario esta realizando. Por
ejemplo, cuando un blogue no puede conectarse por algin motivo o si OpenBlocks
estuviera ligado a un lenguaje en particular, brindar informacién acerca del error de
compilacion.

= Considerar el uso de pequenos subconjuntos de bloques. En las pruebas realizadas se
encontré que muchos bloques pueden aturdir a los principiantes y hacerlos sentir
inseguros acerca de que bloque tomar para lo que desean implementar.

- OpenBlocks
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Capitulo 5 - Robocode

R.LLT.A. tiene como aspecto motivador la construccién de un robot que pueda competir
con otros. Las caracteristicas generales de este robot estdn definidas en el framework
Robocode. Este anexo trata de dar una idea del alcance de Robocode [4].

{Qué es Robocode?

Robocode es un juego de programacion donde el objetivo es programar la estrategia de
un robot para competir contra otros robots en un campo de batalla. El jugador es el
programador del robot, quien no tendra influencia directa en el juego, sino que mediante
el cédigo brindara inteligencia al robot, indicando como comportarse y reaccionar frente a
eventos ocurridos en el juego. El nombre Robocode es una abreviacion para "Robot code".

El juego esta disefiado para ayudar a aprender Java de una manera entretenida, donde el
desafio es el estimulo para el aprendizaje. Los robots son escritos en el lenguaje de
programacion Java, y el juego Robocode -también escrito en Java- puede ejecutarse en
cualquier sistema operativo que posea la plataforma Java, tales como Windows, Mac OS X,
Linux etc.

Las batallas de Robocode ocurren en un campo de batalla, donde pequefios robots luchan
hasta que sélo uno resulta victorioso en la contienda.

Breve resena historica

El proyecto Robocode lo inicié originalmente Matthew A. Nelson, como un proyecto
personal a fines del 2000 y se volvié una cuestion profesional cuando el proyecto paso6 a
formar parte de IBM, bajo el nombre de AlphaWorks, en Julio del 2001.

A principios del 2005, Robocode fue llevado a SourceForge [36] donde quedaba disponible
como software de cddigo abierto, en ese momento la version de Robocode era la 1.0.7.
Robocode se distribuye bajo los términos de la licencia EPL (Eclipse Public License).

En este punto, el desarrollo de Robocode se mantuvo casi detenido. Mientras tanto, la
comunidad detras de Robocode comenzé a desarrollar sus propias versiones depurando
bugs y sumando valor con nuevas caracteristicas en Robocode, ademas de las
contribuciones particulares también open suorce para Robocode y las contribuciones del
proyecto RobocodeNG por Flemming N. Larsen.

Viendo que nada parecia ocurrir con el proyecto Robocode en un lapso de tiempo de un
afno, en Julio del 2006 Larsen tomé el control del proyecto Robocode como administrador
y desarrollador en SourceForge. El proyecto RobocodeNG fue cancelado, pero la variante
Robocode del 2006, que contenia muchas contribuciones de la comunidad fue combinada

- Robocode
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en la versién oficial 1.1 de Robocode. Desde entonces, se siguen realizando
periddicamente nuevas versiones que incluyen contribuciones de la comunidad. A la fecha
de esta presentacion, la ultima versién corresponde a Robocode 1.7.4.1.

Requerimientos del sistema

Para instalar y ejecutar Robocode, debe tener instalado JavaTM SE (Estandar Edition) en su
sistema. La actual versién de Robocode requiere al menos Java 5 (Java 1.5.0) o mas
reciente. Java puede ser descargado de manera gratuita y puede ejecutarse en
practicamente todos los sistemas operativos.

Antes de descargarlo e instalarlo, puede verificar si ya posee una instalacién disponible
desde la pagina: http://www.java.com/en/download/installed.jsp

Configurar el PATH

Es muy importante configurar el PATH apuntando a la carpeta “bin”, de modo de poder
ejecutar la maquina virtual de Java -java.exe- desde cualquier ubicacién en la linea de
comandos.

Configurar el path en Windows

Agregue la ruta hasta la maquina virtual de Java configurando la variable de entorno PATH,
de la siguiente manera PATH=%PATH%;JAVA_HOME\bin.

1. Encuentre el directorio donde tiene instalado Java. La ubicacion default es: C:\Program
Files\Java\jre6\bin

2. Copie esa ruta.

3. Haga click con el botén derecho del mouse en “My Computer” (“Mi PC”) y seleccione
“Properties” (“Propiedades”). A continuacién, la ventana de didlogo del sistema
aparecerd. En Windows Vista, seleccione "Advanced system settings" (“Configuracion
Avanzada”) en el panel lateral. En XP, seleccione el tab “Advanced” (“Avanzado”).

4. Ahora haga click en el boton ubicado en la parte inferior derecha de la ventana,
etiquetado "Environmental Variables" (“Variables de Entorno”).

5. Bajo la categoria "System variables" (“Variables del sistema”) ubicado en la parte
inferior, busque la variable "Path" y haga doble click sobre esta.

6. En el campo de texto "Variable value" (Valor de Variable), ubique el cursor después del
ultimo caracter de lo que ya esta configurado (recuerde escribir punto y coma al final
del texto original si no existe este punto y coma) y pegue la ruta hasta alcanzar el
directorio local java\bin (el que copié previamente). Finalmente, a continuacién de la
ruta recién ingresada escriba punto y coma para finalizar la linea.

- Robocode
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Descarga de la aplicacion Robocode

A la fecha, la dltima versidon del proyecto Robocode es la 1.7.4.1 y puede descargarse
desde: http://sourceforge.net/projects/robocode/files/

Una vez descargado, la instalacidn se realiza desde la linea de comandos, ejecutando:

java —jar robocode-1.7.x.x-setup.jar

Esta ejecucién nos guia en el proceso de instalacién. Por defecto nos dejara la instalacién
en el directorio “robocode” de la raiz de nuestro sistema. La instalacion nos deja a
disposicién un archivo robocode.bat para la ejecucién de la aplicacion.

{Qué es un robot?

Un robot consiste de 3 partes individuales:

Body (Cuerpo): Es quien lleva encima el arma con el
radar. Los movimientos que puede hacer el cuerpo son
hacia adelante, hacia atrds, hacia la izquierda o
derecha.

Gun (Arma): Montada sobre el cuerpo, es usada para
disparar balas. Los movimientos que puede hacer son
hacia la izquierda o derecha.

Radar: Montado sobre el arma, es usado para
“escanear” otros robots cuando se mueve. El
movimiento que puede realizar es hacia la izquierda o
derecha. Este radar genera “avisos o sefiales” cuando
un robot es detectado.

La Figura 28, extraida de http://robowiki.net/
muestra graficamente la composicion de un robot.

Un Robot basicamente opera de la siguiente manera:

= Se inicializa
= Busca a otros robots
= Ataca a otros robots

= Se defiende de otros robots

Figura 28 - Composicion
de un Robot

- Robocode
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;Qué facilita Robocode?

Robocode nos brinda en particular 2 herramientas necesarias para la creaciéon y prueba de
la estrategia de nuestro robot:

= Un editor de texto, basico, para escribir el
comportamiento de nuestro robot. Por
defecto se muestra un cédigo bdsico a
modo de referencia para el usuario. La
Figura 29 muestra como se visualiza este 5
sencillo editor de texto. B

uld be puc

Figura 29 - Editor Robocode

= Un campo de batalla, donde nuestro
robot sera puesto a prueba, el cual puede
visualizarse en la Figura 30.

Figura 30 - Campo de batalla
Robocode

Coordenadas y convenciones de direccion

El campo de batalla de Robocode tiene las siguientes consideraciones acerca del campo de
batalla:

- Robocode
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- Robocode wusa el sistema de {0, battlefield_height) (battiefield_width battlefield_height)
coordenadas cartesianas. Es decir g Oes
la coordenada (0, 0) estd ubicada 1
abajo a la izquierda del campo de

bata”a 270 deg - ‘\‘.‘ 90 deg

» La direccion se fija segun las
agujas del reloj: 0 / 360 grados
hacia el "Norte", 90 grados hacia
al “Este”, 180 grados hacia el 00) (battiefielc_wicth, 0)

“Sur", y 270 grados hacia el
“Oeste".

180 deg

Figura 31-Sistema de Coordenadas
absolutas

La Figura 31, extraida de

http://robowiki.net/ muestra las

convenciones acerca de las

coordenadas en el campo de

batalla.

Robocode también tiene convenciones acerca del Bearing (angulo relativo al cuerpo del
robot)

= El rango de grado, va desde los -180 0 deg
a 180 grados
» La orientacidn es relativa a la posicién S |
en grados a la orientaciéon de nuestro ; ﬁ } foute
robot
= la Figura 32, extraida de
http://robowiki.net/ muestra como +/-180 deg
se consideran los angulos relativos al
cuerpo del robot. Figura 32 - Sistema de Coordenadas

relativas al cuerpo del robot

La energia de un robot

Al comienzo del juego, nuestro robot -representado por un tanque- posee una
determinada cantidad de energia, durante el trascurso del juego, esta cantidad de energia
variara en funcioén de las acciones que realice. Un robot sin energia no puede realizar mas
acciones, por lo que inevitablemente serd alcanzado por las balas enemigas y se producira
su muerte.

- Robocode
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A modo de resumen, las variaciones de la energia se deben a las siguientes situaciones:

= Al producir un disparo. Cuando se dispara se penaliza restando una determinada
cantidad de energia dependiendo de cuanta energia haya empleado en el disparo.

= Chocar contra un robot. Si durante el transcurso de la batalla nuestro robot choca
con algin otro robot se pierde una cierta cantidad de energia.

= Chocar contra los muros.

= Recibir un impacto. Si nuestro robot es alcanzado por una bala (enemiga o amiga) se
resta una cantidad importante de energia. Esta es la mayor penalizacion que ocurre.

= Utilizacion intensiva del radar.

= Tiempo de inactividad. Si transcurre mucho tiempo y no se produce ninguna accién
se sufre una penalizacién de energia disminuyendo a medida que el tiempo avanza.

= Acierto sobre el enemigo. Si una bala de nuestro robot acierta sobre un robot
enemigo, nuestro robot recibe una cantidad de energia adicional.

A continuacién, en detalle presentamos mads consideraciones que deberian tenerse en
cuenta al pensar una estrategia:

Acerca de las Balas
= Dafo: 4 * poder de fuego.
o Si poder de fuego > 1, hace un dafio adicional = 2 * (power - 1)
= Velocidad: 20 - 3 * poder de fuego
= Calor generado por el arma: 1 + poder de fuego/ 5.
* No se puede disparar si el calor generado > 0.
= Todas las armas estan calientes al comienzo de cada “round”.

= Poder devuelto al acertar al enemigo: 3 * poder de fuego

Acerca de las Colisiones
= Si colisiona con otro robot:
o Cada robot recibe 0.6 de dafo.

o Si un robot se estaba alejando del punto donde ocurri6 la colision, no sera
detenido.

= Sj colisiona con un muro:

- Robocode
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o Los AdvancedRobots pierden abs(velocidad) * 0.5 - 1; (hunca es menor a 0).

Acerca del Incremento de energia
= Nuestro robot empieza con una cierta cantidad de energia (100)

= Acierto sobre el enemigo. Si una bala de nuestro robot acierta sobre un robot
enemigo, nuestro robot recibe una cantidad de energia adicional.

*= Los robots en estado “agotado” por disparar demasiado son deshabilitados (Si alcanza
a otro robot, gana nuevamente energia)

Estrategias de un Robot

La estrategia de un robot deberia hacer un uso 6ptimo de cada una de sus componentes,
como el radar y las balas. Asimismo, la estrategia de movimiento permitird no ser
alcanzado por sus enemigos.

Acerca de la Estrategia de radar

La estrategia de radar se clasifica en:
= Simple. Apuntar el radar en la misma direccién que el arma.
= Circular. Mantener el radar girando constantemente.
= Tracking. Mantener el radar fijo sobre un objetivo.

= Optimal. Mover el radar de modo de escanear todos los robots tan rapido como
sea posible.

Hay que tener en cuenta que escanear consume tiempo.

Acerca de la Estrategia de movimiento
La estrategia de movimiento se clasifica en:
= Movimiento en una linea recta. Facil de predecir por enemigos.

= Movimiento en curva (circular). Evita ser alcanzado por un robot que apunta de manera
estacionaria o lineal. Facil de predecir por enemigos.

= Moverse hacia adelante o atras, oscilante.

= Moverse en una direccion random. En general disminuye el riesgo de ser alcanzado
por cualquier estrategia, aunque aumenta las probabilidades de choque.

- Robocode
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= Anti-gravedad: mantenerse lejos de areas peligrosas

Acerca de la Estrategia de disparo

La estrategia del disparo se clasifica en:

= Estacionario. Dispara hacia la actual ubicacion del objetivo. Es la mas simple y menos
efectiva de las estrategias.

= Linear. Dispara donde se asume estara el objetivo.

o

@)

@)

Considera que se mueve a una velocidad constante en linea recta.
Efectivo cuando el objetivo esta cerca.

Los movimientos de un robot pueden ser aproximados en una linea recta
por un periodo muy corto de tiempo. Se vuelven poco confiables
rapidamente.

= Circular. Dispara donde se asume estara el objetivo.

o

Asume que se mueve a una velocidad constante y a una velocidad angular
constante.

Funciona un poco mejor que la estrategia lineal.

Recomendacion: cambiar la velocidad rapidamente, detenerse y arrancar,
moverse hacia atras y adelante rapidamente.

= Oscilatorio. Se asume que el robot objetivo estd moviendose hacia atrds y adelante
continuamente.

@)

Pocos robots implementan esta estrategia.

= Movimiento “pattern matching”. Dispara prediciendo una posicién.

o

Guarda los movimientos pasados del robot y asume que éste se movera
siguiendo ese patron.

Es mejor que las estrategias anteriores

Consume mas tiempo de procesamiento por las blsquedas exhaustivas.

Ejecucion de Robocode

La organizacién y ejecucién de una batalla en Robocode sigue los siguientes pasos:

1. Lavista en pantalla es (re)pintada.

- Robocode
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2. Todos los robots ejecutar su cédigo hasta que se tomen medidas (y entonces hacen
una pausa).

3. El tiempo es actualizado (tiempo= tiempo + 1).

4. Todas las balas se mueven y se chequea si hay colisién. Incluye la accion de disparar la
bala.

5. Todos los robots se mueven (arma, radar, orientacion, aceleracion, velocidad,
distancia, en ese orden).

6. Todos los robots escanean (y colectan mensajes de equipo).
7. Todos los robots toman nuevas medidas

8. Cada robot procesa su cola de eventos.

Informacion Adicional

Tiempo y distancia en Robocode

= Tiempo (t): es medido en "ticks". Cada robot tiene un turno por “tick”. 1 tick = 1
turno.

= Medidas de distancia: En general en pixels. Hay 2 excepciones:

= Todas las distancias tienen precision en numeros reales, es decir, es posible
moverse una fraccion de pixel

= Robocode escala el campo de batalla para encajar en la pantalla.

Fisica del movimiento del Robot
= Aceleracion (a):
o Los Robots aceleran a razén de 1 pixel/turno
o Los Robots desaceleran a razén de 2 pixels/turno

o Robocode determina la aceleracién, basado en la distancia que el robot se
quiere mover

= Ecuacion de la Velocidad (v): v = at.
o Lavelocidad nunca puede exceder 8 pixels/turno.

= Ecuacion de la distancia (d): d = vt.

- Robocode
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Rotacién del Robot, Arma y Radar
» Maxima velocidad de rotacion de un robot:
o (10 - 0.75 * abs(velocidad)) grados/ turno.
o A mas velocidad, mas lento el turno.
= Maxima velocidad de rotacion de arma:
o 20 grados/turno (sumado a la velocidad de rotacién del robot)
= Maxima velocidad de rotacion de radar:

o 45 grados/turno. (sumado a velocidad de rotacion de radar)

La interfaz grafica provista por Robocode, permite crear un Robot de la siguiente manera:

La Figura 33 muestra cémo se crea un nuevo robot. Desde el menu superior principal se
debe seleccionar la opcién “Robot”, a continuacién se desplegard un menu con la opcién

“Editor”.

BN

B Robocode (paused)

Batile [Robot| Options Help.
Editor Chil+E

Import downloaded robot

Package robot for upload

Create a robot team

Main batte log

0]

[Pause/Debug | NextTum Stop Rests:
0 5 10 15 20 35 30 4 50 &5 90 150 1000

Figura 33 - Menu Robot en Robocode

La Figura 34 muestra la ventana resultante de la accién anterior. Esta ventana conocida
como “Robot Editor” nos permitira crear un Robot basico:

- Robocode
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] Robot Editor (=] |

[Fi] Ecit Compiler Window Help

Mew

Robot  Ctrl+N
Java File Ctrl+Maydsculas+ N

Open Ctri+ 0
Extract downloaded robot for editing
Save Ctrl+5

Save As Ctrl+ Maytisculas+5
Exit

Figura 34 - Creacion de un Robot en Robocode

Al hacer click en la opcién de menu New > Robot, se nos mostrara una ventana donde
vamos a ingresar el nombre del Robot, este nombre debe comenzar con letra mayuscula,
ya que se correspondera con una clase Java. Una vez ingresado el nombre, haremos click
en el botén “Aceptar”. La Figura 35 muestra como se realiza la creacién del robot.

P Robort Editor =[B] %

File Edit Compiler Windew Help

New Robot

Type in the name for your robot.
Example: MyFirstRobot
|MyFrstRabot

Figura 35 - Ingreso del nombre de nuestro Robot en Robocode

Una vez que hemos ingresado el nombre, se nos pide un nombre “identificatorio” que
permita diferencia nuestro robot de alglun otro robot ya existente y que se llame de la
misma manera. De hecho, lo ideal seria que todos los robots creados por un mismo
jugador pertenezcan al mismo “paquete”. Este nombre identificatorio se escribird en
minudscula, y sera el nombre de un paquete en Java. La Figura 36 muestra como se

- Robocode
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visualiza ésta ventana de creaciéon de paquete. Una vez completado este nombre, hacemos

click en el botén “Aceptar”.

B Robot Editar

l=|&] 5=

File Edit Compiler Window Help

MyFirstRobot - package name

Please enter your initials.

To avoid name cenflicts with other robots named MyFirstRobot,
we need a short string to identify this one as one of yours.

Your initials will work well here,

butyou may choose any short string that you like.

You should enter the same thing forall your robats.

[

Figura 36 - Ingreso del nombre de paquete de nuestro Robot en Robocode

Una vez realizados los pasos previos, Robocode nos muestra un coédigo basico que
permite a un robot combatir, aunque sin mucha inteligencia. El cédigo generado es el que

se muestra en la Figura 37.

4 Robot Editor

Retroceder 100

Qué hacer si es alcanzado por una

File Edit Compiler Window Help
[ Editing - MyFirstRobot *
1 package war:
2| import robocode.®;
3
4| yux
5| # myFirstRobot - a robot by (your name here)
6 =,
I public class MyFirstRobot extends Robot
M
9 jEE
10 * run: MyFirstRobot's default behawior
114 wy
12 public woid run() {
13| H
s+ aeeer epns et Mover hacia adelante 100
14 4/ and the next lin
15| /¢setlolors{Colol.t 2 s #
16 while(true) { .
17 74 Replace the mexe 4 lines wien any b Girar €l arma a derecha 360
18 ahead(100) ;
19| turnGunRight [360)
20 back (100) 7
21 rurnGunRight (360) 2
22 )
23| 3
24| H
Girar el arma a derecha 360
25 /%% % onScannedRobot: What to do when you see another robot)
26| public woid onScannedRobot{ScannedRobotEvent e) { |
27 fire(l):
28 ) |
29
30| yer + onEitEvEullen: That to do vhen vou're it by @ bullen % El juego avisa al robot que descubrié
31 public void onHitByBullet(HitByBulletEvent &) {
32 turnleft(90 - e.getBearing(]);
33| 3
34|
ELI Y
36|

Figura 37 - Codigo base de un Robot en Robocode

En este punto estamos listos para “guardar” nuestro cédigo desde la opcién de menu File
> Save) y luego “compilar” este mismo cdédigo desde la opcién Compiler > Compile. Una
vez realizado todo esto, tenemos nuestro primer robot compilado en Java.

- Robocode
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Inicio de una batalla en Robocode

Una vez realizada la instalacién, iniciar una batalla para probar el funcionamiento de
Robocode es muy simple.

Primero, en la barra de menu superior debe

seleccionar la opcion Battle > New, como se :
EW{EN Robot  Options  Help

muestra en Figura 38. o G
Open Chrl+D

Figura 38 - Creacion de una batalla
en Robocode

A continuacién aparecera la pantalla “New Battle” (Nueva Batalla), donde podra seleccionar
los robots y opciones para la batalla.

La pantalla de seleccion de Robots, esta compuesta por 2 bloques principales.

= El bloque de la izquierda que muestra los Robots disponibles organizados en
“packages” (paquetes), donde una vez seleccionado el “package” se muestran los
robots ubicados dentro de ese “package”. Consideremos a cada package como la
forma de reunir todos los robots creados por un mismo autor.

= El bloque de la derecha que muestra la seleccion final realizada

Para esta batalla se seleccion6 MyFirstRobot, RamFire y Tracker. Se agregan estos 3 robots
al campo de batalla haciendo doble click en sus nombres o seleccionando cada uno vy
hacienda click en el boton “Add” (agregar). La Figura 39 muestra como se realiza ésta
configuracion.

- Robocode
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i New Battle

Robots | BattleField | Rules

Select robots For the battle
Available Robots Selected Robots

Packages Fuobots sarnple.MyFirstR.obat
sample, Corners ~ sample.R.amFire
sample sample, Crazy Add Al -=» sample. Tracker
sampleteam sample. Fire

sample. MyFirstR.obok
sample. LamFire
sample. SiktingDuck.
sample, SpinBot
sample. Target
sample. Tracker

sample, TrackFire
warnnle W allz

(Mo package)
Murnber of Rounds

=- Remove

»
<

-

II D

Press FS to refresh <- Remove Al

sample MyFirstRobot by Mathew Melson EBuilt For 1.0

& sawple zobot

\Webpage Moves in a seesaw motion, and spins the gun around at each end

Turnz perpendicular teo the dizrection ¢f a bullet that hits it

C\robocodetrobotstsampleMyFirstRobot . class

[ Next ] [ Start Battle H Canicel ]

Figura 39 - Seleccidn de los robots que competiran en una batalla Robocode

En Robocode, cada batalla consiste de un nimero de “rounds”, por defecto 10 rounds
conforman una batalla. Esta opcidon puede modificarse.

Finalmente hay que hacer click en el botén “Start Battle” (“Comenzar Batalla”) para
comenzar la batalla.

Modos de Batalla en Robocode

Las batallas se pueden plantear en 3 escenarios:

= Uno contra uno: En este tipo de contienda nuestro robot se enfrenta a un Unico robot
oponente. Nuestro robot debe destruirlo antes de que el enemigo destruya a nuestro
robot.

= Mele: Todos contra todos. En esta situacion estamos rodeados de robots enemigos,
donde ellos a su vez son enemigos entre si. Esto puede considerarse un factor
adicional para codificar nuestra estrategia.

* Lucha de equipos: Debemos armar un conjunto de N robots que lucharan de forma
coordinada contra otro equipo. En este tipo de batalla se pone a prueba la
colaboracién y comunicacién en cada equipo.

- Robocode
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Competencias Robocode

La competencia oficial Robocode es RoboRumble [37], ademds es la competicion mas
importante para los robots de Robocode, con categorias para 1vl, Melee, Teams, y Twin Duel, y
subcategorias para MiniBots, MicroBots, y NanoBots (categorizados en funcion de la cantidad de

lineas de codigo).

- Robocode

~
(==



R.I.T.A. — Robot Inventor to Teach Algorithms

Capitulo 6 -El Proyecto R.L.T.A.

La gestacion de R.I.T.A. como proyecto pasé por varias etapas, en este capitulo se incluye
informacién referente a su evolucién, y lo que corresponde a los conceptos basicos y
cuales son las opciones que brinda como producto final. Mas informacién especifica sobre
los sistemas alrededor de R.I.T.A. puede encontrarse en los capitulos previos: Openblocks
y Robocode.

Evolucion del proyecto

El objetivo de este proyecto consistid en construir un software suficientemente amigable
para permitir a los usuarios -estudiantes de escuelas técnicas con orientacién en
informdtica- a pensar en la légica de la solucién a un problema, dejando al software las
cuestiones de traduccidn en un lenguaje especifico.

Como elemento motivador -considerando la edad de la audiencia a quien esta dirigida
esta aplicacion- se decidié que la tematica de implementacion fuera un complemento al
framework Robocode. Robocode brinda los elementos basicos para programar estrategias
de robots y ademas evaluar cual es la mejor estrategia mediante una batalla donde
participan los robots implementados.

En un principio, la implementacion del proyecto fue planteada en JavaFX[38] (version 1.2)
perteneciente a Sun Microsystems, Inc., una tecnologia relativamente nueva y muy
prometedora por lo descriptivo de su lenguaje, y por ende su orientacion al uso no sélo
por parte de programadores sino de usuarios de otros ambitos, como disefiadores
graficos. JavaFX 1.2 permitia construir interfaces atractivas al usuario final. Se inici6
entonces la implementacién con JavaFX 1.2.

Cabe destacar que mientras se gestaba este proyecto, Oracle Corporation adquirio
Sun Microsystems, Inc., y por ende, pasaba a ser el propietario de la nueva tecnologia
JavaFX. En los anuncios posteriores realizados por Oracle, se remarcé la importancia de
impulsar y apoyar el progreso de JavaFX a través de nuevas versiones, descartando asi
cualquier rumor de discontinuacidon del producto; sin embargo, los usuarios de JavaFX
estuvimos no menos de 1 afio esperando por estas nuevas versiones, hasta que
finalmente se hizo el anuncio: en septiembre del 2010 Oracle decidié discontinuar el
soporte para la udltima versién de JavaFX y optaba por quedarse con una parte del
proyecto, la cual incluiria en las futuras versiones de la plataforma Java. Oracle ademas
decidié descartar una parte del proyecto original, el scripting, que hacia particular y
diferente de JavaFX (actualmente llamado proyecto Visage[39]).

En este punto tenemos un proyecto de tesis encamindndose en una tecnologia obsoleta,
sin soporte del fabricante y sin expectativas de que futuros informaticos puedan
extenderlo funcionalmente. Considerando que al realizar un proyecto de tesis es deseable
que el proyecto sea extensible, permitiendo mejoras en el futuro, se opté también por
discontinuar la implementaciéon de esta tesis en JavaFX, y usar una tecnologia estandar

- El Proyecto R.L.T.A.
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incluido en todas las versiones de Java: la APl Swing. En definitiva, se seguia cumpliendo
con los objetivos originales y se reusaba parte de lo implementado en JavaFX.

Paralelamente a todos estos acontecimientos relacionados a JavaFX, llega a mi
conocimiento un framework disponible en cédigo fuente abierto en la web y escrito en
Java, generado como resultado de una tesis de maestria del MIT: “OpenBlocks[5]" que
plantea una solucién a la programacién en bloques.

Basicamente OpenBlocks provee “bloques graficos” para estructurar un programa, pero no
un lenguaje asociado a estos bloques. Se optd por testear este software, revisar su
implementacion y estructuracion, llegando a la conclusién que podia ser integrado como
parte de la solucién buscada. Obviamente, deberia modificarse, completarse y ampliarse el
cédigo de OpenBlocks para adaptarlo al resultado esperado. Asimismo, se integré todo lo
relativo al lenguaje resultante esperado de la compilacion: codigo JAVA.

En este punto tenemos una tecnologia de implementacién definida: Swing, un framework
de programacién en bloques disponible para ser reutilizado y extendido: Openblocks y un
elemento motivador para los usuarios: las competencias en Robocode. Esto definié un
nuevo y definitivo marco de trabajo para el proyecto.

iQué es R.LT.A?

R.LT.A. (Robot Inventor to Teach Algorithms) es una aplicacién Java que integra los
frameworks OpenBlocks y Robocode. Esta integracién consistid en adaptar y extender las
funcionalidades brindadas por Openblocks para que brinde soporte a las clases Java
provistas por Robocode, asi como también a estructuras Java clasicas de modo que el
usuario de R.I.T.A pueda mediante Openblocks escribir la estrategia de un Robot.

El trabajo de integracién demando por un lado la investigacién del framework Openblocks,
ya que la documentacién disponible es muy acotada y no existe una comunidad de
respaldo a la misma. Por otro lado, también se estudid la viabilidad de usar el framework
Robocode como parte de la solucidén. En Robocode un robot es un tanque de batalla. Lo
que resulta atractivo de Robocode es el plblico al cual esta orientado, principiantes con
ganas de aprender a programar y por otro lado el aspecto motivador que trae consigo,
dado que la construccidon realizada por el principiante (estrategia de un robot), puede
ponerse a prueba frente a otros robots. Luego de realizar una revisién de las
caracteristicas provistas por Robocode, se llegé a la conclusién de que ésta tesis
permitiria la construccién de un robot en particular: JuniorRobot.

La integracién consistié principalmente en adaptar los archivos de configuracién de
Openblocks para que soporten Java y al JuniorRobot, y también en proveer un conjunto de
clases que sirvan de complemento y soporte a las clases provistas por Openblocks, de
modo que se genere automaticamente codigo fuente Java de acuerdo a la APl Robocode.
También se realizaron otras tareas también importantes como adaptacién y mejora sobre
el funcionamiento de Openblocks, cambios en la interfaz visual Openblocks asi como
incorporacion de nuevas opciones, en particular se destaca la que permite compilar el
cédigo Java y poner a prueba los robots generados, permitiendo al usuario seleccionar los

- El Proyecto R.L.T.A.
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robots y lanzando automaticamente el entorno Robocode. Todo de una manera
transparente para el usuario de la aplicacion.

La Figura 40 muestra la vista de una batalla Robocode. La estrategia de los tanques esta
escrita empleando R.I.T.A.

Figura 40 - Batalla en Robocode

A medida que el usuario de la aplicacién planea su estrategia usando la programacién en
bloques, puede visualizar -si asi lo desea- el cédigo Java resultante. Una vez que el
usuario termina de disefiar su estrategia de combate, puede medir su efectividad
combatiendo contra otros robots. En éste punto el usuario debe visualizar el cdédigo
generado, ya que la opcidn de poner a prueba su robot se encuentra en el mismo panel
que el codigo fuente Java. En conclusion, R.I.T.A. permite al usuario de una manera casi
transparente compilar el cédigo Java generado y ponerlo en ejecucidon en el escenario
brindado por Robocode.

La operatoria de R.I.T.A. para el usuario final puede simplificarse en tres (3) pasos, como
se muestra en la Figura 41:

Paso 1: Paso 2: Paso 3:

El usuario El usuario El usuario observa su
estructura bloques compilay robot en accién

que definen su ejecuta su

estrategia robot

Figura 41 - Operatoria del usuario final en R.L.T.A.

- El Proyecto R.L.T.A.
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A nivel de implementacion, la operatoria de R.I.T.A. es un tanto mas compleja, la Figura
42 muestra un esquema simplificado de lo que ocurre detras de camara:

Paso 1: Paso 2: Paso 3:

R.I.T.A. extiende R.I.T.A. genera R.I.T.A. dispara el

Openblocks cddigo Java a ambiente de

brindando soporte a partir de los ejecucion Robocode,

nuevos bloques bloques. indicandole que
Genera los nuestro robot es uno
archivos .class de los combatientes
y .Jjar

Figura 42 - Operatoria de R.I.T.A

Los archivos .class se generan en la carpeta correspondiente al paquete Java especificado,
si no se hubiera realizado esta Ultima accion, se ubican en un paquete generado durante
la instalacion, que por defecto se llama “misrobots”.

Cuando se lanza la ejecucién de Robocode, R.I.T.A. le indica a Robocode informacién de
cada robot: el nombre del paquete y el nombre del robot que deberd ser puesto en
combate.

R.I.T.A. permite crear robots simples, conocidos como JuniorRobot[40]. Este tipo de robot
si bien es el mas simple dentro de las categorias de robots que pueden construirse con
Robocode, permite poner en practica los conceptos de programacién que los alumnos
deben aprender, al menos en la primera etapa del aprendizaje. De hecho, en el mismo
proyecto Robocode, se recomienda a las personas interesadas en programar un robot, que
empiecen tratando de programar un JuniorRobot. Un JuniorRobot mantiene informacion
basica del estado de un robot y ademas reacciona a eventos que ocurran sobre él o en su
entorno.

R.L.T.A. provee los siguientes tipos de bloques:
= estructuras de control (if-then / if-then-else / while / for)
= definicidn de variables, a las cuales se les puede dar un valor o recuperarlo
= creacidon de métodos con parametros y valores de retorno

= tipos de datos Integer, Boolean y String

- El Proyecto R.L.T.A.
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= variables predefinidas para un JuniorRobot
= métodos predefinidos para un JuniorRobot

La Figura 43 muestra ejemplos de bloques que representan estructuras de control

Figura 43 - Bloques que representan estructuras de control

Con estos elementos el usuario construye estructuras de bloques que corresponden a su
estrategia de combate. En general, hay una relacién directa entre la complejidad de la
estrategia y la complejidad de la estructura de bloques resultante.

R.I.T.A. ademas permite:

= notificar al usuario mediante una serie de alertas (sonoras y visuales) acerca de la
conexioén correcta o no de los bloques

= guardar el cédigo fuente

= compilar los archivos a en bytecode y de ser necesario notificar errores en
compilacion

= guardar todo el proyecto para una posterior edicién

= poner a prueba la estrategia enfrentando a nuestro robot contra otros.

Dificultades en el desarrollo del proyecto R.I.T.A.

Si bien OpenBlocks constituye la base de R.LL.T.A, este framework debié modificarse y
ponerse a punto para poder cumplir con los objetivos planteados. Las principales
dificultades encontradas fueron las siguientes:

1. Escasa documentacion disponible.

Se encuentra a disposicién del publico en general un articulo de presentacion de la tesis
[5] con conceptos generales relacionados al proyecto, no se brindan detalles especificos
del funcionamiento, es decir, para poder extender el funcionamiento es necesario hacer
una revision de las clases intervinientes y como se relacionan entre ellas. Ademas resulta
necesario hacer un seguimiento paso a paso para poner en claro estas relaciones. Existe
una versién mas completa de este articulo, pero esta disponible s6lo para miembros del
M.LT.

- El Proyecto R.L.T.A.
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Por este motivo fue necesario realizar una inversién de tiempo para entender el framework
y la arquitectura del proyecto.

2. Puesta a punto de la implementacion de OpenBlocks.

No toda la funcionalidad del framework -disponible a todo publico en la web- funciona
correctamente. Es de esperar que haya una versién mas completa dentro entorno del MIT,
dado que durante la presentacién de OpenBlocks como tesis de maestria, se realizaron
pruebas de campo. El aspecto mas critico fue el relacionado a la generacién de nuevos
“métodos” (procedimientos).

Extensiones realizadas sobre OpenBlocks

1. Métodos definidos por el usuario

R.LT.A. permite la creacién de métodos. Los métodos bajo la forma de estructura en
bloques, tienen un nombre, parametros, un cuerpo y un tipo de retorno, tal como lo
tendria un método Java. Estos métodos puedan ser invocados desde otros bloques.
R.LLT.A. mantiene consistencia en las llamadas a estos métodos, por ejemplo, al eliminar
un método de area de trabajo’, R.I.T.A. elimina del area de trabajo todas las referencias al
mismo, ya que de otro modo resultaria en cédigo inconsistente. Si bien OpenBlocks brinda
una estructura similar bajo el nombre de “procedure”, en R.L.T.A. se agreg6 el codigo
necesario para su correcto funcionamiento.

La Figura 44 muestra como se visualiza un método en R.I.T.A. En este ejemplo el método
se llama médulo, el cual realiza una serie de operaciones para finalmente devolver un
valor.

dndendo

dnasor
modulo

dividendo

dividendo = divisor

mod = dnasor

[ setmod mod - divisor

VWalor devuelto mod

' El 4rea de trabajo constituye la seccion de 'R.I.T.A. donde se ubican los bloques que constituyen la
estrategia del robot, es decir, los bloques disponibles son arrastrados usando “drag-and-drop” hacia ésta
seccion.

- El Proyecto R.L.T.A.
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Figura 44 - Ejemplo de un método en R.L.T.A.
2. Parametros polimorficos.

Los métodos en R.I.T.A pueden tener uno o varios parametros y de distintos tipos. Para
permitir que los usuarios puedan insertar un parametro de tipo Integer, Boolean o String,
se usa un tipo de conector especial para los bloques, llamado polimoérfico. Si bien
OpenBlocks ya brinda una definicibn de este tipo de parametro se amplié su
funcionalidad.

Los parametros polimoérficos de métodos no permiten nombres repetidos y ante un
cambio -por ejemplo de nombre o tipo- se actualizan las referencias desde otros bloques
para mantener la consistencia.

La Figura 45 muestra un método con dos pardmetros: el primero un conector de tipo
“String”, y el segundo con forma polimérfica

~ parametrolexto

miMetodo

Figura 45 - Método con Parametro. Si bien el conector del valor “texto” es el mismo,
R.L.T.A. valida e informa del error al usuario final.

Adicionalmente, en R.L.T.A. se dio tratamiento especial a los bloques que representan
valores de un determinado tipo de dato simple frente a los bloques que representan
parametros de un tipo de dato particular, ya que el usuario podria querer definir un
método que recibe un parametros de tipo String —con conector rectangular- y usar para
esta definicion un bloque que representa de valor de tipo String, cuando en realidad lo
que corresponde es un bloque que representa al parametro de tipo String. Para evitar este
tipo de ambigliedades, se agregd la verificacion sobre los bloques que se pretenden
conectar, de modo que si el usuario busca definir un método con parametros, sélo pueda
conectar bloques que representan pardmetros y no otros que puedan llegar a tener la
misma forma en el conector. El usuario ademas recibe una notificacién en pantalla acerca
del error. La Figura 46 muestra como se visualiza esta situacion.

- El Proyecto R.L.T.A.
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Informacion

RITA dice:
Debe asociarse un parametro!

] ."—'__!
—miMetodo 'L.L]

Figura 46 - Mensaje de error en R.L.T.A. cuando se pretende asociar un valor “texto”
como parametro a un método.

3. Chequeos en los tipos de retorno.

Los métodos de un JuniorRobot no poseen valor de retorno o lo que corresponderia en
terminologia Java, devuelven “void”. Los métodos que crea un usuario de R.I.T.A. pueden
devolver un valor String, Integer, Boolean o void.

En el caso de los métodos definidos por el usuario, R.I.T.A verifica que s6lo se permita un
tipo de valor de retorno, notificando al usuario cuando incurre en inconsistencias.
Adicionalmente ante un cambio en el tipo del valor de retorno del método, todas las
referencias existentes (llamados al método) desde otros bloques son actualizadas, es
decir, considerando que el tipo de retorno cambid, en caso de existir conexiones, se
desconectan los bloques para que el usuario vuelva a reubicarlos. Para hacer mas notoria
esta desconexién, se emite un sonido que funciona como un feedback de la aplicacién y
que ayuda al usuario a visualizar que “algo” se rompié en la estructura de bloques.

La Figura 44 mostraba un método bien formado con un tipo de retorno. La Figura 47
muestra lo que ocurre cuando en un mismo método queremos indicar dos posibles tipos
de valores de retorno. En el ejemplo se pretende devolver un valor numérico, y siguiendo
otro flujo de ejecucidon un valor verdadero/false, esto genera un error el cual es notificado
por R.I.T.A al usuario.

- El Proyecto R.L.T.A.
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RITA dice:

dnisor
modulo

dnidendo

dnadendo dnisor

“mod = divisor

—

et mod mod: - divisor

mod

Figura 47 - Mensaje de error cuando se pretende escribir un método con 2 tipos de
dato de retorno distinto.

4. Chequeos en los nombres de ciertos elementos. R.I.T.A. verifica que si hay dos
componentes del mismo tipo, no se encuentren identificadas con el mismo nombre.
Por ejemplo, en el caso de los bloques que representan parametros no se permite el
cambio en caso que ya exista otro parametro con ese nombre en el mismo método.
Tampoco se permite que el usuario arrastre 2 bloques que representan métodos de un
JuniorRobot hacia el area de trabajo, ya que esto implicaria tener métodos duplicados.
En éste caso particular R.I.T.A. muestra un cuadro de advertencia y no permite la
incorporacion del bloque al area de trabajo.

5. Sonidos asociados a eventos.
Se generan distintos sonidos en funcién de la ocurrencia de eventos como:
= |a conexion basica de bloques
= |a desconexion basica de bloques
= desconexidn de invocaciones a métodos por cambios en la definicién del método

= errores cuando dos bloques no pueden conectarse por no coincidir los tipos de
conectores.

= Eliminacién de elementos del drea de trabajo

De esta manera, se le hace notar al usuario acerca de los cambios que ocurren en el
entorno.

6. Mensajes de Informacion y mensajes de Error

- El Proyecto R.L.T.A.
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R.LT.A. muestra mensajes informativos, con fondo de color amarillo en caso de
advertencias al usuario. Por otro lado R.I.T.A. muestra mensajes con fondo de color rojo
cuando el usuario comete equivocaciones, ya sea conectando bloques que por la forma no
pueden ser conectados, o al querer usar una variable que esta definida fuera de alcance.

La Figura 48 muestra como se visualizan los mensajes de error en R.I.T.A.

Informacion L&J

RITA dice:

"Qcurrieron errores en la compilacion! Revise el codigo™

Figura 48 - Un mensaje de error en R.L.T.A. se muestra como una ventana de dialogo
con fondo rojo.

7. Opciones de meni sobre el proyecto

Las opciones de menu se activan o desactivan en funcién del estado actual de creacion del
robot. El usuario puede:

= guardar el area de trabajo. R.I.T.A almacena toda el darea de trabajo en un archivo
en formato XML. Esta opcion estaba provista parcialmente por OpenBlocks, el cual
provee un archivo dtd y cddigo que recorre el drea de trabajo recolectando
informacién de los bloques. R.LT.A hizo algunas correcciones al DTD e
incorporaciones, modificaciones y validaciones al momento de generar el XML.

= Abrir proyectos iniciados para seguir trabajando en el mismo.
8. Opciones de menu de ediciéon

El usuario puede deshacer los cambios realizados. OpenBlocks bindaba parte de esta
implementacién mediante el patréon Memento. En la implementacion de OpenBlocks sélo
se restauraba la ubicacidn original de los bloques. En R.1.T.A. se restaura la ubicacién y las
conexiones que existian antes de realizar los cambios.

9. Archivo de configuraciéon de bloques

OpenBlocks provee un archivo de configuracion de bloques basico. Este archivo fue
adaptado en R.I.T.A para soportar la funcionalidad de un JuniorRobot. De esta forma se
soportan bloques que representan los miembros (atributos y métodos) de un JuniorRobot.
Se agregaron algunos bloques propios de Java como el “print” que realiza un
“System.out.println” (impresién en la consola del Sistema Operativo) y otras estructuras
mas genéricas como la definicion de variables con su respectivo “getter’ y “setter”
(métodos que leen y actualizan valores de las variables de instancia).

10. Extensidn para soporte de Java

El soporte de Java se logra adaptando parte del archivo de configuracion de bloques,
donde se indica si un bloque puede reemplazarse por una sentencia o asociarse a un tipo
en particular, y por otro lado mediante la inclusion de clases nuevas que traducen bloques
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a palabras claves del lenguaje Java, como puede ser una estructura de control (if, while,
for), un tipo de dato (Integer, Boolean), un operador (and/or) o bloques de comentario.

En lo que se refiere a la visualizacidon del cédigo fuente, se agregd un panel expandible y
colapsable. R.I.T.A permite compilar el cédigo generado en versiones .class y .jar
(generando previamente el cdédigo fuente .java), por este motivo que R.I.T.A. requiere que
el usuario de la aplicacién tenga instalado en su maquina el Java Development Kit. Este
panel también permite ejecutar el robot, es decir, poner a prueba la estrategia en el
campo de batalla provisto por Robocode.

El usuario de la aplicacién se ve obligado a ver el panel que muestra cédigo fuente si
quiere probar su estrategia. Esto fue hecho asi de manera intencional.

R.LT.A. trata de notificar al usuario de errores que son reconocibles antes de la
compilacion; sin embargo, hay algunos errores que sélo pueden descubrirse en
compilacion o que resultaria demasiado costoso y dificultoso de verificar previamente. En
caso de ocurrir errores durante el proceso de compilacion, R.I.T.A. resalta en color rojo las
lineas de coédigo que ocasionaron el error. Cuando el usuario acerca el mouse sobre la
linea donde ocurrié el error, se muestra el nimero de linea, columna y mensaje. Este
mensaje se visualiza en idioma inglés debido a las limitaciones del compilador, ya que
s6lo esta disponible en inglés o japonés.

Los nombres de los métodos propios de Robocode y las estructuras de control basicas se
mantuvieron en inglés. En el caso de los métodos de Robocode, se tomd esta decisién
dado que los nombres en espafol resultarian demasiado largos, a la vez que el usuario de
la aplicacién podria perder de vista la correspondencia de los nombres en los bloques con
el c6digo java generado, que obligatoriamente se vera en inglés. En el caso de las palabras
clave, la decisién se basé en ir familiarizando al usuario de la aplicacién con palabras de
uso comun que encontrara en casi todos los lenguajes de programacién populares.

11. Ayuda

Todos los bloques disponibles en R.L.T.A. poseen ayuda descriptiva acerca de su
funcionalidad en espaniol.

12. Configuracion del nombre de paquete

Robocode solicita que las definiciones de Robots se encuentren en un paquete a modo de
evitar colisién en los nombres de robots pertenecientes a distintos jugadores. Por defecto
siempre hay un nombre de paquete predeterminado. Luego de la instalacién viene
indicado por defecto el nombre de paquete “misrobots”. R.I.T.A. permite que el usuario de
la aplicacion lo modifique.

13. Verificacion en el nombre de robot

Mientras el usuario ingresa el nombre de su robot, R.I.T.A. verifica que empiece con
mayulscula (nombre de clase) y que contenga solo caracteres validos por convencién. Caso
contrario se modifica automaticamente de modo que el nombre ingresado sea valido.

14. Eleccion del enemigo en el campo de batalla

- El Proyecto R.LT.A.
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R.I.T.A permite poner a prueba la estrategia en 4 niveles:

=  “Yo sélo”: sirve para que el alumno pueda evaluar los movimientos del robot en el que
se encuentra trabajando. Esta opcion es util al principio, cuando el usuario quiere
verificar que las acciones que indica mediante bloques realmente se corresponden con
la ejecucién en el campo de batalla.

= “Facil”: pone en el campo de batalla a nuestro robot con otro pre-seleccionado, y cuya
estrategia es simple

= “Medio”: pone en el campo de batalla a nuestro robot con otro pre-seleccionado, y
cuya estrategia es un poco mas compleja

= “Dificil”: pone en el campo de batalla a nuestro robot con otro previamente
seleccionado, y cuya estrategia es mas compleja

= “Elegir a mis enemigos”: Permite al usuario elegir quiénes serdn sus enemigos en el
campo de batalla. R.I.T.A. busca en la carpeta “robots” (y todas sus subcarpetas) todos
los robots disponibles. Esta opcién resulta util cuando tenemos varios alumnos
trabajando cada uno en un robot diferente, y una vez finalizados quieren ponerlos a
todos juntos en batalla. Simplemente seria necesario que ubiquen a sus robots en la
carpeta “robots” de la instalacién

15. Integraciéon con Robocode

R.L.T.A. usa al framework Robocode para poder compilar los robots creados por el usuario
final. Una vez que obtenemos la compilacién de nuestro robot, R.L.T.A. dispara la
ejecucidon de Robocode y pone a prueba nuestro robot en el campo de batalla.

16. Idioma del entorno R.L.T.A. (internacionalizacion)

El entorno de R.I.T.A. se encuentra en espafiol, sin embargo queda abierta la posibilidad
de ser extendido a otros idiomas, ya que puede ser customizado para soportarlos
(internacionalizacién).

17. Instalacion

La distribucién de R.L.T.A. consiste en dos archivos, un archivo install.bat y otro
RitaSetup.jar. El archivo install.bat es el instalador de R.I.T.A. El instalador de R.I.T.A. fue
generado usando la herramienta de codigo abierto IzPack.

{Qué es un Junior Robot de Robocode?

R.LT.A. permite la creacién de robots del tipo JuniorRobot[40], en la jerga Java nos
referimos a la creacién de subclases que extiendan/hereden de la clase JuniorRobot.

La clase JuniorRobot permite la creacion de un robot simple, y esta recomendada para
programadores novatos.

- El Proyecto R.L.T.A.
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La clase JuniorRobot esta conformada por los siguientes miembros:

= atributos, accesibles desde cualquier otra clase (es decir, de alcance publico) y no
mediante los métodos "getter" y "setter" que cominmente se usan por convencion y
buenas practicas de programacién, pero que sin embargo, podrian incrementar la
dificultad para un programador novato.

= Los tipos asociados a estos atributos son los primitivos
atributos de color en formato RGB.

int", “double” y "boolean" y

= métodos con parametros sin valor de retorno (devuelven void) y que pueden invocarse
para realizar un movimiento o una accion

= métodos que se ejecutan cuando ocurre un evento sobre el robot. No devuelven valor
de retorno y deberian sobrescribirse.

R.LT.A. conserva los tipos “Integer”, “Boolean” y “String”, estos existian en OpenBlocks
bajo los nombres: number, boolean y string respectivamente. Hay un subgrupo pequefio
de atributos relativo a colores que no fue incorporado para permitir el uso de clases ya
provistas por Java, como es el caso de la clase Color.

Los nombres de los miembros de la clase JuniorRobot se mantuvieron en su idioma
original, el inglés. La ventaja resultante son nombres de atributos y métodos mas cortos,
ademas de familiarizar al usuario con ROBOCODE en caso que en un futuro quisiera seguir
programando otros tipos de robots, en otro entorno y una vez que deje de ser
considerado un programador novato. Como ayuda, cuando el usuario posiciona el mouse
sobre cualquier bloque, siempre se brinda una descripcidon de la funcionalidad en idioma
espafol.

Proceso de instalacion de R.L.T.A.

La instalacién de R.I.T.A es muy sencilla. El instalador lo guiard durante el proceso, y en
ocho pasos R.I.T.A. queda disponible en su equipo. Las figuras a continuacién muestran
éste proceso de instalacion.

- El Proyecto R.L.T.A.
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P EPack - Instalacién de RITA. =S

| Bienvenido

= Bienvenido a la instalacién de RIT.A. 101
() Autor(es) del programa:
- Vanessa Aybar Rosales <vaybar @info.urlp.edu.ar>

Robot  Tnventor
to Teach Algorithms

{Hecho con [zPack - hilp Hizpaci org/)

(@ |

Figura 49 - Pantalla de Bienvenida a la instalaciéon de R.L.T.A.

F] zPack - Instalacién de RITA, =

& Por favor, lea la siguiente informacién:

Bienvenido a R.I.T.A (Robot Inventor to Teach Algorithms)!

R.I.T.A lo ayudara a comstruir la estrategia de un robot.
Podra evaluar el exito de su estrategia poniendo a prueba
su robot en el campo de batalla provisto por ROBOGODE
(build the best, destroy the rest!).

Disfrucelo!

Version 1.0
Ultima Revision: julio del 2012

Reobot Tnventor

to Teach Algorithms Este programa esta construido en Java, de modo que puede
ejecutarse en cualquier sistema operative que posea la JVM 1.5
es Open Source.

E L P—— v

(Hechs con IzPack - http/izpack org/)

[ dmanterior | " Sguiente | [ @5 |

Figura 50 - Seccion informativa de la instalacién
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Robot  Tnventor
to Teach Algorithms

Hecho con IzPack- hitp /izpack org/)

F7J IzPack - Instalacion de RLTA. [ESmEE
[E5 seleccione [a ruita de instalacién:
C:itadrobocode| [E Escoger ...

[ @antenor | [ > siguente | [ @sar |

Figura 51 - Seleccion del directorio por default. Para evitar problemas con los
permisos de carpetas en el caso de Windows Seven, se optd por dejar por defecto
C:\ritad4robocode

F 1zPack - Instalacion de RLT.A.

Ruta destine

&5 Selecrione laruta.
C:Yitadrobocode

Robot Jnventor
to Teach Algorithms

(Heshe con 12Pack - hitp:izpack srgl)

Mensgje

===

(1]

Se creara el directorio destino:
Civitadrobocode

i Aceptar Cancelar

[ Escoger

[ @anterior | [ & siguiente | [ @5l |

Figura 52 - Confirmacioén de la creacién de la carpeta
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F7] IzPack - Instalacién de RIT.A,

Seleccione los paguetes para la instalacion

Robot  Tnventor
to Teach Algorithms

IHecha can [zPack- hiteil/izpeck.crgh

(=l
4 Seleccione los paguetes que desea instaiar:
() Nota: los paguetes en gris son obigatarios.
[¥] Fuentes Obytes
Desaripdién
Ambiente de ejecucién
Espacio total necesario: 10.17MB
Espacio dsponible: 36,0068
[ @ anteror | B SGUEE ] [ @ s |

Figura 53 - Seleccion de las

componentes a instalar

7 kzPack - Instalacion de RLT.A.

Instalacién

Robot Tnventor
to Teach Algorithms

& Progreso de la instalacidn:

| [Instalacion completada) |

& Progreso total de lainstaladién:
|

2/2 |

{Hecho con IzPack - hitp:/izpack org)

S G ]

Figura 54 - Vista de progreso de la instalacién
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F] IzPack - Instalacion de RLT.A. =

Configuracién de accesos directos

[7] Crear accesos directos en el menii Tnico

7] Crear accesos directos adidonales en el escritoria

Seleedione un grupo de programas para los accesos directos:

770 .| Crear acceso directo ..,
Accessories (2 Usuario actual
Admiristrative Tools

Agentsheets INC

lAndroid SDK Tools

lavira

Base de Datos Orade 10g Express Edition
ithami Trac Stack.

BitTorrent

Bloodshed Dev-C++

|| (@ Todoslos usuarios

— . = = Boum!
Robot Tnventor conEAu
Debugmade
to Jeach Igorithms | pa
T AQ Del Datasafe A
e [ ordereaw ]

{Heeho con IzPack - hitpu/izpeck.org/)

[ S anterior | [P Squient= | [ @ 5ok |

Figura 55 - Seleccion del grupo de programa donde se ubicara R.L.T.A.

P IzPack - Instalaci6n de RITA [E=E)

Instalacion completada

8 Lainstalacén ha finalizade con &xito,

5 Se ha creado un programa de desinstalacién en:

CiVitadrobocode\Uninstalier

Robot Inventor
to Teach Algorithms

|{__['2F Generar un guién para reproducr esta misma nstaladén

[Hachs con IzPack - hitp:izpack o)

Figura 56 - Pantalla de finalizaciéon de la instalacién

Una vez finalizados estos pasos, R.I.T.A. queda disponible en su equipo.

Uso de R.L.T.A

Una vez instalada R.I.T.A. en el equipo, podrd ser accedida a través del acceso directo
generado en el menl de Programas.

La primera vez que R.L.T.A. es ejecutada, se muestra una ventana de advertencia acerca de
una configuracién basica a realizar, se solicitard el ingreso de la carpeta donde se
encuentra instalado en Java Development Kit (JDK). Esta configuracién es necesaria ya que

- El Proyecto R.L.T.A.
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el JDK se requiere para compilar el cédigo de los robots. La Figura 57 muestra ésta
ventana de advertencia de configuracion.

ATENCION! S5

\.1}  Es necesario que configure el directorio donde instalé el JOK. Esta configuracion se realiza desde la opcion de meni Preferencias. Desea configurario ahora?
Aceptar | |

Cancelar |

Figura 57 - Verificacion de instalacion de JDK

Una vez que se le indicé “Aceptar”, se muestra una ventana que permite ingresar el
nombre de grupo (que en la jerga Java corresponde al nombre de paquete), el directorio
donde se encuentra instalado el JDK y el nivel de preparacion de los adversarios cuando
ponga a prueba el robot que construya utilizando R.I.T.A. La Figura 58 muestra ésta
ventana conocida como la ventana de Preferencias en R.I.T.A.

Preferencias L“&J

Elija un nombre de grupo para sus robots

Elija el nivel de su adversario en el campo de batalla...
# Yo sdlo

& Facil
& Medio
& Dificil

© Seleccionar mis adversarios

u Guardar

Figura 58 - Ventana de configuracion de preferencias en R.L.T.A.

Si el usuario lo desea puede realizar esta configuracion mas adelante, accediendo desde la
opcion Preferencias de R.L.T.A., pero no podrd ejecutar sus robots hasta que no esté
configurado.

Una vez solicitada esta configuracién bdsica, aparece una ventana solicitando el ingreso
del nombre de Robot a construir. El nombre ingresado deberia comenzar con una letra
mayuscula, ya que el robot serd una clase Java. De no ser ingresado un nombre que
empiece con una letra mayuscula, se corregira automaticamente. La Figura 59 muestra la
ventana que permite el ingreso del nombre del robot.

- El Proyecto R.L.T.A.
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Mueve Robot ﬁ

Crear Robot!

Figura 59 - Ventana de ingreso de nombre del robot

Una vez que el usuario hizo click en “Crear Robot!”, se mostrara la pantalla principal de
R.LLT.A.

La Figura 60 muestra como se visualiza la pantalla principal de R.I.T.A., la cual contiene
varias componentes, principalmente estd formado por 2 secciones principales:

= Alaizquierda una seccién de bloques

= Aladerecha el drea de trabajo principal que contiene el cédigo del Robot

Barra de menu

‘‘‘‘‘

Bloques disponibles

Tacho

Figura 60 - Interfaz R.L.T.A.

A continuaciéon una breve descripcién de cada una de las componentes:

La Barra de menu brinda opciones bdsicas para creacion de robots y guardarlos

- El Proyecto R.L.T.A.
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Permite crear un nuevo robot, guardarlo con formato XML (descriptor del proyecto) y como
archivo .java o abrir un archivo ya existente. La Figura 61 muestra como se despliega éste

mend.

|4 RIT.A. - Robot Inventor to Teach Algorithms

Guardar al Robot MiFrimerRobot

Figura 61 - Menu Robots en R.L.T.A.

La Figura 62 muestra la opcion de Busqueda, ubicada en la esquina superior derecha de
la aplicacién y que permite buscar bloques en la barra izquierda de bloques disponibles y

en el area de trabajo.

=] B |

.P Buscar blogue

Figura 62 - Opcién de busqueda de bloques

La Figura 63, muestra la seccidn de la
izquierda de la aplicacién, que contiene los
bloques basicos para construir la
estrategia del robot. Estos se encuentran
agrupados en 3 subgrupos:

= Bloques Robocode: contiene
métodos e informacidon que brinda
la clase JuniorRobot

= Sentencias Basicas: son aquellas que
normalmente son encontradas en
cualquier lenguaje de programacion

= Nuevas definiciones: permite definir
métodos y variables propios

Bloques Robocode
A Codificar
Movimiento

Acciones
Informacion!

Sentencias Basicas

i)

‘Mat
Nuevas Definiciones
Metodo

Variable

Figura 63 - Grupos de bloques en R..T A,

- El Proyecto R.L.T.A.
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Desde la seccién de bloques disponibles, podemos arrastrar y arrastrar bloques hacia el
area de trabajo.

Cuando creamos un nuevo robot, por defecto ya aparecen algunos bloques en el area de
trabajo, esta idea fue tomada desde Robocode. En Robocode, cuando el usuario quiere
crear un nuevo Robot, se le brinda un editor de texto con un minimo cédigo a modo de
sugerencia y que le sirva de guia acerca de lo que deberia completar.

A partir de este punto. El usuario de R.I.T.A. puede arrastrar y soltar bloques en el darea de
trabajo. R.I.T.A. notificard al usuario en caso de encontrar errores acerca de lo que el
usuario esta tratando de hacer.

La Figura 64 muestra como se visualiza un d4rea de trabajo que contiene bloques
estructurados de manera de conformar una estrategia.

junior: MiPrimerRobot

onScannedRobol LC

selColors

El programa

=]
onHitByBullet back

while turnGunRight

back
onHitWall hack

turnGunRight

Figura 64 - Area de trabajo

Una vez que terminamos de estructurar nuestro cédigo usando la programacién en
bloques, es probable que necesitemos testear como funciona nuestra estrategia. Para
poder llevar esto a cabo accedermos a la opcidon “Ver Cédigo”, que nos muestra la
estructura de bloques traducida a cédigo Java y permite “Compilar y Ejecutar” nuestra
estrategia.

Si bien R.I.T.A. trata de evitar errores mientras se realiza la programacion usando bloques,
no es posible asegurar con un 100% de certeza que todo lo estructurado en bloques es
correcto. Hay ciertas cuestiones que recién en compilacién son evidentes.

- El Proyecto R.LT.A.
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Por este motivo, en caso que auln existieran algunos errores, cuando el usuario hace click
en “Compilar y Ejecutar”, si hay errores de compilacién se le notifica al usuario mediante
un mensaje de error, pero ademas, en la vista de cédigo fuente se sefiala en rojo la linea
que ocasiond el error. Cuando el usuario posa el mouse sobre la misma, se muestra en
inglés la linea y columna donde ocurrié el error.

La Figura 65 muestra como se visualiza éste Panel que muestra el cédigo Java resultante,
mientras que la Figura 66 muestra como se visualizan los errores ocurridos durante el
proceso de compilacion.

r

@ - cadw

@ Ocultar Cédige)

public void onHitwall() { A
back(20),

}

public void onHitBullet() {
back(10);

}
public void enScannedRobot() {
fire(1);
}
public void run() {
setColors(orange,blue,white,yellow,black);
while (true) {
ahead(100);
turnGunRight(360);
back(100);
turnGunRight(360);
H
}
}

- T

Figura 65 - Panel expandible y colapsable que contiene el cédigo Java generado a
partir de los bloques

- El Proyecto R.L.T.A.
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E Ocultar Cadigo e

back(20); A
}
public void onHitByBullet() {
bpack({10);
}
public void onScannedRobot() §
fire(1),
}
publicvoid run() {
setColors(orange, blue white yellow, black);
while (true) {

ahead(100};
turnGunRight(260);
back(100});
turnGunRight(260);
" umcuntencty
¥
H ‘Linea:ﬂ‘l-{:ol.:g: unreachable statementy
v
PLi b

Figura 66 - Errores en tiempo de compilacién

Una vez que nuestro cédigo estd libre de errores en compilacién, si enviamos a ejecutar
nuestra estrategia, de acuerdo a como esté configurado el nivel de dificultad de nuestro
adversario, puede aparecer una ventana como la que se muestra a continuacion, donde el
usuario puede seleccionar cuales seran los robot adversarios en el campo de batalla.

La Figura 67 muestra como se visualiza dentro de R.L.T.A. la ventana de seleccion de
adversarios.

B RITA - Robot Inventor to Teach Algorithms =B 8
Robols  Edicion junior: Gordito P bloque

Bloques Robocode

onScannedRobot | fire

onHitByBullet
publicvoid nHitWall() {
back(20);
1
- publicvoid enHitByBullet() {
Seleccione los robots contra los que desea competir back(10];

niciones = 7 [ sample RamFire (] sample SpinBot !
i P ” publicvoid onScannedRabot() {
Método L) sample.Tracker (] sample VelociRobat treCt)
-~ [ Marcar Todos ][ Desmarcar Todos ][ Listol

[anies

Variable:

1
publicvoid run() {
sefColors(orange, blue,white yellow, black);

while (irue) {
ahead(100);
turnGunRight(360):
back(100);
turnGunRight(360):

Figura 67 - Seleccion de robots para enfrentarse en una batalla
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Una vez seleccionados los adversarios, se lanza la ejecucién de nuestro robot. La
ejecucion de nuestra estrategia implica mostrar en pantalla el campo de batalla
Robocode donde se encuentran ubicados nuestros adversarios seleccionados y nuestro
robot. En el lado derecho del campo de batalla, el usuario puede ver el estado actual de
los robots en batalla. La Figura 68 muestra como se visualizan los robots en el campo de
batalla Robocode.

] Robocode: Turn 40, Round 1 of 5, 20 TP, 18 FPS, Used mem: 16 of 454 MB

Sattle Robot Options Help

publicvoid onHiItWall() {
back(20);

1

publicvoid onHitByBullet() {
back(10);

1

publicvoid onScannedRabot() {
fire(1);

3
publicvoid run(){
setColors(orange, blue white yellow black);
while (true) {
ahead(100);
tumGUNRIght(360);
back(100);
Ramfire tumGunRight(360};

Pause/Debug Next Tum Stop Restart Pl ‘
0 5 10 15 20 25 30 40 50 55 90 150 1000

Figura 68 - Entorno Robocode ejecutado desde R.L.T.A.

Otras componentes:

Minimapa: Visualizador de todo el cédigo, permite acceso directo a un sector en
particular. La Figura 69 muestra como se visualiza el Minimapa.

| I —
%
| E —— |

I Primer Fobot

Figura 69 - Visualizacion del minimapa

- El Proyecto R.L.T.A.
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Tacho: que nos permite eliminar componentes que descartemos de nuestra area de
trabajo. La Figura 70 muestra como se visualiza el uso del tacho, cuando un bloque es
arrastrado por encima del tacho, éste se muestra abierto (indicando que esta en uso), y al
soltar el bloque, simplemente éste desaparece y el tacho se cierra.

s

turnGunRight*

Figura 70 - Visualizacidén del tacho

Finalmente y simplemente a modo de tener una visién general de la aplicacién, la Figura
71 muestra una imagen completa de la aplicacién, donde bloques estructurados en una
estrategia mas compleja han sido colocados en el area de trabajo.

B RLT.A. - Robot Inventor to Teach Algorithms EET)

Robots Edicidn

junior: ZigZag P Buscar blogue

Bloques Robocode
A Codi

SetGolors)

turnRight

=/
onHitByBullet ki "

ahead if (utimoGirolzg) {
turnRight(23);
3
else{
turnLefti23);

— 45 o 3
— onHitWall  — " .
HUrNGUNRIgHt, o 360 ) e . ultimoGirolzq = | ulimoGirolzq ;

casiRandom. X g public void run(} {
ELEDI | setColors(orange blue white yellow, black);
while (true}{

ahead(100);
turnGunRight(360);
back(100);
tumGunRight(360);
casiRandom = casiRandom * 7 ;

divisor

> IS0
onScannedRobot d anisor

mod - divisor

Valor devuelto mod

Figura 71 - Ejemplo de un programa en R.L.T.A.
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Capitulo 7 - Trabajo de Campo

Encuentro con docentes de escuelas secundarias

En el marco del proyecto de extensién “Articular universidad-escuela con JAVA para
fortalecer la Educacién-Técnica” (JETs)[41] [42], el cual tienen como objetivo “articular la
educacion media técnica y universitaria de la provincia de Buenos Aires en torno a un drea
de vacancia de interés nacional como es el desarrollo de software, mejorando y
fortaleciendo a ambas instituciones”, con fecha viernes 06 de julio del 2012 se planificé
un encuentro con docentes de las siguientes escuelas:

= E.E.T. N°2 “Ing. Emilio Rebuelto” de Berisso

= E.E.T. N°5 de Berazategui

En encuentro se realizé en el aula de Postgrado de la Facultad de Informatica de la UNLP y
consistid de:

= Una presentacion acerca de qué es R.L.T.A. y como R.L.T.A. permite escribir
mediante programacion en bloques coédigo de un robot Robocode. En esta parte
ademas se explicéd la operatoria de Robocode y cuestiones a tener en cuenta acerca
del funcionamiento de los robots: su composicién, estrategias y movimiento en el
campo de batalla.

= Un laboratorio donde los docentes pudieron interactuar con R.I.T.A. de modo de
poder dar su impresién acerca de la herramienta

La version de R.I.T.A. evaluada no fue la version final, y de hecho algunas opciones se
desactivaron al no estar testeadas por completo, de manera de evitar malos entendidos
acerca del funcionamiento.

Al final del encuentro se les entregé una encuesta con 8 preguntas breves, la cual
completaron los docentes. La Tabla 7 muestra un cuadro a modo de resumen con las
respuestas obtenidas.

Cuadro resumen de la encuesta realizada a docentes de escuelas secundarias

Pregunta Respuesta

1. Acerca de la presentacion inicial. jConsidera | Todos respondieron: “SI”
que la informacién es suficiente para
empezar a usar R.I.T.A.?

- Trabajo de Campo
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2. A primera vista el ambiente de trabajo en | Un 80% respondié: “Suficiente
R.I.LT.A. y la cantidad de opciones disponibles | para ser entendible”
en pantalla resulta...

3. Cuando quiero escribir un programa en | Un 80% respondidé: “Muy facil de
R..LT.A. utilizando bloques, encuentro esta | realizar”
tarea..

4. ;Se siente capaz de implementar en R..T.A. un | En general, la respuesta es “SlI”,
plan de batalla que haya disefiado para su | sin embargo, quienes indicaron
robot? alguna dificultad hicieron

referencia al conocimiento de
estrategias en Robocode.

5. ;Considera que es facil de entender la | Un 100% respondié: “Sl, es facil de
equivalencia entre el cédigo en bloques y el | entender”
cédigo generado en JAVA?

6. Respecto de la funcionalidad actual en R.LT.A | Se observan las siguientes
;Qué mejorarla? sugerencias:

Opcion de deshacer

Edicién del cédigo Java

Resaltar correspondencia entre
bloques y cédigo Java

7. iQué cree que no tiene aun R.LT.A y le | Se planted la incorporacién de un
resultaria atil a ud.? modo de batalla donde se

encuentre en el campo de batalla
SOLO el robot del alumno, de
modo de poder testear sus
movimientos, y la incorporacion
de otro modo donde puedan
incorporarse mas robots, dado
que al ser usado en una clase,
probablemente se quieran poner a
prueba varios robots de los
alumnos.

8. Acerca de la enseflanza de programacién | Un 100% respondio: “Es mucho

usando R.I.T.A comparada con escribir cédigo
JAVA directamente, opino que...

mas facil usando R.I.T.A.”

Tabla 7

Varias de las ideas surgidas en este encuentro fueron incorporadas en la version final de
R.I.T.A, como la opciéon “deshacer” (que ya se encontraba en desarrollo), y los modos de
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batalla, que permiten dejar en el campo de batalla sélo el robot que se esta construyendo
y la opcién de incorporar mas robots (los robots de todos los alumnos de la clase).

El encuentro sirvio también como test de la aplicacidon, ya que durante el laboratorio se
encontraron algunos bugs que fueron solucionados en la version final.

Los docentes mostraron mucho interés en probar R.I.LT.A. en sus respectivos cursos. A su
vez, indicaron que la problematica principal que tienen hoy en dia es como motivar el
interés de los alumnos para el aprendizaje de programacién, ya que la generacién de hoy
en dia, a diferencia de una década atrds, necesita “comprobar” que las acciones que ellos
programan, se ejecutan. Todo esto de una manera visual.

Se les pregunt6é a los docentes acerca de posibles inconvenientes relacionados con el
idioma, ya que los métodos de Robocode, si bien tienen comentarios de ayuda en espafiol,
se encuentran escritos en el lenguaje original, el inglés. Los docentes indicaron que no
creen que ese sea realmente un impedimento, y volvieron hacer hincapié en la importancia
del elemento motivador de la aplicacidn.

Como conclusion del encuentro, R.L.T.A. cumple las expectativas de una aplicacién
candidata para entrenar a los alumnos en cuestiones basicas de programacion, introducir
algunos conceptos bdsicos de programacién orientada a objetos como la herencia y la
sobreescritura y adicionalmente, los alumnos se pueden familiarizar con la sintaxis Java.

A partir del interés surgido de este encuentro, se planifico la realizacion de un segundo
encuentro, esta vez con alumnos con fecha 12 de septiembre (Ver Encuentro con alumnos
de escuelas secundarias).

La Figura 72 y la Figura 73 muestran la pagina 1 y pdgina 2 respectivamente de la
encuesta entregada a los docentes.
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R.L.T.A. - Encuesta

El objetiva de estaencuesta es que ud, nos dé su opinidn acerca de R.L.T.A. Recuerde que R.L.T.A.
estd orientado a la ensefianza de programacidn para alumnos que realizan sus primeros pasos en
ésta tematica. Cualguier sugerencia de su parte resultard en una critica constructiva acercade la

herramienta.

Para cada pregunta indiqué SOLO una respuesta.

1.

Acerca de la presentacion inicial. éConsidera que la informacion es suficiente para empezar a
usar R.I.T.A.7

sl

O NO, deberiatener mas informacion acerca de

A primera vista el ambiente de trabajo enR.I.T.A.yla cantidad de opciones disponiblesen
pantalla resulta:

I Muy facil de entender
O suficiente para ser entendible

I Abrumador

Cuando quiero escribir un programa en R.1.T.A. utilizando bloques, encuentro estatarea:
O Muy facil de realizar

O Posible de realizar pero con algunas dificultades, como por ejemplo:

O Muy dificultosa de realizar, tuve los siguientes problemas:

é5e siente capaz de implementaren R.LL.T.A. un plan de batalla que hayadisefiado para su
robot?

Osi
O SI pero con dificultad, porque

O NO, porque

Figura 72
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Encuestz — Tesis de Grado: "Apliceciones complementarizs a ROBOCODE que faciliten el aprendizaje de programacion en esco

éConsidera gue esfacil de entender la equivalencia entre el codigo en bloguesy el cadigo
generadoenJAVA?

[ Sl, es facil de entender

O 51, se entiende pero con dificultad, porque

O NOQ, porgue

Respectode la funcionalidad actual enR.1.T.A iQué mejorarla?

éQué cree que no tiene aun R.LT.Ay le resultaria atil a yd,?

8. Acercadela ensefianzade programacion usando R.I.T.A comparada con escribir codigo JAVA
directamente, opino que:

O Es mucho mas facil usando R.LT.A.

O Es un poco mas facil usando R.LT.A.

O Opino que tiene la misma dificuttad ensefiar con R.1.T.A. que con Eclipse para JAVA.
[ Es un poco mas facil escribiendo el codigo JAVA directamente en Eclipse.

O Es mucho mas facil escribiendo el cddigo JAVA directamente en Eclipse.

Muchas gracias por participar}

ra

Figura 73
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El personal del darea de comunicacién se encargd de realizar cuatro (4) videos con la
presentaciéon de R.L.T.A. realizada frente a los docentes. Estos videos se encuentran

disponibles online:
= R.LT.A. Parte 1 (http://vimeo.com/47670260)
= R.LT.A. Parte 2 (http://vimeo.com/47787689)
= R.LT.A. Parte 3 (http://vimeo.com/48070481)

= R.LT.A. Parte 4 (http://vimeo.com/48070480)
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Encuentro con alumnos de escuelas secundarias

Como resultado del encuentro organizado con docentes de escuelas secundarias el 06 de
julio del 2012, y también en el marco del proyecto de extension “Articular universidad-
escuela con JAVA para fortalecer la Educacion-Técnica”, se organizé con fecha miércoles
12 de septiembre del 2012 un encuentro con 11 alumnos de las siguientes escuelas:

= E.E.T. N°2 “Ing. Emilio Rebuelto” de Berisso
= E.E.T. N°5 de Berazategui

Los docentes convocaron alumnos con distinto nivel de rendimiento en la escuela, y en
que general tenian alguna experiencia basica en programacién.

El encuentro se realizé en el aula de Postgrado de la Facultad de Informatica de la UNLP,
donde los alumnos y docentes fueron recibidos con un desayuno. Adicionalmente se les
entregd a cada uno de los alumnos una remera con el logo del proyecto de extension
Articular Universidad - Escuela con JAVA Para fortalecer la Educacion Técnica (JETs) y una
carpeta con material de de trabajo sobre a R.I.T.A. y una encuesta que completarian al
final del encuentro.

El encuentro consistié de:

= Una presentacion acerca del objetivo del encuentro: la creacién de robots de
batalla, y como R.L.T.A. ayudaria a cumplimentar este objetivo. La presentacién
incluia un desafio o practica individual, para corroborar que se entendian los
conceptos explicados.

* Un desafio grupal donde los alumnos se agruparon para intercambiar
conocimiento o ideas con el objetivo de crear un robot usando R.L.T.A.

Se organizaron en tres (3) grupos de dos (2) integrantes y un (1) grupo de tres (3)
integrantes. Al final del encuentro este robot seria puesto en combate frente al
resto de los robots creados por sus compaferos de aula.

Los alumnos tuvieron en todo momento asistencia para evacuar todas las dudas y que
puedan cumplimentar el objetivo.

Este encuentro, asi como ocurri6 con el encuentro docente, permitié evaluar la
herramienta e inclusive tomar nota de sugerencias y bugs encontrados.

Cabe resaltar que ante el desafio grupal, los alumnos demostraron mucho interés en tratar
de construir un robot cuya estrategia le permite ganarle al resto de los robots de sus
companeros.

Los robots que compitieron fueron:

= MatiasyCarlos
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BTCaliber50
Veaye
Dartix

Ezequiel

El combate se realiz6 en cinco (5) rounds donde Dartix resulté ganador en tres (3) rounds.

Cabe mencionar que algunos docentes aprovecharon el encuentro para dejar instalado
R.I.T.A. en algunas netbooks del plan Conectar-lgualdad [43].

La Tabla 8 muestra un cuadro a modo de resumen acerca de los resultados obtenidos en
esta encuesta:

Cuadro resumen de la encuesta realizada a alumnos de escuelas secundarias

Pregunta

Respuesta

1.

;Pensds que la explicacién de Vanessa alcanza
para empezar a usar R.I.T.A.?

Un 100% respondio: “SI”

2. Te parece que trabajar con R.I.T.A. es Siete (7) de los alumnos
respondieron “Facil de entender”,
mientras que cuatro (4) de los
alumnos respondieron “Regular
de entender”.

3. Te resulta mas facil programar con bloques | Un 100% respondio: “SI”

que escribiendo coédigo (como Pascal o VB)
4. El robot que vos disefiaste en R.I.T.A. pudo | Un 100% respondié: “SI” y en
participar en una batalla? j;Por qué? general todos concuerdan en que
pudieron programarlo ya que
R.I.LT.A. los ayuda a evitar errores
y ademas pudieron comprobar el
funcionamiento.
5. iTe resulté facil entender el codigo Java | Un 100% respondid: “SI”
generado automaticamente por R.I.T.A.?

6. ;Te imaginas estudiando en esta facultad? Nueve (9) de los alumnos
respondieron “SI”, mientras que
dos (2) de los alumnos

respondieron “Puede ser”.

Tabla 8
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De esta manera finalizé el encuentro. Antes de que los docentes y alumnos abandonen las
instalaciones de la facultad, se organizé un almuerzo que si bien fue breve, permitié
continuar charlando del tema con los docentes de escuelas secundarias, quienes quedaron
conformes con la experiencia. De hecho expresaron su interés en R.I.T.A. para ayudarlos
en la ensefanza de algoritmos.

El personal del drea de comunicacion se encarg6 de realizar un (1) video acerca del
proyecto “Articular universidad-escuela con JAVA para fortalecer la educaciéon técnica”,
cuyo contenido estd basado en éste encuentro con alumnos. Este video se encuentra
disponible online en http://vimeo.com/50735513 , el personal del 4&rea de
comunicacién, ademads, se encargé de tomaron varias fotos. A continuacién algunas de las
fotos tomadas durante el encuentro.

Figura 74 - Alumnos y docentes preparandose antes de la explicacion de R.L.T.A.
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Figura 76 - Alumnos consultando e intercambiando ideas acerca de la estrategia del
robot.
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Java en Escuelas Técnicas LNLP | FACULTAD DE INFORMATICA

JES i

El ohjetivo de esta encuesta es que nos des tu opinidn acerca de esta jornada en la Facultad de
Informatica.

1. iPensas gue la explicacion de Vanessa alcanza para empezar a usar R T.A?

15l 00 NO

2. Te parece que trabajar con RITA es:
[ Facil de entender
[ Regular de entender
[ Dificil de entender

3. Teresulta mas facil programar con blogues que escribiendo codigo (como Pascal o VB):

st 1 RO

4 iEl robot que vos disefiaste en R.I_T.A. una pudo participar de una batalla ?
[ 51 1 No

iPor que?

5. iTe resultd facil entender el cédigo JAVA generado automatican por RITA?
sl [ NO

6. {¢Teimaginds estudiando en esta Facultad?
s [l NO

Muchas gracias por participar!

Figura 77 - Encuesta entregada a los alumnos al final del desafio grupal
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Capitulo 8 - Conclusion

Aspectos abarcados por R.I.T.A.

El estudio de campo realizado con participaciéon de docentes y alumnos de escuelas
secundarias, permite concluir que R.I.T.A. cubre al menos los siguientes aspectos:

= Motivacion. El aspecto motivador de una herramienta que busca introducir a alumnos
en el mundo de la programacién es uno de los principales factores en el éxito de la
misma. Varias de las herramientas de ensefianza de programacién analizadas cubren
los aspectos sintacticos o generacion de cédigo, pero carecen del aspecto motivador
que impulse al alumno a continuar explorando con la herramienta o inclusive salir
fuera de ella para investigar un poco mas. Considerando un publico adolescente de
escuela secundaria, la motivacién puede obtenerse al construir algo que pueda
sobresalir o hacerse notar sobre el resto de la clase. El sélo hecho de “ganarle al
compafero” impulsa al alumno a pensar en “cémo hacerlo”, en este caso lo logra
perfeccionando una estrategia de ataque y defensa de robots. Esto quedd en evidencia
durante el encuentro realizado con alumnos. Todos estaban concentrados tratando de
entender el funcionamiento del robot y pensando cémo lograr la mejor estrategia de
combate. Como factor adicional, los alumnos invitados tenian distintos niveles de
capacidad demostrada en sus escuelas, y sin embargo, todos fueron capaces de crear
su robot.

= Ensefanza de la ldgica de programacion mediante el mecanismo de programacion
en bloques. El mecanismo de programacién en bloques que emplea R.LLT.A. para
estructurar un programa facilita mucho la creacién de cédigo. El alumno tiene bien
demarcado que bloques pueden conectarse:

= secuencia de sentencias
* métodos y argumentos con sus respectivos tipos
= alcance de declaracion de las variables

La programacion en bloques elimina las dificultades de enfrentar por primera vez un
lenguaje de programacion, permitiendo que la tarea del alumno sea mds agradable y
menos frustrante. Esto queda demostrado a partir de la encuesta realizada a los
alumnos, quienes se sienten mas confiados al no enfrentarse directamente y en una
primera instancia a los problemas de sintaxis de cualquier lenguaje de programacién.

= Ensefanza de estructuras basicas de programacion. En la version actual de R.I.T.A.
se abarcan los aspectos de ensefianza de programacién basica, es decir: estructuras
de control, declaracién de variables con tipos de datos basicos, creacién de métodos,
etc. Se logra que el alumno estructure una solucién. Por otro lado, al traducir
automaticamente a codigo Java permite un acercamiento a este lenguaje. No se
pretende exigir al alumno que aprenda el lenguaje de programacion, sino que surja el
interés por aprender, de acuerdo a sus tiempos.

- Conclusion
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* Introduccion de conceptos de Programacion Orientada a Objetos. En cuanto a los
conceptos de Programacion Orientada a Objetos, si bien R.I.T.A. no esta pensada para
ensefarlos en profundidad, si permite introducir algunos conceptos bdasicos como
objetos, estado y comportamiento, herencia y sobreescritura. Ademas es extensible
para incorporar mas conceptos de programaciéon orientada a objetos. Acerca de este
punto, cabe resaltar que a la fecha se realizé una reunién con dos (2) alumnos que se
encontrarian interesados en realizar su trabajo de tesis abarcando este aspecto. Se les
comenté qué elementos podrian incorporarse para cubrir la ensefianza de
Programacion Orientada a Objetos.

* Introduccion de conceptos de Programacion Orientada a Eventos. Cuando el
usuario escribe la estrategia de su robot, en realidad escribe las acciones que un robot
realiza frente a la ocurrencia de eventos en su entorno. Por ejemplo: el usuario debe
implementar que acciones realizara el robot cuando es chocado por otro robot, o
cuando colisiona contra un muro.

Mejoras a futuro

Con respecto a las mejoras sobre la implementacion actual de R.I.T.A. podemos indicar la
incorporacion de depurador. En la version actual de R..LT.A. no se incorporé por
cuestiones de tiempo, sin embargo es extensible para incorporarse en una versién futura.

También se podria incorporar la edicion de cédigo fuente Java, sin embargo, este punto
hay que evaluarlo, ya que podria resultar contraproducente, considerando que R.L.T.A.
esta pensado para ser sencillo y simple de usar.

Por ultimo R.L.T.A. puede ser extendida para incorporar otros tipos de bloques, lo que
permitiria crear otros tipos de robots mas avanzados y por ende profundizar en la
ensefianza de programacion orientada a objetos. Asimismo, esto habilitaria la creacién de
equipos, ésta es una caracteristica muy interesante ya que permitiria la interaccién entre
los robots.

Trabajo futuro

En éste punto considero a R.I.T.A. como proyecto, o producto final. En base al trabajo de
campo realizado con alumnos de escuelas secundarias, los docentes que participaron de
los encuentros mostraron su interés en incluir R.I.T.A. como herramienta de soporte para
la ensefianza de algoritmos/programacién, por lo que probablemente requerira cierto
soporte en funcion de las necesidades que vayan surgiendo y el feedback recibido por
parte de los alumnos.

Por otro lado, como parte del proyecto “Articular universidad-escuela con JAVA para
fortalecer la educacidn técnica” se tienen programados encuentros in situ en escuelas de

- Conclusion
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Berazategui, Mar del Plata y Berisso para los dias 31 de octubre, 2 de noviembre y 7 de
noviembre del 2012 respectivamente.

R.LT.A. ademdas forma parte de una nueva propuesta de proyecto de extensién que
consiste en una continuacién del proyecto “Articular universidad-escuela con JAVA para
fortalecer la educacion técnica” donde aporta valor agregado al proyecto Conectar-
Igualdad, de modo que los alumnos cuenten con R.L.LT.A. como herramienta de
programacion en sus respectivas netbooks.
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