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“Venha também sobre mim a tua benignidade, ó Senhor, e a tua 

salvação, segundo a tua palavra.”

Sl 119:41
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Cerne Tecnologia

A Cerne Tecnologia tem uma equipe preparada para desenvolvimento de projetos 
eletrônicos  em diversas  áreas:  Médica,  Entretenimento,  Industrial,  Robótica,  Científica, 
Automobilística, Aeronáutica, etc. Trabalhamos com tecnologia microcontrolada usando o 
PIC, ARM, AVR, 8051, dsPIC, PIC24, PIC32 além do Arduino, Raspberry, Beaglebone etc. 
Desenvolvemos o projeto desde sua concepção até a entrega do produto final, passando 
pelas etapas de esquema elétrico, protótipo e desenvolvimento de circuito impresso. 

Desenvolvemos  aplicativos  para  smartphones/tablets  Android,  iOS,  Blackberry, 
Windows Phone e no desenvolvimento de softwares a nível PC para plataforma Windows,  
usando ferramentas como o Visual Basic, C# e C++.

Atuamos na  parte  de  montagem de placas,  onde podemos fornecer  ambos os 
serviços de desenvolvimento de projetos e produção ou apenas um destes. 

Desenvolvemos  esquemas  elétricos  e  layout  de  PCI,  tanto  em  tecnologia 
convencional como SMD.

Temos a flexibilidade de customizar um de nossos produtos, de modo a atender a 
uma necessidade específica do cliente, tornando o custo de desenvolvimento menor se  
comparado a construção de um projeto desde a sua fase inicial.

Desenvolvemos e fornecemos kits didáticos para diversos microcontroladores além 
de apostilas, livros e e-books. 

Na hora de desenvolver um projeto ou equipar seu laboratório não hesite em nos 
contatar. Entre em contato conosco através do endereço cerne-tec.com.br para obter mais 
informações.

cerne-tec.com.br
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Capítulo I
Metodologia de desenvolvimento

1. Introdução

O livro "Programação em Python para o Robô NAO - Volume I" apresenta uma 

introdução prática à programação do robô NAO utilizando Python. o Capítulo II foca 

na  prática,  explorando  módulos  como  ALTextToSpeech  (síntese  de  fala),  ALLeds 

(controle  de  LEDs),  e  ALMotion  (controle  de  movimentos),  além  da  leitura  de 

sensores e monitoramento de articulações. O livro oferece exemplos detalhados para 

manipulação  de  voz,  postura  e  movimentos,  capacitando  o  leitor  a  desenvolver 

aplicações interativas e compreender melhor o funcionamento interno do robô.

A  abordagem  prática  do  livro  é  acompanhada  por  códigos  ilustrativos  que 

permitem ao leitor experimentar e adaptar os exemplos apresentados. Cada seção é 

projetada para guiar o usuário desde os conceitos básicos até a implementação de 

funções mais complexas, favorecendo uma aprendizagem progressiva. Além disso, 

são  discutidos  aspectos  importantes  como  a  integração  de  sensores,  o 

monitoramento da bateria e as melhores práticas de programação para garantir a 

segurança e a eficácia na operação do robô.

Com uma base  sólida  em programação  e  controle  robótico,  o  material  não 

apenas ensina a usar o robô NAO programado em Python, mas também incentiva a  

criatividade e a experimentação, preparando o leitor para desafios futuros no campo 

da robótica.
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Capítulo II

Programação em Python para o NAO

1. Conexão com o Robô via WiFi

Para conectar  o robô via  WiFi,  instale o programa Robot Settings,  que 

pode ser baixado através do link abaixo.

https://www.aldebaran.com/en/support/nao-6/downloads-softwares

Instale o programa. Em seguida, conecte um cabo Ethernet entre o NAO e 

o PC. Faça um teste de ping para certificar que o robô esteja conectado ao 

computador. É importante neste ponto, ter um roteador funcionando que 

permita a conexão entre o PC e o robô. Ao abrir o Robot Settings, a seguinte 

tela será apresentada.
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Clique  no  botão  Open  robot  list.  Com  o  NAO  estando  conectado  via 

Ethernet, será apresentada a lista abaixo.

Selecione o robô. A próxima tela será carregada.
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Clique no botão marcado, chamado configuração manual.  Neste ponto, 

forneça o SSID e senha para o qual o robô deve ser comunicar via roteador. 
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