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Resumo. Este artigo propde uma estratégia para personalizar a visualizagdo dos
contetidos dos cursos por parte dos estudantes. Tal estratégia tem como objetivo
observar o estudante e propor uma adaptacdo durante a navegacdo em um plano
de curso. Essa adaptacdo tem como finalidade modificar a forma de
apresentacdo dos contetidos, garantindo assim um tratamento personalizado dos
cursos baseados na Web. Esta adaptagdo sera feita através de reagdes, que serdo
acionadas por um agente assistente.

1 Introducéo

A adaptacdo do curso durante a apresentacdo do conteldo ndo é uma tarefa facil. Este
processo deve considerar os contetidos inseridos pelo professor/autor, as preferéncias
cognitivas do estudante e a evolugéo do seu conhecimento durante o curso.

Neste artigo descrevemos um agente assistente para Ensino a Distancia (EAD). O
agente assistente € um componente de sistema multiagente para EAD apoiada na
Web, denominado SimEduc [3]. O agente assistente proposto observa a navegacao do
estudante em um curso planejado e promove acdes para ajustar o plano proposto
orientando o estudante em suas possiveis dificuldades de aprendizagem. A técnica
para promover estes ajustes é conhecida como planejamento reativo [4].

2 Geracéo do plano de curso

Para que uma personalizacdo de apresentacdo seja eficaz, é necessario receber do
professor/autor informacBes que possam representar corretamente o que se deseja
ensinar e proporcionar ao agente assistente estratégias individualizadas de
aprendizagem, juntamente com o modelo do estudante. Para uma recuperagéo
eficiente dessas informacdes, se faz necessario armazena-las de forma padronizada,
que possibilitard ao agente promover reagdes adequadas.

Apbs a inclusdo dos objetos de aprendizagem, que descrevem o0s conceitos
presentes no conteddo a ser aprendido, pode-se definir acBes ou operadores que
poderdo manipuld-los. Com estas informacOes o agente pedagdgico, um dos



componentes do SimEduc, pode gerar automaticamente um plano sequencial de
apresentacdo dos contetdos [3].

Alguns operadores tais como explicar, exemplificar, concluir e avaliar foram
definidos e utilizados para a geracdo do plano de curso. A figura 1 apresenta um
exemplo de plano gerado, que devera ser utilizado pelo agente assistente. Este plano
tem como objetivo ensinar o conceito Java, definido pelo professor/autor através de
relacionamentos entre os objetos e pela especificacdo da meta [3]. Observe que no
plano aparecem vérias a¢des de mesmo nome, embora com argumentos diferentes.
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Fig. 1. Sequiéncia de um plano de curso gerado automaticamente

3 Estratégia para reacdo do Agente Assistente

Para monitorar as a¢Bes do estudante no plano, propde-se a criacdo de regras que
possam interagir com o estudante promovendo assim uma reacdo em tempo de
execucao.

A hip6tese de que planos sdo conjuntos totalmente ou parcialmente ordenados de
operadores € muito limitadora. Os planos devem conter acfes e ndo serem
responsaveis por defini-las. Drummond entende que um plano ndo deve ser visto
como uma sequiéncia e, sim, como uma especificacdo de reaces [1].

Para o agente assistente promover as reacfes, € necessario que em sua estrutura
ndo ocorram repeticfes de nomes de operadores e/ou objetos como ocorre no plano
gerado pelo agente pedagdgico. Duas novas estruturas, pilha de objetos de
aprendizagem e pilha de operadores, sdo utilizadas para armazenar 0s objetos e 0s
operadores sem repeticdes. Através deste procedimento transforma-se o plano
sequencial gerado em um conjunto de regras condigdo/acéo.

A partir da transformac&o do plano, o agente assistente passa a ser responsavel pela
execucdo e apresentacdo do curso ao estudante e tem como estratégia aplicar todos o0s



operadores, presentes na pilha de operadores, a pilha de objetos, porém somente um
operador sera ativado por vez. O controle da aplicagdo ou ndo do operador sobre um
determinado objeto se da pela presenca de uma marcacdo no objeto. Esta marcacao
tem como finalidade memorizar quais operadores ja trataram em determinado objeto.
A marcacdo € adicionada no momento em que o objeto é apresentado ao estudante. A
figura 2 apresenta um conjunto de regras que podem ser utilizadas pelo agente
assistente para promover as reagdes durante o processo de apresentacdo do curso.

estadoEstudante = vazio;
assistente(objetos,operadores)

{

objetoAtual = retira0jeto(objetos)

se estadoEstudante == vazio
estadoEstudante = atualiza(objetoAtual)
Define(objetoAtual, def’);

se objetoAtual presente no estadoEstudante e operador ==
Define(objetoAtual, def’);

se objetoAtual presente no estadoEstudante e operador == “def”
Explica(objetoAtual, exp’);

se objetoAtual presente no estadoEstudante e
operador == “def;exp”
Exemplifica(objetoAtual, exe”);

se objetoAtual presente no estadoEstudante e
operador == “def;exp;exe”
Interpreta(objetoAtual,” int™);

se objetoAtual presente no estadoEstudante e
operador == “def;exp;exe;int”

16 Avalia(objetoAtual, ava™);

17 se objetoAtual presente no estadoEstudante e

operador == “todos”

18 objetoAtual=retiraObjeto(objetos);

19 se avaliacgaoEstudante abaixo do esperado

20 estadoEstudante = modificaMarcacgbes();

21 se objetos = vazio

22 fim execucao;
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Fig. 2. Estratégia para o Agente Assistente

O que promove a diferenca entre as duas formas de apresentar um plano (sem
reacdo e com reacdo) é a capacidade do agente assistente de re-apresentar ou omitir a
apresentacdo de certos objetos em funcdo da interacdo com o estudante. Estas reacdes
ocorrem simplesmente atualizando as marcacGes dos objetos. A atualizacdo das
marcacdes € mostrada nas linhas 19 e 20 da figura 2.

Acbes ou reacBes que provoquem a atualizacdo dos marcadores nos objetos
poderdo ser definidas pelo professor/autor durante a criacdo do curso. A partir do
resultado da avaliagdo pode-se indicar quais agGes prioritarias o agente assistente
deverd observar. Atualmente as agdes disponiveis sdo: reaplicar operadores para
promover o reforco de aprendizagem e antecipar a aplicacdo de operadores para
promover um avango na apresentacdo do plano. Estas regras, juntamente com outras
especificadas em [2], podem ser combinadas formando uma rede de plano [1], um
tipo de rede de Petri a ser executada.



4 Trabalhos Relacionados

Este trabalho, conforme mencionado anteriormente, é baseado nas idéias de
Drummond [1]. Outro trabalho relacionado é o Sistema de Alertas [2]. Este sistema
propbe a aplicacdo de operadores de estrutura condigdo/acdo. A proposta busca
identificar as situagdes criticas apresentadas pelo estudante durante a visualizagao do
curso, e a partir de um conjunto de informagdes, verdadeiras ou falsas, acdes séo
propostas para auxiliar o estudante. Entretanto, estas situacdes néo estdo relacionadas
a um plano previamente estabelecido.

Vassileva [4] descreve uma arquitetura para planejamento que, ao detectar certas
situacdes ndo consideradas no processo de planejamento, e que impedem a execu¢do
do plano com sucesso, permite realizar agdes que conduzem ao reparo local ou até
mesmo global (replanejamento) do plano. A proposta deste artigo permite que
conceitos adquiridos inesperadamente pelo estudante possam ser reconhecidos e
tratados, algo que ndo acontece com a proposta de Vassileva. Entretanto, esta
caracteristica ainda ndo esta presente em nossa arquitetura.

5 Consideracoes finais

O objetivo deste trabalho é propor uma estratégia de personalizacdo para um ambiente
educacional, integrando principios pedagdgicos dentro de uma arquitetura baseada em
sistemas multiagentes. Espera-se que o professor/autor possa identificar pontos
criticos na apresentacdo do seu curso e alimentar o sistema com alternativas de
ensino/aprendizagem, que proporcione ao agente assistente diferentes possibilidades
de reagdes.

Dentre os trabalhos a serem desenvolvidos futuramente, inclui-se justamente o
recebimento de diretrizes de reacfes para erros comuns dos estudantes. Isto permitira
gue o0 agente assistente possa desabilitar os operadores definidos como padrdo e
selecionar outros operadores relevantes.
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