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Abstract — In this work, we present a research on the necessary elements for the attendance of the requirements of a Robot’s Off-Line Programming Language.  In order to prioritize the constituent elements of a Robot’s Off-Line Programming Language, a consultation through a questionnaire became the on researchers, salesmen and professionals to the robotics area.  Thus, on the basis of the comments raised for the respondents an analysis became qualitative and quantitative who had allowed to determine necessary and desirable characteristics of a language with certain formalism and security.  These will be able to assist in the election of the “best” language having point of view centered in the users.

Index Terms — robot’s off-line programming language, criterion, aspect, questionary.

I. Introdução
A padronização proposta pela ISO (International Standardization Organization), baseada na linguagem IRL (Industrial Robot Language) através da norma “Din 66312 Teil1”, está longe de se consolidar como uma linguagem padrão mesmo após 10 anos de definição. Isto devido a disputas envolvendo diferentes nações e interesses comerciais.

Atualmente, têm-se uma grande diversificação das Linguagens para Programação Off-Line (LPOL) de robôs manipuladores fixos. Nesta diversificação perdeu-se a verdadeira essência de uma Linguagem para Programação Off-Line (LPOL), ou seja, os requisitos que deveriam ser preenchidos ao projetar uma linguagem de robô.

Além disso, alia-se ao fato de que, anteriormente, as linguagens eram propriedade industrial e relacionavam-se aos fabricantes e ao robô específico. Com a recente proliferação dos robôs nos ambientes industriais, a preocupação com o ensino e a aprendizagem das LPOL’s vem crescendo bastante. Isto tem trazido em foco a discussão das características destas linguagens. Mas as LPOL’s são caracterizadas por inúmeros aspectos deixando obscuro quais são os requisitos de uma boa LPOL.

Estes requisitos visam identificar uma LPOL mais fácil de aprender e de utilizar e, ao invés de fornecer subsídios para mais uma proposta de linguagem (que não é o intuito aqui), ajudarão a identificar linguagens mais próximas das expectativas dos usuários programadores.

Baseados então nas expectativas identificadas pelos usuários, as consideradas de maior importância e consensuados poderão ser encarados como critérios.

Este artigo começará apresentando um conjunto de aspectos que foram identificados, estudados e aglomerados para caracterizar as inúmeras LPOL’s existentes. Depois, serão apresentados os resultados de um levantamento feito sobre a aceitação desses critérios pelos usuários. Ao final, pela classificação das respostas, serão sugeridos critérios que então seriam considerados “necessários”, e outros “desejáveis”, a uma LPOL que pretendesse atender às expectativas dos usuários programadores e ser considerada uma “boa” LPOL.

Este artigo apresenta portanto a identificação de critérios para uma análise, centrada no usuário, quanto a qualidade de uma LPOL.

II. Aspectos das LPOL’s

Os aspectos das LPOL’s foram pesquisados com base nas características de linguagens de robôs existentes no mercado. Os aspectos levantados foram divididos em dois grupos: os gerais e os específicos.

Para cada aspecto, geral ou específico, serão enumeradas abaixo as alternativas possíveis e/ou mais usuais para cada caso.

A. Aspectos Gerais

Os aspectos gerais são os que predominam tanto nas linguagens de uso geral (Java, C, C++, etc.) quanto nas LPOL’s. Os aspectos ditos gerais são: interface da linguagem, formato de execução, tipos de dados, paradigma da linguagem, estruturas de controle, legibilidade, modularização e ambiente de programação.

1) Interface da Linguagem: Refere-se à forma como se apresenta visualmente uma linguagem. Esta aparece de duas formas: textual ou visual. Uma linguagem textual, como o próprio nome denota, é caracterizada pela presença de caracteres alfanuméricos em todo o código de montagem [1]. Um exemplo de linguagem textual é a linguagem “R” da empresa italiana Robox [13]. Uma linguagem de programação visual permite que o usuário especifique um programa de maneira gráfica, contendo gráficos ou ícones que identificam uma série de operações ou relacionamentos encapsulados.

2) Formato de Execução: Nesta avaliação obtêm-se a seguinte classificação: interpretada ou compilada. Na programação “scripting” (ou interpretada) utiliza-se um arquivo que contêm uma série de comandos, variáveis, instruções de fluxos de controle, funções e outras opções para serem executados passo-a-passo por um interpretador [2]. “Na compilação, os programas escritos em linguagens de alto nível são traduzidos para a linguagem de máquina correspondente antes da execução” [3].

3) Tipos de dados: “Variável de programa é uma abstração de uma célula ou de um conjunto de células de memória do computador” [2]. Os três tipos básicos de dados são: os primitivos (embutidos), os definidos pelo usuário e os abstratos. “Os tipos de dados embutidos são previamente definidos nas linguagens de programação, representando tipos de dados elementares normalmente implementados ao nível de hardware” [3]. Os exemplos clássicos são: inteiros, reais ou pontos-flutuantes, caracteres e booleanos. Os tipos de dados definidos pelo usuário são aqueles definidos pelo programador, utilizando-se alguns mecanismos que são [6]: vetor, registro, seqüência, referência, alternativa e enumeração. O conceito de tipos abstratos de dados definidos pelo usuário envolve 2 características: “(1) uma definição de tipo que permite que as unidades de programa declarem suas variáveis, mas oculta sua representação, e (2) um conjunto de operações para manipular objetos do tipo” [2].

4) Paradigma da linguagem: Existem três paradigmas principais: funcional, estruturado (procedimental convencional) e o orientado a objetos. Na linguagem funcional dispensa-se o uso de variáveis. As repetições são feitas por um processo de recursão, o que torna a principal característica destas linguagens. Sobre as linguagens estruturadas, “por causa da arquitetura Von Neumann, os recursos centrais das linguagens imperativas (i.e. estruturadas) são as variáveis, as quais modelam as células de memória” [2]. É necessária a presença de três características para as linguagens estruturadas [4]: variáveis, operações de atribuição e repetição. Como exemplo de linguagem estruturada tem-se a ACL (Advanced Control Language) [14]. No conceito de programação orientada a objetos, a linguagem em questão deve oferecer três recursos principais [2]: “tipos de dados abstratos, herança e um tipo particular de vinculação dinâmica”. O controle de abstração de dados envolve o ocultamento da informação e o encapsulamento. O conceito de herança possibilita a reutilização dos tipos de dados abstratos adicionando novos métodos, adaptando os objetos a novas situações. Seguindo esta analogia, o conceito de vinculação dinâmica permite definir variáveis polimórficas do tipo da classe pai que também são capazes de referenciar objetos de qualquer uma das subclasses da mesma. Para tanto, o compilador da linguagem deve gerar um código para calcular que método deve ser chamado, que pode ser tanto da classe pai ou dele mesmo [5].

5) Estruturas de controle: Trata-se de “uma instrução de controle e sua coleção de comandos cuja execução ela controla” [2]. São identificadas 3 estruturas principais ao nível de comando [4]: seqüência, seleção e repetição. Além destes, tem-se o comando utilizado nas LPOL do desvio incondicional: o comando GOTO (ou equivalente). Este comando é definido como um comando “que transfere o controle da execução para um lugar específico do programa” [4]. Como exemplo de LPOL que possui todas as estruturas acima tem-se a linguagem MCL (Motion Control Language) [15].

 6) Legibilidade: “É a facilidade com que os programas podem ser lidos e entendidos” [2]. Diz-se que um código fonte é legível, quando o mesmo é facilmente entendido. Existem dois fatores influenciadores da legibilidade da linguagem [4]: permitir documentação dos programas (comentários), e o nível da linguagem (alto ou baixo).

7) Modularização: “A modularidade, em verdade, é geralmente reconhecida como o único guia disponível para dominar a complexidade do projeto e da implementação de sistemas grandes e complexos” [4]. Caso contrário, seria difícil identificar qualquer problema ou “bug” que talvez venha a ocorrer, bem como dificultaria a sua manutenção.

8) Ambiente de programação: Define-se um ambiente de programação como um conjunto de ferramentas usadas no desenvolvimento de software. Este conjunto pode consistir desde um sistema de arquivos, um editor de texto, um linker e um compilador, até uma grande coleção de ferramentas integradas cujo acesso é feito através de uma interface amigável e uniforme [4].

B. Aspectos Específicos

Os aspectos específicos são relativos às linguagens de programação que são pertinentes ao contexto quase exclusivo da robótica, ou seja, aqueles que se aplicam apenas às LPOL’s. Dentre os aspectos específicos estão: entrada de comandos, sistema de coordenadas, controle de posição, controle de orientação do punho, controle do elemento terminal, comandos de interface com o operador, comandos de sensoriamento, comandos de interface com o sistema supervisório, controles de velocidade e aceleração, forma de entrada de pontos, integração entre os pontos e o programa, trajetórias e interpolações, depurador sintático, depurador de posição ou semântico, adaptabilidade específica, similaridade com outras linguagens e, por fim, tratamento de erros e exceções.

1) Entrada de dados: Se refere a forma como é feita a entrada dos “comandos” e/ou “pontos” para a memória do controlador do robô. Esta entrada pode ser feita de duas formas possíveis [7]: via “teach pendant” e via arquivo. O método via “teach pendant” consiste em definir os pontos e os comandos para o robô acionando botões ou chaves que se encontram em uma espécie de controle remoto em uma certa ordem. O método via arquivo consiste em listar os pontos e os comandos em um arquivo de computador, após o que deve-se enviar o mesmo para a memória do controlador do robô.

2) Sistema de coordenadas: Se refere aos tipos de referência para os pontos a serem utilizados. Os sistemas robóticos são operados e programados de duas formas diferentes de sistema de coordenada: o euclidiano (global) e de juntas (local). O sistema euclidiano (ou cartesiano) “é um sistema geométrico utilizado para definir a distância, em unidades lineares, do ponto de origem (o centro da base do robô), através dos três eixos lineares” [8]. Com relação ao sistema de coordenada de junta (ou local), “o movimento relativo associado com cada junta pode ser controlado por um atuador tal que o componente terminal possa ser posicionado dentro do seu espaço de trabalho” [9].

3) Controle de posição: Através do controle de posição é possível determinar a movimentação de um robô por um conjunto de pontos. Os pontos são definidos através do sistema de coordenada, descrito no item anterior. A linguagem V+, por exemplo, tem-se um comando de movimentação através de juntas independentes. O comando DRIVE desta linguagem, recebe três parâmetros: número da junta, ângulo de movimentação e a velocidade do movimento [10]. Ex: DRIVE 3, 50, 100 (mova a junta 3 em 50º à velocidade 100x).

4) Controle de orientação do punho: “O punho é projetado para permitir que o robô oriente o órgão terminal adequadamente em relação à tarefa a ser realizada” [11]. A orientação do punho trata-se da movimentação do elemento terminal do robô. Esta movimentação ocorre de três formas: rotacional, vertical e horizontal.

5) Controle do elemento terminal: Esta característica diz respeito aos comandos de acionamento do elemento terminal do robô. Um elemento terminal poderá ser de diversos tipos e formas, sendo que o mais usual e simples é o elemento garra. Aliados a estes tipos de comandos, estão os controles de força, que indicam a força da abertura e fechamento da garra, por exemplo.

6) Comandos de interface com o operador: São os que permitem o operador visualizar as informações sobre o estado atual do robô. Normalmente são utilizados para visualização de resultados, erros e alertas de uma operação.

7) Comandos de sensoriamento: “Sensor é um transdutor que é usado para fazer uma medição de uma variável física de interesse” [11]. Os sensores são utilizados para medir força, pressão, temperatura e velocidade além de outras variáveis essenciais. Os comandos de sensoriamento se referem àqueles que controlam estas variáveis existentes em um robô.

8) Comandos de interface com o sistema supervisório: Os comandos de interface com o  Sistema Supervisório são aqueles comandos ligados diretamente ao computador supervisor da célula de manufatura. A interface com o supervisório é que define os intertravamentos requeridos para a automação do robô dentro de uma célula de trabalho industrial. A atuação do supervisório se dá por intermédio de sinais de entrada e saída que podem ser emitidos para outros elementos externos ao robô. As formas principais de sinais são: analógicas e digital. Exemplos de sinais: “tarefa terminada”, “iniciar execução”, “robô em espera”, “tempo de execução”, “emitir sinal para esteira” da linguagem SCORBASE [18].

9) Controles de velocidade e aceleração: Através destes parâmetros é possível controlar a velocidade e aceleração dos movimentos de um elemento terminal robótico. Estes controles também podem existir na forma de tempo. O tempo de determinados movimentos, determinará a sua velocidade e sua aceleração.

10) Forma de entrada de pontos: A forma de entrada de pontos se refere ao formato de identificação dos pontos para um programa de robô. As formas mais usuais são: escrita dos valores no modo texto, captura de pontos de uma interface gráfica simulando o robô ou ainda pelo posicionamento físico do robô e seu ambiente no espaço e inferindo esta “posição exemplo”.

11) Integração entre os pontos e o programa: Se refere a maneira em que são determinados os pontos para determinar as coordenadas do robô. Os modos mais usuais de integração são: o embutido e o separado. O embutido se refere aos pontos que estão definidos explicitamente dentro do próprio código fonte. O separado se refere aos pontos que são armazenados em um arquivo distinto. Um exemplo de linguagem neste aspecto é a linguagem IRL (Industrial Robot Language) que possibilita tanto o modo embutido como o separado [16].

12) Trajetórias e interpolações: Se referem ao formato da movimentação de um elemento robótico através de um caminho. As trajetórias mais usuais são: retas, curvas e arcos. As formas de interpolação mais comuns são: a uniforme e a ponderada.

13) Depurador sintático: Um depurador sintático tem como finalidade verificar se os comandos estão corretos, ou seja, se estão dentro do escopo da linguagem em questão antes de submetê-la ao controlador do robô.

14) Depurador de posição ou semântico: Um depurador de posição ou semântico tem como objetivo analisar o programa e identificar as colisões com a própria estrutura física do robô e com seus limites de operação durante a fase de programação off-line; ou ainda com os objetos do seu ambiente de trabalho.

15) Adaptabilidade específica: “Para um robô ser utilizado em uma aplicação particular, é necessário obter equipamentos com ferramentas especiais projetadas para a aplicação em questão” [12]. Portanto, a adaptabilidade específica avalia a especificidade de um robô manipulador frente a uma determinada tarefa, área ou indústria, incluindo a existência do conjunto de comandos, funções ou softwares voltados para o tipo específico de aplicação.

16) Similaridade com outras linguagens: Analisa-se neste critério a importância de uma LPOL ter semelhança a uma outra linguagem qualquer, principalmente linguagens de uso de geral como Java, C, C++, Lisp, Delphi ou Pascal. Vê-se por exemplo que a LPOL VAL (Victor’s Assembly Language) guarda grandes semelhanças à linguagem BASIC [17].

17) Tratamento de erros e exceções: Este item refere-se ao tratamento de erros que identificam problemas na estrutura e/ou programação do robô durante a fase de execução de um programa.

C. Exemplo de Caracterização

Com base nos aspectos descritos acima e suas respectivas alternativas, pode-se caracterizar completamente qualquer LPOL de robô manipulador. Como exemplo de caracterização, apresenta-se a linguagem SCORBASE [18]. Foi possível identificar tanto os aspectos gerais (ver Tabela I) quanto os aspectos específicos (ver Tabela II).

TABELA I

ASPECTOS GERAIS DA LINGUAGEM SCORBASE

	Aspectos Gerais
	Características Identificadas

	Interface da Linguagem
	Textual

	Formato de Execução
	Interpretado

	Tipos de Dados
	Primitivos

	Paradigma da Linguagem
	Estruturada

	Estruturas de Controle
	Todas (seqüência, seleção e repetição), inclusive uma variante do GOTO.

	Legibilidade
	Linguagem de alto nível, fácil de entender e de ler. Não permite documentação.

	Modularização
	Existente como subprogramas.

	Ambiente de Programação
	Compõe-se de um editor de texto e o controle do robô é feito através de uma interface amigável.


TABELA II

ASPECTOS ESPECÍFICOS DA LINGUAGEM SCORBASE

	Aspectos Específicos
	Características Identificadas

	Entrada de dados
	Via arquivo

	Sistema de Coordenadas
	Euclidiano e Global

	Controle de Posição
	Existente

	Controle de Orientação do Punho
	Rotacional e vertical.

	Controle do Elemento Terminal
	Existente

	Comandos de Interface com o Operador
	Inexistente

	Comandos de Sensoriamento
	Existente

	Interface com o Sistema Supervisório
	Existente

	Controles de Velocidade e Aceleração
	Existente

	Forma de Entrada de Pontos
	Modo texto

	Integração entre Pontos e o Programa
	Separado

	Trajetórias e Interpolações
	Trajetórias: retas e curvas e arcos. Interpolação: uniforme.

	Depurador Sintático
	Existente

	Depurador de Posição
	Existente apenas com a própria estrutura e com seus limites.

	Adaptabilidade específica
	Tarefa do tipo Pegar e Colocar.

	Similaridade com outras Linguagens
	BASIC e PASCAL

	Tratamento de Erros e Exceções
	Existente


III. Perspectiva dos usuários

A fim de se obter uma percepção da importância de cada um dos aspectos identificados, foi enviado um questionário a pesquisadores, profissionais e vendedores atuantes da área de robótica. Obteve-se 10 (dez) respostas o que limitou a análise. Devido a esta amostra muito pequena de um universo bastante amplo, decidiu-se que uma “análise quantitativa” não seria suficiente e então considerar-se-ia também uma “análise qualitativa” baseada nas opiniões exaradas pelos respondentes.

IV. Resultados

Após a análise quantitativa e qualitativa, fez-se uma classificação dos aspectos expostos no questionário. Os critérios utilizados foram divididos em “necessários”, “desejáveis” e “em aberto”. Um critério necessário, para uma LPOL qualquer, será a alternativa que os respondentes indicaram como sendo muito importante (média de importância ( 9) e consensual para um determinado aspecto. Um critério desejável, para uma LPOL qualquer, será a alternativa indicada como consensual mas que não foi indicada como tão importante. Alguns aspectos nem foram consensuais nem considerados tão importantes. Portanto, este pode ficar livre, ou seja, “em aberto”.

A. Critérios Necessários

O aspecto geral classificado como de maior importância refere-se ao nível de uma linguagem. Há uma preferência maior às LPOL’s de “alto nível” que, portanto, passa a ser um dos critérios necessários a uma boa linguagem: a existência de comandos com nomes significativos, como MOVE, CLOSE, OPEN, etc, facilitando o aprendizado da linguagem.

Quanto ao aspecto das estruturas de controle, todas (seleção, repetição, seqüência) são consideradas necessárias para uso na robótica menos uma: o comando GOTO. Por se tratar de um comando perigoso, uma das respostas do questionário chegou até a citar que é um “atraso de programação”.

A modularização ajuda e muito a fase de projeto e de programação. Para uma boa LPOL, segundo a visão do usuário, é imprescindível o uso de sub-rotinas e funções evitando a reprogramação e ajudando na manutenção e modificação.

Quanto aos aspectos específicos, classificou como de maior importância aos comandos de controle de posição tanto na quantidade como na qualidade. Estes determinam a movimentação do robô em um sistema de coordenadas específico. Além disso, são absolutamente vitais, pois é através deles é que se gravam os pontos do espaço de trabalho na memória do robô.

Outro critério necessário que obteve grande importância refere-se a existência de um depurador tanto léxico, sintático quanto semântico. Em tese, o depurador deveria analisar a gramática da linguagem e a existência de colisões do robô com a própria estrutura.

O aspecto específico relacionado com controles de velocidade e aceleração também recebeu alta pontuação. Estes determinam o tempo de execução de um processo. São essenciais devido ao melhor aproveitamento dos movimentos dentro de um determinado tempo de execução.

Os controles de orientação do punho são importantes devido ao fato de que o punho confere a habilidade de manipulação ao robô; o braço apenas posiciona o punho no espaço de trabalho para que o mesmo possa manipular peças.

B. Critérios Desejáveis

Um ambiente de programação de modo texto (bloco de notas) auxiliado por ambiente gráfico (simulador) se adapta melhor aos respondentes e foram detectados como sendo critério desejável.

É desejável a existência de tipo de dados abstratos, ou seja, a presença de tipos de dados primitivos e de estruturas que permitem a construção de novos tipos de dados. Estas são desejáveis para gerenciamento da memória por parte do programador.

Apesar do aspecto do formato de execução  receber pouca pontuação, houve uma preferência maior para com o formato de execução do tipo compilado. A forma de execução de um programa do tipo compilado é um critério desejável.

Um critério específico e desejável se refere à existência de entrada/saída de sinais. Neste contexto, estão envolvidas as seguintes características: comandos de sensoriamento, comandos de interface com o supervisório, tratamento de erros e exceções, e comandos de interface com o operador. Os comandos de sensoriamento ou sensores propriamente ditos estão conectados a interfaces E/S digitais e analógicas lidos pelo controlador do robô. Estas informações referem-se à posição atual, presença, nível de óleo, proximidade, etc. Os comandos de interface com o supervisório são importantes no sentido de fornecer uma interface para as células de trabalho definindo assim os intertravamentos requeridos para a automação do robô dentro desta. Os tratamentos de erros e exceções podem auxiliar na manutenção corretiva dos equipamentos por serem capazes de indicar condições operacionais do próprio robô. Por fim, os comandos de interface com o operador oferecem uma interface para o operador com a finalidade de conhecer como o robô está reagindo ao ambiente.

A existência de trajetórias e interpolações é um critério desejável para que o movimento do robô adquira uma maior precisão. Foi sugerido que as interpolações fossem do tipo: lineares, arcos e curvas suaves (quadrática, cúbica, etc.).

Controle fino do componente terminal é outro aspecto específico cuja existência é um critério desejável. Não se deve esquecer que existem outras ferramentas além da garra que também podem ser acopladas ao flange do robô e cada qual com comandos específicos.

Sobre as características denominadas: entrada de comandos e entrada de pontos; os respondentes salientaram que deveria ter tanto via Teach-Pendant como também o modo Textual para a entrada de comandos e de pontos. Isto se torna um critério desejável.

Quanto aos comandos para aplicações específicas (adaptabilidade específica), a argumentação foi de que permite uma maior especialização do robô. Por exemplo: para solda, agrícola, submarino, etc. Assim se torna aconselhável a presença deste critério nas linguagens.

No aspecto denominado como integração entre os pontos e o programa, houve um consenso de modo que os pontos do robô fossem integrados ao próprio código fonte. Isto devido a dificuldade de achar as coordenadas em um arquivo separado. Assim, a forma integrada entre os pontos e o programa é um critério desejável.

C. Critérios Livres ou “Em Aberto”

No tocante ao aspecto geral que trata do paradigma da linguagem, um dos respondentes defendeu fortemente o uso do paradigma estruturado por se tratar de um paradigma bem consolidado entre as linguagens de robôs. Outro respondente indicou que não existem LPOL’s orientadas a objetos. É compreensível este fato, pois a maioria dos programadores de LPOL’s são engenheiros e técnicos com formação no paradigma estruturado. No entanto, o critério para este aspecto ficou “em aberto”, pois um respondente  citou os paradigmas Funcional e o Lógico como os melhores. Isto suscitou a questão de que os paradigmas mencionados são mais comuns em aplicações com robôs móveis inteligentes, fugindo um pouco do contexto das LPOL.

Quanto a similaridade a outras linguagens, os respondentes divergiram nesta questão. Um deles respondeu de forma que as LPOL’s são bem parecidas com Pascal ao passo que outro respondente deu ênfase à linguagem C. Outro fato curioso, é que uma das respostas diz que as similaridades com as linguagens comuns facilita o aprendizado, ao passo que outra resposta sugere fugir dos padrões das linguagens comuns.

Outro aspecto específico que se classificou como “em aberto” trata dos sistemas de coordenadas utilizado pelo robô. Com base nas respostas não houve um consenso, ao contrário, houve uma divergência de opiniões, embora recebeu importância relativa. Um dos respondentes menciona que o de juntas confunde o programador, em contraste, outro respondente indicou que há necessidade de ter vários sistemas de coordenadas.

V. Conclusão

Observa-se que muitas características devem ser levadas em consideração ao avaliar uma LPOL. Este trabalho levantou um conjunto de aspectos capazes de caracterizar de forma completa uma LPOL para robôs manipuladores fixos. Após submeter estas características aos especialistas de área, obteve-se a visão destes sobre suas reais importâncias. 

Priorizando o resultado através de uma análise quantitativa e qualitativa pôde-se identificar consensos a aspectos considerados de suma importância que, então foram chamados de ‘critérios necessários’ como o de as LPOL’s serem de “alto nível”, com disponibilidade de todas as estruturas de controles menos o GOTO, modularizável, com variedade de comandos de controle de posição com depurador léxico, sintático e semântico, controles de velocidade quanto aceleração e finalmente com controles de orientação específicos para o punho do robô.

Apesar de se perceber uma grande coerência nos resultados, sugere-se que este levantamento seja ampliado uma vez que o número de respostas ficou aquém do esperado. Apesar da amostra, pode-se considerar agora disponíveis uma série de critérios que sugerem o que pode ser uma linguagem que poderia ser dita como “melhor”.
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