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Introducao a roboética

Roboética Eletrogate 24 de julho de 2020Atualizado em: 01 set 202215 min A evolucgdo da tecnologia na sociedade contemporanea acontece com uma rapidez assustadora. Uma das principais dreas em que esse avango ocorre ¢ na robotica. Mas afinal, o que é a Robética? Como e quando surgiu? Até onde é capaz de avancar? Neste post, contaremos
tudo e um pouco mais sobre essa area fascinante da ciéncia. Robética, assim como o nome sugere, é a ciéncia e o estudo de robos. O termo robo é originario da palavra checa robota, que significa “trabalho forcado, servidao”, e tal termo foi utilizado pela primeira vez em 1921 pelo escritor checo Karel Capek (1890-1938) na peca de

teatro intitulada R.U.R. (Rossum’s Universal Robots, cujo livro foi lancado no Brasil pela editora Hedra com o titulo A Fébrica de Robds). Robo6s, contemporaneamente falando, séo maquinas computadorizadas feitas por seres humanos que realizam tarefas a partir de comandos dados, com o objetivo de facilitar certos trabalhos dentro de nossa
sociedade. Um rob6 é um sistema integrado composto por sensores, manipuladores, sistemas de controle, fonte de energia e um software, os quais trabalham co-dependentemente a fim de realizar uma tarefa. Primeiro Rob6 Industrial: Unimate A ideia de um componente mecanico-eletréonico capaz de ajudar seres humanos em trabalhos arduos data
de centenas e centenas de anos atras, porém a concepcao efetiva de um rob6 automatico aconteceu apenas século passado no ambito industrial. O trabalho fabril pode ser diversas vezes repetitivo e constantemente se baseia em levantar e realocar pecas e maquinas muito pesadas, portanto a necessidade de um auxiliador nessa area era gritante. Em
1954, George Devol criou esse auxiliador, chamado Unimate, que comecgou a funcionar na linha de producao da General Motors em 1961. Sua fungao dentro da fabrica era pegar pedacos quentes de metal e colar as pecas nos chassis dos carros. Ele pesava 1.800 Kg e obedecia a comandos gravados em fitas magnéticas. A figura a seguir ilustra o
primeiro robo industrial criado. Unimate. Crédito: Kawasaki Robotics Primeiro Rob6 Humanoide: Elektro Ja o primeiro rob6 humanoide foi criado um pouco antes, em 1937, pela Westinghouse Eletric Corporation, em Ohio. Seu nome era Elektro, tinha 2,1 metros de altura e pesava 120,2 kg. Ele conseguia andar por comando de voz, falar cerca de 700
palavras (usando um gravador de 78 rpm), fumar cigarros (sim, fumar cigarros!!), estourar balées e mover sua cabeca e seus bracos. Seu corpo consistia de engrenagens metalicas, uma camera e um esqueleto motorizado coberto por uma pele de aluminio. Seus “olhos” fotoelétricos podiam distinguir luzes verdes e vermelhas. Ele foi exibido na Feira
de Nova Iorque em 1939 e 1940, acompanhado de “Sparko”, um cdo rob6 que podia latir, sentar e pedir carinho a humanos. Elektro e seu cédo, Sparko. Crédito: Wikipédia H4 uma grande diferenca entre maquinas comuns e robos. Para ser classificado como um rob0, é necesséario ser composto por trés elementos basicos: sensores, software e
manipuladores. Para melhor entendimento, vamos fazer uma associacao bem simples entre humanos e rob6s. Imagine o seguinte cenario: vocé estd andando pela rua e encontra uma moeda no chéo, e entdo decide pega-la. Nesta situacdo, vocé passou pelos seguintes passos: primeiro, seus olhos avistaram a moeda (sensores), mandando a imagem
para o seu cérebro. Posteriormente, seu cérebro processa a informacédo e usa-se de experiéncias passadas para tomar a decisdao de pegar a moeda do chéo (software). Por fim, seu cérebro manda mensagens para o seu corpo para pegar a moeda de fato (manipuladores). Rob0s passam por um processo muito semelhante ao descrito acima, ja que
possuem todos os elementos citados no exemplo: sensores como dispositivos de entrada, softwares ou sistemas de controle para tomadas de decisdo e manipuladores como dispositivos de saida. A seguir, destrinchamos cada um dos elementos de um rob6 e detalhamos seu funcionamento. Sensores Um dos principais aspectos de uma maquina para ser
classificada como rob6 é sua habilidade sensorial dentro do ambiente em que esta trabalhando. Muitas dessas habilidades se assemelham aos préprios sentidos humanos, como sensores de cor e luminosidade (visdo), sensores de pressao (tato), sensores de som (audicao), sensores de gas (oufato) e muitos outros mais. O sensor é importante para um
robo porque ele funciona como seu dispositivo de entrada, ou seja, ele dita qual sera a atuacao do robd a partir do que foi fornecido a ele pelo seu INPUT. A imagem a seguir ilustra os diversos tipos de sensores. Da esquerda para a direita, de cima pra baixo: Sensor de Distancia, Sensor de Obstaculos, Sensor de Umidade e Temperatura, Sensor de
Batimentos Cardiacos, Sensor de Movimento, Sensor de Peso, Sensor de Gés, Sensor Touch, Sensor de Nivel de Agua. Crédito: Eletrogate Se estiver mais interessado em como sensores funcionam e quais suas aplicagdes dentro do mundo do Arduino, sinta-se encorajado a acessar os links abaixo e aprender detalhadamente as funcdes desses
importantes componentes: Software A partir do que foi fornecido para o robo6 pelos sensores, é possivel determinar qual serd a proxima acao de seus manipuladores, porém, para isso, é necessario uma tomada de decisao, e é ai que entra o software. O robo, por si s, é apenas uma maquina atuadora, e para que sua atuacdo seja correta, ela precisa ser
guiada por um ser humano. Essas maquinas podem ser muito bem controladas de maneira manual, ou seja, através de um painel de controle, por exemplo, em que um apertar de botdo ou um acionamento de uma manivela faca o0 mecanismo funcionar, porém, para ser classificado como rob6, a maquina deve ser automatica, ou seja, deve ser capaz de
atuar sem a interferéncia humana. Para isso, é necessario programa-la. Programacao € o processo de escrita, teste e manutencdo de um programa de computador. Essencialmente, é um conjunto de instrugées escritas pelo programador que o computador ou a maquina segue. Elas podem ser escritas em diversas “linguagens”, que na verdade sao
apenas maneiras diferentes de organizar as instrugoes e o texto. As linguagens mais utilizadas dentro do mundo da programacao sdo: Java, C, C++, Python, C#, JavaScript, Visual Basic .NET, R, PHP, MATLAB, etc. A seguir, temos um exemplo de um cdédigo utilizado em um robé. void setup() { // Definimos os motores e as dire¢gées como saidas.
pinMode(motorl, OUTPUT); pinMode(motor2, OUTPUT); pinMode(dirl, OUTPUT); pinMode(dir2, OUTPUT); // Agora definimos a direcao inicial dos motores. digitalWrite(dirl, HIGH); digitalWrite(dir2, HIGH); // Por ultimo colocaremos os pinos digitais dos sensores como entradas pinMode(Sensorl, INPUT); pinMode(Sensor2, INPUT); } void loop(){
//Neste processo armazenamos o valor lido pelo sensor na varidvel que controla // a velocidade dos motores. Valor Sensorl = digitalRead(Sensorl); Valor Sensor2 = digitalRead(Sensor2); // Aqui criamos nossa condicional que define como o motor se comporta /LEMBRANDO QUE CONVECIONALMENTE ASSUMIMOS O VALOR 0 PARA PRETO E O
VALOR 1 PARA BRANCO ( cor da nossa faixa). if((Valor Sensorl == 0) && (Valor Sensor2 == 0)){ analogWrite(motorl, 150); analogWrite(motor2, 150); } if((Valor Sensorl == 1) && (Valor _Sensor2 == 0)){ analogWrite(motorl, 0); analogWrite(motor2, 150); } if((Valor Sensorl == 0) && (Valor Sensor2 == 1)){ analogWrite(motorl, 150);
analogWrite(motor2, 0); } } Este codigo foi desenvolvido no nosso post sobre Rob6 seguidor de linha. Se se interessou em saber como ele funciona, acesse aqui e confira. Manipuladores Depois que o robo recebe as informacoes de entrada dos sensores e toma as decisoes do que fazer em seguida através do software, € necessario que ele atue, e para
isso, temos os manipuladores, que, basicamente, colocam em pratica os comandos dados pelo programa desenvolvido dentro do rob6. Ha diversos tipos de atuadores, porém os mais comuns sao aqueles que se movimentam ou se locomovem de um lugar para o outro, como um carro automatico, por exemplo, ou os que apenas movem uma de suas
partes para carregar algum produto. Esses processos podem ser realizados através de rodas ou esteiras rolantes, pernas locomotoras ou por propulsores. A seguir, temos a imagem do mais famoso manipulador nas industrias, o brago robético. Brago Robotico. Crédito: Pinterest A tecnologia robética pode ser aplicada em inimeros cenarios dentro de
nossa sociedade. Abaixo, estdo exemplificados as principais atuagdes de robos nas dreas mais relevantes de aplicacdo. Industrial Provavelmente, a drea industrial acumula o maior investimento em robdtica dentre as outras. Essa area deu origem aos robos automatos que conhecemos, portanto, faz sentido que ela obtenha a maior concentracao de
tecnologia robotica. As aplicagoes tipicas dos robos industriais incluem fundicdo, pintura, soldagem, montagem, movimentacgao de cargas, inspecdo de produtos, e realizacao de testes, tudo realizado com uma precisao, velocidade, e robustez relativamente elevadas. Abaixo, estao ilustrados alguns exemplos de atuagdo roboética em industrias. Crédito:
Google Imagens Médica Uma das areas mais importantes em que a robdtica pode atuar é a médica. A utilizacdo de uma tecnologia precisa e livre de erros humanos dentro da medicina sempre foi almejada, porém muito dificil de ser criada. Os avancgos tecnoldgicos foram expressivos nos ultimos anos, fazendo com que a esperanca de, um dia, termos
finalmente um robo performando um cirurgia fosse alimentada. As vantagens seriam fascinantes, como recuperacdo mais rapida do paciente, cirurgias menos evasivas, com menos cortes, reducao de sangramentos, dores e riscos de infeccao, menor tempo de internacao, e por ai vai. Ainda ndo temos um sistema automatizado para realizar esse tipo de
tarefa, porém estamos avancando. Um exemplo seria o robo de assisténcia médica “daVinci”. Esta maquina é utilizada em operacdes e tem o objetivo de ajudar o médico a ser mais preciso na cirurgia. Tecnicamente, ela ndo pode ser classificada como robo, ja que é controlada por um especialista a todo momento, porém a utilizacao de um componente
mecanico-eletrénico na medicina ja é um grande passo a evolucoes maiores. A presenca dos robos na medicina nao se limita apenas a area cirtrgica. Uma outra importante atuagdo da tecnologia no ambito medicinal é na recuperacdo de pacientes. Um exemplo seria os robds exoesqueletos, que podem auxiliar pessoas paraplégicas a andarem
novamente. Uma outra utilidade dessa inovacéo é na correcdo de ma formagdes de membros ou na reabilitacdo de danos na espinha ou no cérebro, auxiliando na movimentacao de musculos enfraquecidos e na recuperacgao necessaria do enfermo. Exoesqueleto. Crédito: EksoBionics Humanoide Existem varios tipos de robos, de formas e tamanhos
diferentes, porém, talvez, o mais intrigante, amavel e aceitavel sdo os que se assemelham a nds, humanos. Rob6s humanoides podem ser utilizados para pesquisa e exploracao espacial, assisténcia pessoal e cuidados psicoldgicos, educacao e entretenimento, busca e resgate, trabalhos industriais e manutengoes, relagdes publicas e cuidados médicos.
Midias tradicionais adoram exibir esses tipos de robos em seus meios de comunicacgao, deixando alguns deles até famosos. Um exemplo seria a rob6 “Sophia”, desenvolvida pela empresa Hanson Robotics, de Hong Kong. Ela é capaz de se comunicar através da fala e de reproduzir 62 expressoes faciais. Foi projetada para aprender, adaptar-se ao
comportamento humano e a trabalhar diretamente com pessoas. Outro rob6é bem famoso é o “ASIMO”, produzido pela Honda. Criado em 2000, esse humanoide tem 1,3 metros de altura, 54 kg, e é capaz de andar em superficies irregulares, virar-se, pegar objetos e reconhecer pessoas através das suas cameras que funcionam como olhos. Sophia e
ASIMO. Crédito: Wikipédia Além de interagir com seres humanos, os rob6s humanoides também sao largamente desenvolvidos para se movimentarem como nés. “Atlas” é um bom exemplo. Desenvolvido pelo grupo Boston Dynamics, ele é considerado um dos mais dinamicos do mundo. Criado como plataforma de pesquisa, Atlas amplia novos
horizontes na area de mobilidade para todo corpo. Seu avancado sistema de controle junto com seu hardware futurista possibilitam ao robo a forga e o equilibrio necessario para se igualar ao nivel da agilidade humana. Espacial A drea espacial é outra que se utiliza largamente de atividade robdtica em suas missdes. A NASA, por exemplo, utiliza robos
de diversas maneiras no espaco. Uma delas € a utilizacao de bracos roboéticos com o objetivo de mover grandes objetos fora da atmosfera. “Canadarm” é um desses bracos, sendo lancado ao espacgo junto a um 6nibus espacial em 1981. Suas fungdes consistiam, por exemplo, em lancar ou consertar satélites. Ele ja foi utilizado cinco vezes em missoes
para consertar o telescopio espacial Hubble. Canadarm. Crédito: NASA Rob6s também ajudam a NASA a explorar o sistema solar e o universo. Naves espaciais que exploram outros planetas, como a lua e Marte, sao todos roboticos. Esses robos incluem sondas e aterrizadores na superficie de outros planetas. A sonda Spirit, utilizada em uma misséo a
Marte, é um exemplo. Esse veiculo de exploracdo permaneceu ativo de 2004 a 2010, mandando informagées a base terrestre sobre o terreno marciano. Spirit. Crédito: NASA Educacional A robética como forma de auxilio na educacao ¢ um dos grandes debates abertos no Brasil. Em paises de primeiro mundo esse assunto ja foi superado, pois a maioria
da populacao ja tem acesso a recursos como computador, internet e programas educativos na escola e até na prépria residéncia. Por outro lado, a realidade brasileira aponta para o uso intenso de solugoes livres, abrindo assim um campo interessante para disseminagdo de recursos tecnoldgicos a baixo custo para governos e entidades. O principal
objetivo da robodtica educacional é promover estudo de conceitos multidisciplinares, como fisica, matematica, geografia, raciocinio légico entre outros. Ha variagcdes no modo de aplicacdo e interacdo entre os alunos, estimulando a criatividade e a inteligéncia e promovendo a interdisciplinaridade. Usando ferramentas adequadas para realizagédo de
projetos, € possivel explorar alguns aspectos de pesquisa, construcao e automacao. Se interessou por robética educacional? Uma 6tima maneira de comecar a aprender sobre essa area ou incentivar alguém a comecar ¢ utilizando nosso Kit Arduino Robdtica! Ele contém os principais componentes necessarios para iniciar o aprendizado no mundo do
Arduino, incluindo uma apostila ensinando passo a passo a fungédo de cada componente e como iniciar seu primeiro projeto. Acesse aqui e confira. Componentes do Kit Arduino Robdtica. Crédito: Eletrogate A evolugdo da tecnologia utilizada em rob6s cresce exponencialmente, quanto mais nés avangcamos na capacidade intelectual dos rob6s, mais
possibilidades criamos para resolugoes de problemas que nunca imaginamos solucionar. Porém, ha dois principais questionamentos que especialistas do mundo todo fazem sobre o futuro da robética: Até que ponto os robos podem nos substituir dentro do espaco de trabalho? E até onde a inteligéncia roboética pode chegar? Automacao Industrial Ha
cada vez mais consenso entre os especialistas que a substituicao laboral humana pela robdtica é inevitavel. De acordo com um recente estudo feito pela IBM Institute for Business Values, mais de 120 milhdes de trabalhadores pelo mundo deverao ser retreinados apenas nos préximos anos devido a realocacao causada por robds e por inteligéncias
artificiais. Um dos problemas que essa substitui¢do causa € na diminuicao de vagas de trabalhos, principalmente em industrias. O nimero de trabalhadores de chao de fabrica de uma empresa com certeza serd maior do que o nimero de funciondrios necessarios para controlar e reparar as maquinas automatas. Logo, devemos rapidamente achar uma
solucdo para que, futuramente, ndao tenhamos uma massa crescente de desemprego no mundo causada pela tdo importante automacao industrial. Inteligéncia Artificial A.I. é um ramo da ciéncia da computacdo que lida com a simulacdo de comportamentos inteligentes em computadores. Nesta area, o computador ndao apenas segue uma sequéncia de
comandos pré-determinados para realizar uma tarefa, mas sim aprende com interacées e modifica seu comportamento com o tempo. Essa vertente causa grandes debates dentro de nossa sociedade contemporanea. Um destes debates é se, algum dia, a inteligencia artificial chegara ao ponto de superar a humana. Para muitos especialistas, essa ideia
nao passa de conspiragdo. Segundo a roboticista Dra. Ayanna Howard, A.I. é uma representacdo do nosso processo de pensamento, portanto pensar que, um dia, esse tipo de tecnologia ird nos superar ¢ um absurdo. Ainda sim, ha diversas teorias que, em um futuro préximo, as maquinas poderao pensar por si proprias e até se voltarem contra nés... E
vocé, acredita que os rob6s serao inteligentes o suficiente para se rebelarem contras os humanos? Se tem interesse nesse assunto, gostaria de indicar algumas obras relacionadas para exercitar e estimular seu cérebro. Primeiro, temos o livro mais famoso sobre esse tema, “Eu, Rob6”, de 1950, escrito por Isaac Asimov. Em seguida, selecionei alguns
filmes bem interessantes com uma abordagem semelhante a de Isaac: Metrépolis (1927), de Fritz Lang; 2001 - Uma Odisseia no Espaco (1968), de Stanley Kubrick; Blade Runner - O Cacgador de Androids (1982), de Ridley Scott; O Exterminador do Futuro 1 (1984) e 2 (1991), de James Cameron; Al - Inteligéncia Artificial (2001), de Steven Spielberg;
Ex-Machina (2014), de Alex Garland; Blade Runner 2049 (2017), de Dennis Villeneuve. A partir do que foi abordado neste post, é possivel concluir que a Robética é uma area fascinante, cheia de curiosidades e caracteristicas interessantes. Espero ter fomentado sua vontade de aprender, é sempre bom ampliar cada vez mais nossa gama de
conhecimentos. Se quiser saber mais sobre esse tema, entre em nossos posts relacionados e coloque em pratica o que viu aqui. Siga-nos também no Instagram, para receber diariamente contetidos sobre Arduino e eletrénica: @eletrogate. Até a proxima! Referéncias Ricardo Lousada @ricardo lousada Graduando em Engenharia de Controle e
Automacao pela UFMG. Ocupo meu tempo aprendendo cada vez mais sobre eletronica e programacdo, areas que mais gosto. Meus hobbies sdo cinema e livros. Introducédo a Robdética: Primeiros Passos e Componentes EssenciaisResumoA robética é uma area interdisciplinar que envolve engenharia, eletronica, ciéncia da computacéao e inteligéncia
artificial para criar sistemas autonomos ou semi-auténomos. O objetivo deste artigo é fornecer uma introducédo ao campo da robética, abordando seus conceitos basicos, componentes essenciais e o processo de construcao de robos. Além disso, sera discutido o impacto da robética na educacao e em diversas outras areas.O Que é Robética?A roboética é
a ciéncia que envolve o design, construgdo, operagdo e uso de rob6s. Um robo é uma maquina programavel capaz de realizar tarefas de maneira autonoma ou assistida. Ele pode ser projetado para realizar tarefas repetitivas, perigosas ou complexas, substituindo a intervengcdo humana em diversas atividades. Hoje, a robética é usada em varias areas,
como automacao industrial, medicina, exploragao espacial, educacao e entretenimento.Componentes Essenciais de um Robd6Para construir um robo, é necessdrio utilizar uma variedade de componentes que trabalham juntos para dar ao rob6 a capacidade de realizar tarefas. Abaixo estdo alguns dos componentes mais comuns encontrados em kits de
robética:Jumpers: Sdo cabos de conexdo usados para ligar os diversos componentes do rob6. Eles permitem a transmissao de sinais elétricos e sao essenciais para a comunicacao entre os diferentes componentes.Servomotor: Um servomotor é um motor controlado eletricamente, usado para fornecer movimentos precisos aos robos. Ele permite que o
robo execute movimentos controlados, como girar, levantar ou abaixar, com base na programacao.Placa de Prototipagem (como Arduino): A placa de prototipagem é o “cérebro” do robé. Ela recebe os comandos da programagdo e os executa para controlar os motores, sensores e outros componentes do robd. A placa Arduino é uma das mais populares
em robotica, por ser de facil acesso e bastante versatil.Cabo USB: O cabo USB é utilizado para conectar o robé ao computador, tanto para alimentacao elétrica quanto para o envio de dados, como o cédigo de programacao.Construcao de um Rob6: Passos IniciaisA construcdo de um robo6 envolve varias etapas, sendo importante o trabalho em equipe
para que todos os membros adquiram experiéncia em diferentes aspectos da robética. Em uma atividade pratica, os alunos podem se dividir em fungoes, alternando entre elas para aprender sobre montagem, programacédo e circuitos. As principais fungées em uma equipe de robética sdao:Inventor(a): Responsavel pela montagem fisica do robo,
organizando os componentes e conectando as partes mecanicas e eletronicas.Mestre dos Circuitos: Encarregado de conectar os elementos elétricos, como os servomotores a placa de prototipagem, garantindo que a parte elétrica esteja corretamente montada.Construtor de Cédigos: Responsavel pela programacéao do robd, garantindo que ele execute
as acoes desejadas. A programacao define os movimentos, interagées e comportamentos do robo, com base na légica do projeto.A Importancia da Rotatividade nas FungoesA rotacédo de fungbes durante o projeto de robdtica permite que todos os membros da equipe aprendam de forma pratica sobre diferentes aspectos do processo. Isso contribui para
a formacgédo de habilidades em todas as etapas da criacdao do robo, estimulando o trabalho em equipe e o aprendizado multidisciplinar. A experiéncia em diferentes dreas do projeto também possibilita que os alunos compreendam a complexidade e a interagdo entre os diferentes componentes.ConclusdoA robética é um campo fascinante e essencial para
o avancgo da tecnologia. Seus componentes, como servomotores e placas de prototipagem, permitem que robos realizem tarefas que vdo de simples movimentos a agdes complexas. Ao aprender a construir e programar robos, os alunos nao sé se envolvem com a teoria, mas também desenvolvem habilidades praticas que podem ser aplicadas em
diversas areas da ciéncia e da industria. A robética também tem um grande impacto na educacdo, promovendo a resolugédo de problemas e a criatividade.ReferénciasALURA. Curso de Robética: Construindo um protétipo de parquinho com servomotor. Disponivel em: Alura Cursos.WIKIPEDIA. Arduino. Disponivel em: Wikipedia Arduino. Acesso em: 15
nov. 2021.MOREIRA, A. et al. Robdtica na Educagao: Possibilidades e Desafios. Editora Saraiva, 2019.Este artigo oferece uma visdo geral sobre a robdtica, detalhando os componentes essenciais e 0s passos necessarios para a criacdo de robos, além de destacar a importancia desse campo para o desenvolvimento educacional e tecnoldgico. Reflect
upon your past experiences and future goals, and learn what makes you unique.Find the path that's right for you based on your strengths, interests, and personality.Explore over 1,000 careers and degrees. Learn who thrives in them and why.Be your best self at work. Learn what makes you unique and how well-suited you are to your past, current,
and future career choices.Unsure about what to do after college? See the range of careers you can pursue with your interests, personality, and education.Looking to make a career change? Thinking about going back to school? CareerExplorer will point you in the right direction.Discover your true potential and all of the options you have after high
school. Then see which path is right for you.Our questions and algorithms are unique to us and are built on decades of study in vocational testing.The world of work changes in real time — and so do our analytics. Our algorithms continuously improve with millions of daily data points to give you real-time accuracy.We firmly believe that you own your
data, not us. We never sell your personal data to third parties.What sets you apart in the workplace? Discover the behavioral traits that shape how you think and how you work with others.What an amazing tool to help you understand yourself and get an idea of potential jobs that you're suited for!— AshleyI like how in-depth it was. Not just, "what are
you interested in?" but how your personality and personal preferences play into a career fit.— LeahWe have been using CareerExplorer with our college students for years. Students express how much they learn from this assessment, both about their interests and themselves. 5 stars!— SuzanneReally cool. I can see my characteristics and all the jobs
that I can obtain. I'm currently a student and I've always wondered what I would be good at. Now I can see options right in front of me.— JCThis is a great tool! It is extremely accurate as well. I want to go to law school and get into politics to change the laws/policy in the U.S. regarding homelessness. I am finishing my Human Services Associate of
Arts degree in January and plan on becoming a Homeless Advocate. Like I said, great test. Couldn't be any more accurate!— Sabrena



