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RESUMO

Este trabalho visa otimizar o atendimento dos usuarios de elevadores em
edificios inteligentes através da integragio do sistema de elevadores com o sistema
de circuito fechado de televisdo. Assim, o controle dos elevadores devera considerar
informagdes adicionais como o nimero de passageiros aguardando em cada
pavimento, bem como o niimero de usudrios que estdo dentro do elevador, de
maneira a aprimorar a tomada de decisdes, otimizar o atendimento, reduzir o tempo

de espera e aumentar a eficiéncia do sistema.

Neste projeto, o foco estd na proposta de estratégias de controle de elevadores
e no desenvolvimento de um visualizador grafico como ferramenta para analisar a

dindmica do sistema em funco das estratégias propostas.



ABSTRACT

This work has the purpose of optimizing the service of the elevators in an
intelligent building through the integration of the elevator system with the closed
circuit of television. So, the control of the elevators should consider additional
information such as number of passengers waiting in each floor, number of users that
are inside the elevators, in a way that will improve the decision process, optimize the

service, reduce the waiting time and increase the efficiency of the system.

In this project, the focus is the proposal of sirategies to the elevator control and
the development of a graphic viewer as a tool to analyze the dynamics of the system

in function of the proposed strategies.



1 Introducao

1.1 Motivagdo e justificativa

O crescimento da demanda por sistemas prediais mais eficientes, que
proporcionem um maior beneficio aos usuarios, tem contribuido para o
desenvolvimento de novas técnicas para sua concepgio e operacdo, evidenciando a

necessidade de sua integracdo (Godoy, 1999).

No caso do sistema de elevadores, a importincia da sua integragdo com outros
sistemas prediais visa uma operagdo mais efetiva e otimizada destes, pois esta
interagio coir outros sistemas do edificio permite que novas funcionalidades
associadas a seguranga, conforto dos ocupantes, confiabilidade e robustez do

controle possam ser implementadas (Bastidas Gustin, 1999).

Deste modo o projeto € operagio de elevadores necessitam de estudos e
técnicas eficientes de modelagem e andlise, que selecionem as melhores alternativas
de modo a maximizar a produtividade dos ocupantes, ofimizar a utilizagio de

recursos € minimizar o custo.

Neste contexto, o presente projeto visa estudar e propor estratégias de controle
para sistema de elevadores que considerem a integracdo deste com outros sistemas
prediais, especificamente com o sistema de circuito fechado de televisfio. Assim,
considera-se que a informago do niimero de pessoas em espera em cada pavimento
dado pelo sistema de circuito fechado de televisdo deve melhorar a operagdo do

sistema de elevadores.

Neste trabatho também é desenvolvido um visualizador gréfico que permite
observar a operagéo do sistema de elevadores e analisar as estratégias de controle

propostas.



1.2 Objetivos

Os objetivos principais deste trabalho séo:

o Estudar e propor estratégias de controle para um sistema de elevadores
que considerem a integrac¢do deste com o sistema de circuito fechado de

televisdo;

s Desenvolver um visualizador grafico que permita observar ¢ analisar a

dindmica do sistema em funcdo das estratégias propostas.



2 Sistemas de Elevadores

A fim de realizar o estudo e desenvolvimento de estratégias para controle de
elevadores, é necessdrio primeiramente identificar as principais caracteristicas do
sistema de elevadores, para depois focar nos quesitos onde se pode ter uma melhora

do desempenho.
2.1 Introducdo

Segundo Godoy (1999), desde que o homem ocupou mais de um pavimento
numa edificacio, existe a procura de alguma forma de movimento vertical. As
formas mais antigas foram, é claro, as escadas, elevadores acionados por animais etc.
Antigas ruinas romanas mostram sinais de pocos onde algum tipo de elevador em

plataforma movel foi instalado.

No inicio do século XIX, elevadores acionados por maquinas a vapor fizeram
sua aparigdo, principalmente para transporte vertical de materiais, mas,
ocasionalmente também, para pessoas. Frequentemente os resultados eram
desastrosos devido ao fato das cordas serem de fibras naturais ¢ néo haver nenhum

meio de segurar a plataforma de transporte caso a corda arrebentasse.

Em 1857, o primeiro elevador de passageiros foi instalado na loja de
E.V.Haughwout & Company, em Nova York, USA, operando entre cinco
pavimentos a uma velocidade de 0,2m/s. O primeiro elevador elétrico surgiu em
1889, também em Nova York, no Edificio Demarest, e a primeira versdo automatica

foi instalada em 1894, pela Otis Elevator Company.

A eletricidade permitiu o atendimento de padrdes minimos de operagéo, de
modo que os pardmetros de tempo numa viagem puderam ser estabelecidos e
especificados. A velocidade deixou de depender do volume da 4gua ou da presséio de
vapor, passando a ser estabelecida pelo projeto elétrico, conseguindo-se entfio, a
suavidade de operacdo tio comum nos elevadores atuais. Atualmente emprega-se
acionamento por motor CA ou CC, possibilitando a varia¢fio de velocidade e de

torque pela variagdio da tensfo aplicada a armadura. Tais sistemas ou suas variagdes



sdo usados nos elevadores de alta qualidade de hoje e sfio conhecidos como de

tensdo variavel ou elevadores de multi-tenséo.

Ainda segundo Godoy (1999), os sistemas de elevadores sdo instalados em
edificios para satisfazer as necessidades de transporte de seus ocupantes € visitantes.
Sdo necessarios em virtude de conforto humano e conveniéncia ou por normas
estatudrias. Em escritérios € outros prédios comerciais, elevadores séo instalados a

fim de aumentar a eficiéncia produtiva de seus ocupantes.

Um gerente de edificio, por exemplo, estd interessado na operagéio dos
elevadores e no atendimento ao trafego pois o servigo de elevadores estd em geral
entre os primeiros lugares na lista de reclamagdes dos usudrios de um prédio. Assim
a melhora de sua operagio e o aumento de sua confiabilidade séio pontos

fundamentais e que devem ser considerados.

O aumento do nimero de edificios de altura média e elevada a partir da II
Guerra Mundial tem sido um desafio aos sistemas de elevadores. As tGltimas trés
décadas tém visto a aceitagdo das cabines automaticas e a introdugdo de melhores
sistemas de controle. Entretanto, nfo se nota uma evolugo significativa nos métodos

de andlise de trafego de usudrios e de projeto.

A circulagdo no prédio, tanto horizontal quanto vertical, € um parfmetro
funcional fundamental para qualquer edificio, €, portanto, se se deseja um edificio
bem sucedido, € essencial que os responséveis pela concepgéo do edificio interajam
com um especialista nas solu¢des para sistemas de elevadores. Deste modo, poder-
se-ia desenvolver um projeto considerando por exemplo um menor nimero de pogos
no edificio, ou um rearranjo dos pavimentos de servico e dos pavimentos terminais
principais. O efeito final esperado é um prédio apropriadamente estruturado para um
“bom” acesso, com elevadores suficientes para servir a populagéo proposta e atender

“bem” a circulagio prevista.

Os métodos convencionais de projetos de elevadores baseiam-se
principalmente em técnicas analiticas aplicadas ao trafego de pico de entrada. Os
efeitos do periodo anterior aos momentos antes do pico de interesse, as
peculiaridades do sistema de controle e o pouco tempo insuficiente para coletar

dados estatisticos suficientes, contribuem para a imprecisiio dos métodos de célculo.



Para obter uma informacgio acurada € necessério rever a engenharia de projeto e

recorrer as técnicas de simulagdo.

Outra preocupagio com relagdo ao projeto € a existéncia de
transporte/movimentagiio horizontal de alta densidade. Por exemplo, conforme
dnibus ou trens chegam nas imediagSes do edificio trazendo usudrios do sistema de
elevadores, grupos de pessoas entram no edificio, a maioria delas considerando
individualmente um certo tempo de viagem para chegar em um certo destino. Com
meios de transporte que permitem descarregar centenas de pessoas em curto espago
de tempo, o sistema de transporte vertical do prédio fica submetido a severas
demandas de pico de entrada. Qutro exemplo seria o de um prédio suburbano de
escritérios com um grande estacionamento. A demanda para os elevadores do prédio
pode ser diretamente relacionada ao tempo requerido para as pessoas entrarem no

estacionamento, estacionarem seus automoveis e caminharem em diregio ao edificio.

2.2 Funcionamento

A operacdo do sistema de elevadores pode ser explicada utilizando como

referéncia um usudrio que vai de um pavimento A para um pavimento B.

No pavimento A, o passageiro registra sua chamada apertando o botdo
situado neste pavimento {especificando se serd para subir ou descer). O sistema de
controle de grupo registra a chamada sinalizando isso ao usudrio através de um sinal

luminoso e seleciona um elevador para servi-lo.

Quando da chegada de um elevador ao pavimento A, a sinalizagiio se apaga e
as portas do elevador s3o abertas. Ao entrar na cabine, o passageiro registra atraves
de botdes de comando da cabine seu destino (no caso, o pavimento B), sendo que o
sinal correspondente & enviado ao sistema de controle da cabine. Este sistema
registra 0 comando e sinaliza isso a0 usudrio através de um sinal lJuminoso. As portas
entiio se fecham e o elevador se move para o pavimento B. Ao atingir o pavimento B
o elevador péra, a sinalizagdo se apaga, abrem-se as portas € o usudrio desembarca.
A figura 1 apresenta os elementos envolvidos nesta operagdo (Bastidas Gustin,
1999):
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ﬂ Pavimento j+1 1 Pavimento j+1
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Botowira de
vabina ¢

Snalizadores

Figura 1 - Estrutura do sistemas de elevadores

Os componentes de wum elevador podem ser
observados na figura 2. O numero (1) indica o sistema de
controle situado na casa de maquinas. O nimero (2) indica o
motor elétrico. Os cabos que ligam a cabine ao contra-peso
sfio envoltos em roldanas (3). O contra-peso ¢ indicado pelo
item (4). Ja o elemento (5) representa os trithos, que atuam

de forma a evitar o balango do contra-peso e da cabine,

agindo também como item de seguranga em

Figura 2 - Componentes do elevador caso de rompimento do cabo.

2.3 Sistema de Controle dos Elevadores

Considerando como um sistema a eventos discretos (SED), o sistema de
elevadores pode ser decomposto para seu estudo conforme o esquema apresentado na
figura 3 ([Miyagi, 1996).
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Figura 3 - Diagrama conceitual basico do sistema de conirole de SED

Segundo este esquema os principais dispositivos utilizados no controle do

sistema de elevadores podem ser classificados da seguinte forma (vide tabela 1):

Tabela 1 - Classificacdo dos dispositivos do sistema

Classificacio Dispositivos
Dispositivo de Comando Botoeiras (cabines e pavimentos)
Dispositivo de Atuagio Motores das cabines, atuadores das portas
Dispositivo de Detecgéio Fotocélulas nas portas, detetores de peso nas

cabines, detetores de posigéo

Dispositivo de Realizagio Controlador programéve!, computador
Dispositivo de Monitoragéo Sinalizadores de direcdo ¢ de posicéo,

sinalizadores de registro de comando (da cabine e

do pavimento), alarmes sonoros

Os objetivos do controle de sistemas de elevadores se baseiam nos

requerimentos gerais para estes sistemas, os quais s&o (Thumm, 1995):
e Alia disponibilidade;
* Baixo consumo de energia;

» Menor espago requerido dentro do edificio;



e Menores tempos de espera,
e Baixos custos de aquisi¢fo, instalagfio € manutengio
¢ Maior conforto;

A partir destes requerimentos, alguns objetivos do sistema de controle podem
ser definidos (Sasaki et al., 1996)

e Maximizar a capacidade de trabalho para diferentes tipos de trafego;
¢ Minimizar o tempo de espera médio para os passageiros;

e Reduzir 0 consumo de energia pela redugéio nos tempos de viagem e do nimero

de partidas dos atuadores (motores elétricos por exemplo);

¢ Minimizar o tempo médio de servigo para todos os passageiros, isto €, o tempo
total gasto pelos passageiros esperando por uma cabine e viajando até seu

pavimento de destino;

Como alguns destes objetivos sdo conflitantes entre si, & impossivel satisfazer
todos os critérios simultaneamente. Assim, procura-se, para um controle eficiente do

sistema, satisfazer cada critério em algum sentido ou atender um objetivo especifico.

Tendo em vista esses critérios, nota-se o papel fundamental da estratégia de
controle no rendimento da instalagdo. A finalidade do controle € estabelecer a
prioridade no atendimento as chamadas, de acordo com as caracteristicas do edificio.
Para isso sdo concebidos e instalados controladores que atuam na partida, na parada,
no sentido de movimento do carro, na selegio das chamadas e em outras fungdes

correlatas (Industrias Villares, 1994).

Existem diversas abordagens existentes para implementaciio do controle de
grupo de elevadores, entre as quais pode-se citar algoritmos genéticos, 1ogica fuzzy e

redes neurais.

A logica fuzzy foi a escolhida para utilizagio neste trabalho, pois € uma
abordagem que permite a utilizagdio de uma grande quantidade de varidveis que néo
sio totalmente exatas (tais como o niimero de passageiros que serd contado através

das cameras). O capitulo seguinte descreve com mais detalhe esta 16gica.



3 Logica Fuzzy

A seguir € apresentada uma breve introducio a 16gica fuzzy que ¢ a técnica
considerada no presente trabalho para o desenvolvimento da estratégia de controle do

sistema de elevadores.

3.1 Introducdo a Légica Fuzzy

3.1.1 Discussoes Preliminares

Na vida prética pode-se considerar que 99% dos problemas sdo (Zadeh, 1965):

e Complexos demais para a aplicagio de modelos convencionais ou

“classicos”;
* Definidos de maneira vaga, imprecisa, incerta;

o Definigdes “qualitativas” normalmente nio impedem que se chegue a

resultados “quantitativos™.

Segundo Zadeh (1965). Certas classes de objetos nfo admitem tratamento
convencional. Existem problemas onde apesar de se chegar a nimeros precisos a

questdo desta “precisdo™:
1° - ndo é relevante para a solug&o do problema;

2° - pode vir a impedir que uma solugio que satisfaga as condigdes especificadas seja

encontrada.

Assim, foi desenvolvida a logica fuzzy.

3.1.2 Definigdo

A logica classica € a ciéncia dos principios formais e normativos do “raciocinio

preciso” (Trillas et al, 1984). J4 a 16gica fuzzy pode ser definida como a ciéncia dos
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principios formais e normativos do raciocinio aproximado considerando-se ©

raciocinio preciso como caso limite (Trillas et al, 1984).

A légica fuzzy fundamenta novas e poderosas solugdes para uma enorme
variedade de aplicacBes reais. Ela permite construir nicleos de decisdo
computacionais que obtém conclusdes concretas a partir de informagGes imprecisas,

incertas ou vagas. (Menezes, 2003)

Esta logica é capaz de extrair conclusBes objetivas a partir de situagdes com
uma certa ambigiiidade, assemelbando-se ao comportamento humano na tomada de
decisdes. (Menezes, 2003)

3.2 Controle baseado em Logica Fuzzy

Logica Fuzzy ¢ um modo de interfacear processos analogicos, que se baseiam
em varidveis dentro de uma faixa continua, com um computador digital, que as trata

como valores numéricos bem definidos (valores discretos).

Por exemplo, considerando um sistema de frenagem dirigido por um
microcontrolador; o microcontrolador toma as decisdes baseado na temperatura do
freio, velocidade, e outras varidveis do sistema. A variavel "temperatura” neste
sistema pode ser dividida dentro de uma faixa de estados: "frio", "fresco”,
"moderado”, "morno”, "quente", "muito quente”". Contudo, a pertinéncia de um
estado para o proximo ¢ dificil de fixar ¢ um limiar arbitrrio deve ser fixado para
dividir o "morno" do "quente", o que resultaria numa mudanga descontinua quando o
valor de entrada passasse pelo limiar e assim o microcontrolador ndo seria capaz de
detectar isso. (Menezes, 2003)

A solugdio entiio & criar os estados Fuzzy que permitem associar a pertinéncia
gradual de um estado para o outro. Assim pode-se definir a temperatura de entrada

usando fungdes intermedidrias.

Desta forma, o estado da varidvel de entrada niio mais salta abruptamente de
um estado para o préximo. Ao invés disso ele perde gradualmente o valor de
pertinéncia de um estado enquanto vai ganhando maior valor de pertinéncia do

proximo estado. Até que em algum momento, o "valor verdadeiro™ da temperatura do
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freio estard quase sempre em algum ponto entre as fungdes de pertinéncia: 0.6
nominal e 0.4 morno, ou 0.7 nominal ¢ 0.3 fresco, e assim por diante (vide figura 4).
(Menezes, 2003)

frio fresco nominal morno guente

T

TO T4 TS Teé

v

Figura 4 - Grafico de Pertinéncia
As varidveis de entrada em um sistema de controle fuzzy sfio em geral
mapeadas dentro de conjuntos de “fungBes de pertinéncia consecutivas”, O processo
de conversio de um valor de entrada intermedidrio em um valor fuzzy ¢ chamado de
"fuzificagiio". Note que um sistema de controle pode ter entradas chaveadas (on/off)
junto com entradas analdgicas, as entradas (on/off} terdo sempre um valor verdadeiro
igual a ou 1 ou 0 — entretanto tais entradas sio de fato apenas um caso simplificado

de uma variavel fuzzy e o sistema pode trata-las sem dificuldade.

Determinando o mapeamento das variaveis de entrada dentro das “fungdes de
pertinéncia” e “valores verdadeiros”, o controlador entfio toma decisGes para que as

acdes sejam efetuadas segundo as seguintes regras:

IF temperatura do freio = morna AND velocidade = ndo muito répida
THEN pressdo do freio = ligeiramente reduzida onde, neste caso, as duas varidveis
de entrada séio "temperatura do freio" e "velocidade”. A varidvel de saida, "pressdo
do freio”, é semelhantemente gerada a partir de um conjunto fuzzy que pode ter
valores como "estatico”, "ligeiramente reduzido”, "ligeiramente acrescido”, ¢ assim

por diante.

A decisio é baseada em um conjunto de regras: todas as regras aplicadas séo

invocadas, usando as “funcdes de pertinéncia” e “valores verdadeiros” obtidos das
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entradas. Determina-se o resultado da regra, que ¢ mapeada dentro da “fungdo
consecutiva” e do “valor verdadeiro” controlando a varidvel saida, e depois combina-
se estes resultados para gerar uma resposta especifica executando-se um
procedimento conhecido como "defuzzificagdo”. A combinagio de operagles fuzzy €
regras baseadas na "conclusfio" compdem um "sistema fuzzy expert". (Menezes,
2003)

Controladores fuzzy consistem assim de um estigio de entrada, um estagio de
processamento, € um estagio de saida. O estigio de entrada mapeia dados de sensores
ou outros tipos de entrada (tais como chaves, interruptores entre outros) de maneira
apropriada através das “funges de pertinéncia” e “valores verdadeiros”; o estdgio de
processamento invoca a regra adequada e gera um resultado para cada uma destas
regras ¢ entdo combina os resultados obtidos; e finalmente o estigio de saida

converte o resultado combinado do estagio anterior para um valor especifico.

A forma mais comum de “fungdes de pertinéncia” € a triangular (como
mostrado anteriormente na figura 4), embora curvas trapezoidais além de outras
formas também serem usadas, a forma é geralmente menos importante do que o
nimero de fungdes € o onde sdo colocadas. De 3 a 7 curvas sdo geralmente
apropriadas para cobrir a faixa requerida de valores de entrada ("universo do

discurso” na linguagem fuzzy).

O estagio de processamento €, como ja discutido, baseado em uma colegdo de
regras logicas na forma de declaragdes IF-THEN, onde o IF ¢ chamado de
"antecedente” ¢ o THEN é chamado de "conseqiiéncia". Sistemas de controle fuzzy

tipicos tém dizias de regras.
Considere uma regra para um termostato:
IF (temperatura € "quente") THEN (aquecedor esta "alto")

Em alguns casos, as “fungdes de pertinéncia” podem ser mudadas pelos
chamados "limitadores” que sfo equivalentes a adjetivos; limitadores comuns
incluem "quase”, "préximo", “perto de", “aproximadamente”, “muito",
"ligeiramente", "muito”, "extremamente” e "um pouco". Estas operagdes podem ter

defini¢des precisas, apesar delas variarem consideravelmente.
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Na pritica, o conjunto de regras fuzzy tem vérios antecedentes que s&o
combinados usando operadores fuzzy, tais como AND, OR e NOT (apesar de
novamente as defini¢des variarem): AND (em uma defini¢do popular) simplesmente
usa o peso minimo para todos os antecedentes, enquanto OR usa os valores maximos.

NOT subtrai uma fungio de pertinéncia de 1 dando a fungio complementar.

Existem vérios modos diferentes para definir o resultado de uma regra, mas um
dos mais comuns e simples é o chamado método de conclusdo "max-min”, em que a

saida da fungdo de pertinéncia é dada pelo valor verdadeiro gerado pela premissa.

Regras podem ser resolvidas em hardware paralelo ou em software seqiiencial.
O resultado de todas as regras € “"defuzzificado" para um valor especifico por

diferentes método, cada qual com suas vantagens e desvantagens.

O método do centréide é muito popular. Neste, o "centro de massa" do
resultado fornece o valor especifico; outra aproximagfio é o método "height", que
considera o maior valor. O método do centréide favorece a regra com a saida de

maior drea, enquanto o método "height" favorece a regra com o maior valor de saida.

O projeto de sistemas de controle fuzzy ¢ baseado em métodos empiricos --
basicamente uma aproximagio met6dica para tentativa e erro. Existem poucas regras
pré-definidas no presente momento uma vez que a tecnologia € ainda nova. O

processo de projeto em geral segue os seguintes passos:

1°) Documenta-se as especificagdes operacionais do sistema ¢ entradas e saidas;
2°) Documenta-se os conjuntos fuzzy para as entradas;

3°) Documenta-se o conjunto de regras;

4°) Determina-se o método de defuzzificagio;

5°) Realiza-se testes para verificaglio do sistema, ajustando os parametros como

requerido.

3.3 Aplicacdo a elevadores

A Lbgica Fuzzy tem se mostrado adequada para tratar informages imprecisas

e converté-las para um formato numérico, de facil manipulagio pelos computadores.



14

A primeira aplicagfo de logica fuzzy em sistemas de elevadores foi em um projeto da
empresa Mitsubishi (Umeda et al, 1989), onde a regra apropriada de atendimento era

selecionada ap6s cada chamada de elevador.

A logica fuzzy foi usada mais tarde para identificar padrGes de trafego
baseados na intensidade e no fluxo de usuérios para entrada, saida ¢ movimentagdo

entre os pavimentos do edificio (Siikonen, 1991).

Apos estudo das teorias e ferramentas disponiveis para a abordagem do
controle de elevadores, considerou-se a utilizagdo, no presente trabalho, de logica
fuzzy como técnica para a modelagem e desenvolvimento das estratégias de controle.
A escolha dessa técnica deve-se ao fato desta considerar incertezas associadas a um
sistema e a processos que envolvem o homem, seus procedimentos € suas decisdes.
Além disso, foram identificados diversos trabalhos que utilizando esta técnica tem
conseguido resultados bons, entre eles estio os de Gudwin (1998) sobre controle de
grupo com adaptagiio linear utilizando l6gica fuzzy e Siikonen (1997) sobre medigéo
e previsio de trifego de passageiros, com conseqiiente ajuste da estratégia de
controle utilizando 16gica. Tem-se ainda equipamentos existentes no mercado como
os controladores de sistema de elevadores de grupo “EJ-1000” da Toshiba e o “Alta”
da Kone que ja possuem logica fuzzy.
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4 Estudo e Desenvolvimento de Estratégias
de Controle para Sistemas de Elevadores

4.1 Especificagdo do Sistema

A fim de se estudar as estratégias de controle do sistema de elevadores, €
proposto um estudo de caso e sdo considerados critérios de desempenho a serem

adotados a fim de facilitar a escolha e a comparag#o entre as solug@es obtidas.

A primeira decisdo a ser realizada refere-se ao tipo de edificio que sera usado
como o estudo de caso. Para o presente projeto escolheu-se um prédio de escrit6rios,
uma vez que neste tipo de edificio ocorre um fluxo de pessoas elevado e um sistema
de elevadores com um controle eficiente se faz necessério. Para este prédio deve-se

definir o ntmero de pavimentos e de elevadores a serem considerados.

Trabalhos realizados a respeito de estratégias de controle de elevadores
indicam que desenvolver uma solugio genérica independentemente do nimero de
pavimentos ou uma solugio para um numero de pavimentos muito elevado ¢
relativamente complexo, explicando o porqué de trabalhos como os de (Gudwin,

1998) realizarem simulagdes com um nimero fixo de andares e elevadores.

Desta forma, nesta fase o nimero de pavimentos e o mimero de elevadores sera
fixado a fim de simplificar o problema. Para a especificagdo do nimero de
pavimentos do prédio que serd objeto de estudo, utilizou-se como pardmetro o
namero médio de pavimentos de edificios de escritérios na cidade de Séo Paulo, SP.

Considerou-se assim um edificio com 17 pavimentos onde 2 estdo no subsolo.

O segundo parimetro a ser determinado para a especificagfio do sistema € o
ntmero de elevadores no edificio. Para isto, recorreu-se ao material da empresa Otis,
que fornece o nimero de elevadores necessirios dependendo do numero de
pavimentos e de pessoas por pavimento. Na tabela 2 tem-se os pardmetros que foram

adotados como entrada no software da empresa Otis: (estes parimeftros foram



16

estabelecidos através de uma pequena amostragem a fim de determinar um padréo de

edificio médio de escrit6rios encontrados em S&o Paulo).

Tabela 2 - Parametros adotados como entradas do software para o calculo do
namero de elevadores

Numero de pavimentos acima do térreo 14
Niimero de pessoas por pavimento 40
Nuamero de subsolos 2

Numero de vagas em cada pavimento do estacionamento 120

Utilizando este programa chega-se ao nimero de 4 elevadores.

A figura 5 ilustra um esquema realizado no software “Simfower” onde um
edificio é modelado, com 15 pavimentos (os 2 subsolos néo aparecem na figura) e 4

elevadores.

=)

Figura 5 - Esquema do edificio modelado




17

Na tabela 3 sdo apresentados os dados obtidos do sistema VF3 da Otis que foi
determinado, pelo software on-line da Otis, como o mais adequado para o modelo de

edificio considerado como estudo de caso.

Tabela 3 - Especificacbes do modelo VE3

Capacidade da cabine (pessoas) 12
Capacidade da cabine (kg) 900
Velocidade de operagéo (m/s) 2,5

A fim de medir o desempenho global do sistema, utilizar-se-do duas varidveis:

A primeira varidvel sera o tempo necessario para que todos os usuérios que
desejam sair do edificio sejam transportados do seu piso para o térreo. Para tratar esta
variavel considera-se os usudrios alocados em uma fila pré-definida que serd dada
como entrada do programa de controle de grupo de elevadores. A segunda varidvel &
a somatoéria dos tempos que cada chamada levou para ser atendida por cada elevador.
Isto &, se no andar tiver um niimero de pessoas maior que 12, ou seja, um so6 elevador
ndo for capaz de atender esta chamada, este tempo continua a ser incrementado até
que todas estas pessoas sejam alocadas em elevadores e a chamada possa ser dada

como satisfeita.

4.2 Modelagem e desenvolvimento de estratégias
de controle para o estudo de caso

A modelagem do sistema de elevadores serd realizada tendo em conta as

especificagdes definidas no item 4.1.

Em geral, o controle de sistemas complexos que envolvem miltiplas variaveis
com alto grau de incerteza e que segue padrdes e regras lingiifsticas (por exemplo,

tempo de espera “grande”, prioridade “alta”) pode ser tratado pela logica fuzzy.

Assim, no presente trabalho escolheu-se pela logica fuzzy para a modelagem
das estratégias de controle do sistema e para sua implementagdo utilizou-se o

software Matlab®. Uma grande vantagem & que este software permite o
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desenvolvimento de um visualizador em tempo real, j&4 integrado ao programa,

otimizando a interface do controlador com o visualizador.

4.2.1 Arquitetura de Controle Adotada

A arquitetura de controle adotada é a de controle de grupo de elevadores, no
qual ha um controlador para cada cabine a fim de comandar operagles de
subida/descida e abertura/fechamento de portas. Além destes controladores, existe
um controle supervisério de grupo, que comanda os controladores de cada cabine. A
figura 6 apresenta a arquitetura de controle de um sistema de elevadores, baseado no

trabalho de (Gudwin, 1998), cujo supervisorio estd implementado com l6gica fuzzy.

BR 1 Controle
PBCTR supervisério
- {(implementado
| em logica fuzzy)
Servidor
Sistema de comunicagio
llnformagﬁes Informag(“)esI I
Controlador Controlador Caontroladlor {| Controle de
) - cada cabine
Ilnformagﬁes Informagﬁesl I
Cebing Cebine Cahine
1 j N

Figura 6 - Arquitetura de Controle de um sistema de conirole de grupo
implementado com légica fuzzy

Na figura 6, o controle supervisorio tem como dado de entrada o estado de
cada elevador (posigdo, em movimento/parado, sentido: descida/subida, chamadas de

cabine, entre outras informag@es.). Além disso, hd uma base de regras fuzzy (BRI,
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BR2..., BRn) que sio processadas pelo PBCTR (Processador de Base de
Conhecimento em Tempo Real) e sio utilizadas no processo de inferéncia a fim de
determinar a estratégia mais adequada para o padrdo de trafego vigente. De acordo
com a base de regra (BR) apropriada, ser4 determinado o padréo de trafego escolhido
(trafego normal, trifego de subida, trifego de descida). No estudo de caso serd
utilizado o padrdio de trafego de pico de descida por se tratar de um padréio de trafego

critico.

4.2.2 Estratégia de Controle Supervisorio sem a
Integracdo com o Sistema de Circuito Fechado de
Televisdo

Para realizar o controle supervisério do sistema, utilizar-se-4 como estratégia
de alocagdo de chamadas de pavimento aos elevadores uma meiodologia que
considera prioridades (de 0 a 100) para cada chamada. Deste modo, para cada
elevador ¢ definida uma fila de acordo com a ordem de prioridades das chamadas.
Para a determinagdo das prioridades € utilizada a logica fuzzy considerando como
entradas o tempo de espera do usuario (fempo que levou para atender a chamada) € o
tempo estimado de chegada do elevador (calculado a partir de métodos

probabilisticos).

Se duas ou mais cabines estiverem qualificadas para atender a mesma
chamada, elas competem entre si baseadas no seu tempo estimado de chegada. Caso
ainda haja empate, entdo é realizada uma escolha aleatoria. A tabela 4 mostra um
exemplo desta estratégia. As células em destaque indicam as chamadas que foram

alocadas para cada cabine apos os critérios de desempate terem sido aplicados.

Tabela 4 - Filas de prioridades de chamadas

Identificagiio do pavimento (identificacdo do sentido)

.Cabine 1

4 (descida)

7 (descida)

3 (descida)

7 (descida)

Cabine 2

13 (descida)

8 (descida)

14 (descida)

3 (descida)

Cabine 3

4 (descida)

10 (descida)

1 (descida)

11 (descida)

| Cabine 4

7 (descida)

14 (descida)

8 (descida)

11 (descida)
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Pode-se verificar no exemplo acima que tanto a cabine 1 quanto a cabine 3
estavam qualificadas para atender 3 chamada de descida do pavimento 4, porém

apenas a cabine ntimero 1 foi alocada ap6s a utilizagéo do critério de desempate.
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A estrutura considerada para o controlador de grupo em logica fuzzy é

apresentada na figura 7.
BR 1 BR 2 BR 3
Trafego nomal Trafege de pico de subida Trafego de pico de descida
PBCTR L

Base de meta conhecimento

|

Pré processador ; Inferéncla > r Pos processador ]

A |

!

Estado das Comandos para
cabines as cabines

Figura 7 - Estrutura do processamento da légica fuzzy

Os estados das cabines s3o as entradas para o controle supervisorio realizar a

fuzificagio destas variaveis no pré-processamento. A partir dos estados que estdo

representados em forma lingiiistica, € realizada a transformagdo para a linguagem

computacional utilizando fungdes de pertinéncia para cada uma das entradas. E

realizada entio a inferéncia dessas entradas utilizando a base de meta conhecimento

que contém as regras de inferéncia (representada por regras do tipo if-then). Apos

esta etapa, é realizada a desfuzificagfio, transformando a saida computacional em

comandos para as cabines através do pos-processador que contém a fun¢iio de

pertinéncia da varidvel de saida.

A - Funcgdes de Pertinéncia

Neste trabalho, optou-se por utilizar duas entradas para o controlador fuzzy:

Tempo de espera;

Tempo estimado de chegada do elevador ao pavimento.
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Para cada uma das entradas, definiu-se uma fun¢fio de pertinéncia, as quais

foram elaboradas usando o sofiware Matlab® (vide figuras 8 ¢ 9).

-} Membership Function Editor: Elevadoi0%

Fle Edt Yew
] plot porilz: 1w
FIS Vanables Mowberaiip Raction pok?
XX 0 = — ~
TempoEspera Prioriclesc
TampoChagads
=g
£
Input variehie “Tempokpera®
Cumrerd Vasiable Tunenk Mewberstip Function {3ck en MF 10 select)
Mame TempoEspara Nam 30
Tyoe
Tspe ot Tapmé
Paiams [110:180 200 200]
Ronge [0 200}
Disglay Range 10200) Ml 1 o

Figura 8 - Fungdo de pertinéncia para o tempo de espera do usudrio
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Figura 9 - Fungao de pertinéncia para o tempo estimado de chegada do elevador

Pode-se observar que a fungéio de pertinéncia para o tempo de espera do
usudrio € uma fungfo trapezoidal linear que possui trés termos (BaixoE, MédioE e
AltoE), correspondentes a um tempo de espera considerado baixo, médio e alto.
Empiricamente, tem-se que para a maioria dos casos uma funcgio linear € suficiente,
(Menezes, 2003)

Para o tempo estimado de chegada do elevador, tem-se também trés termos
(BaixoC, MédioC e AltoC), correspondentes aos tempos estimados de chegada do

elevador ao pavimento considerados baixo, médio € alto.

Foi elaborada também uma fungfo de pertinéncia para a variavel de saida do
conirole supervisorio, que no caso € a prioridade (0 a 100). Esta fungfio de

pertinéncia pode ser visualizada na figura 10.
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Figura 10 - Fungdo de pertinéncia para a prioridade

Esta fungfio de pertinéncia possui irés termos (BaixaP, MédiaP, AltaP)
correspondentes a uma baixa, média ou alta prioridade, dependendo das entradas do

controle supervisorio.

Todas as fungdes de pertinéncia foram baseadas nas funges utilizadas no
trabalho de Gudwin, (1998), pois as caracteristicas do edificio deste trabalho sdo

semelhantes as caracteristicas do presente trabalho.

B - Regras de Inferéncia

A inferéncia é realizada baseada em regras definidas. Estas regras podem
variar dependendo do tipo de trifego presente em determinado momento (trafego
normal, trafego de pico de subida, trafego de pico de descida). Neste trabalho

considerou-se apenas o trifego de pico de descida por ser um dos mais criticos.
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As regras obtidas basearam-se no trabalho de Gudwin, (1998), ¢ foram
inseridas no modelo do Matlab® como apresentado na figura 11.

-3 Rute Editor ElevadorDs

Fle Edt WView Opbions

1§ [TempoE spesa i Baimo) and (TempoChegada i Basol) then Priondade & MediaP] (1)

L)
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Tempokspaa be Tempolhegada it
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Mol
nore
ok

BameaP

ik

Figura 11 - Regras de inferéncia utilizadas no sistema

Estas regras podem ser melhor visualizadas na forma de matriz apresentada na
tabela 5.

Tabela 5 - Regra para trafego de descida

Tempo estimado de chegada

Tempo de espera E

Médio E

Alte C

Baixo

Meédio C

Médio

Baixo C
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Esta tabela faz o papel das regras if-then, realizando um and entre o tempo de
espera e o tempo estimado de chegada do elevador (j) para atender uma chamada no

pavimento (i).

Os métodos das fungdes de inferéncia sdo “and”, “or”, “agregation”,
“desfuzification”. Neste trabalho foram utilizados as seguintes regras para estas

fungdes, conforme ilustra a tabela 6:

Tabela 6 - Métodos para as fun¢des de inferéncia

Fungio de inferéncia Regras
“And” Minimo
“Or” ~ Maximo
“Desfuzification” Centroide

A pariir das regras de inferéncia e das fungbes de pertinéncia, ¢ possivel
desenvolver um gréafico da superficie relacionando as entradas (tempo de espera ¢
tempo estimado de chegada do elevador) com a saida (prioridade). Este grafico pode

ser observado na figura 12.

Pl Bt Ve Cptiors

R gt TomgxE g Ve TowpcCogada Zjasu} Pl -
W " ¥ ipile " I
Ret. Inps: ] l - 1 = ] l

e |

Figura 12 - Gréfico de relacionamento do tempo de espera e do tempo estimado de
chegada do ¢levador com a prioridade.
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Para cada conjunto “elevador - pavimento”, quando houver uma chamada, sera
necessria uma iteragfio do controlador fuzzy (pois para cada conjunto haverd um

tempo de espera, um tempo de chegada e uma prioridade).

C - Teste do Controlador Fuzzy

A fim de testar o controlador, com suas fungdes de pertinéncia e regras de
inferéncia, utilizou-se a prépria interface Matlab®. Nas figuras 13 e 14 pode-se

verificar dois exemplos de funcionamento do controlador.

Para o caso de tempo de espera igual a 60 segundos e tempo estimado de
chegada do elevador no pavimento igual a 80 segundos, a prioridade seré 31.6 (vide
figura 13).

4 Hule Viewer: Elevadei0%

Opensd systen Elevadar(, 9 ez ]

Figura 13 - Visualizagio do primeiro caso para teste

Mantendo o tempo de espera em 60 segundos, e reduzindo o tempo estimado

de chegada do elevador no pavimento para 20 segundos, a prioridade devera ser
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maior, 0 que pode ser verificado pela figura 14, sendo a prioridade igual a 53,2 neste

caso.

-} Rule Viewer: Llevador0%

« o] -]

Opannd sytem Elevadois. 9 ales |

- - |

Figura 14 - Visualizacdo do segundo caso para teste

Portanto, tem-se como resultado um controlador fuzzy contendo duas entradas
(tempo de espera e tempo estimado de chegada do elevador) e do qual se obtem a

prioridade de cada chamada para cada elevador.

4.2.3 Estrategia de controle com a integragdo com o
sistema de circuito fechado de televisdo

De posse do algoritmo de controle do sistema de elevadores desenvolvido no
software Matlab®, realizou-se a integragiio deste sistema com o sistema de circuito
fechado de televisdo.

Conforme definido anteriormente, as informagdes adicionais consideradas para
o controle do sistema de elevadores sdo provenientes do sistema de circuito fechado

de televisdo. Basicamente estas s#o: o niimero de usuérios aguardando atendimento
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em cada pavimento, bem como o nimero de usuérios dentro do elevador, as quais
séo obtidas através de aquisiglio, tratamento e processamento das imagens captadas
pelas cameras do sistema de circuito fechado de televisdio. Estes procedimentos estio
fora do escopo deste projeto, que utilizara estes nimeros como entrada do sistema,

considerando que estas etapas foram j4 executadas.

Assim, tem-se as seguintes informagdes adicionais que serfio ser utilizadas na

alocacédo de chamadas aos elevadores:
e Numero de usuarios aguardando em cada pavimento;
e Numero de usuirios presentes em cada elevador.

Primeiramente, pensou-se em utilizar a informagio dos usuérios aguardando
em cada pavimento como entrada adicional no controlador fizzy. No caso de haver
mais de 12 pessoas aguardando isto acarretaria um aumento da prioridade, sendo
perfeitamente coerente. Porém, este aumento da prioridade ainda implicaria alocar
apenas um elevador para esta chamada, o que faria com que o sistema nio se

aproveitasse completamente das novas informagdes obtidas com as cdmeras.

Tendo sido descartado o uso destas novas informagdes no controlador fizzy.
Passou-se entdo para a idéia de utilizar estes novos dados na alocagdo efetiva das
chamadas, baseada nas prioridades. Assim, o célculo das prioridades continua a ser
realizado da mesma maneira através do controlador fuzzy, porém a alocagio das

chamadas aos elevadores foi alterada para utilizar as novas informacdes.

Na alocagéo da chamada, o controle supervisdrio aloca o chamado que tiver
maior prioridade para cada elevador, e nesse momento verifica se cada elevador sera

capaz de atender a todos os usuérios que realizaram a chamada.

Para realizar esta verificagfio, o controlador se utiliza da informagéio do nimero
de usudrios aguardando em cada pavimento e o nimero de usuarios presentes em
cada elevador. Caso o nimero de usuarios da chamada alocada a um elevador
ultrapasse a capacidade deste, o controlador permite a alocagfio desta chamada a um
outro elevador. Para exemplificar esta estratégia, serd utilizada a mesma tabela 4,

porém com a nova regra. Os resultados sdo apresentados na tabela 7.



Tabela 7 - Alocacio das chamadas considerando o sistema de CFTV

Identificaciio do pavimento (identificacfio do sentido)
Cabine 1 |4 (descida) |7 (descida) |3 (descida) |7 (descida)
Cabine 2 |13 (descida) |8 (descida) |14 (descida) |3 (descida)
Cabine 3 |4 (descida) |10 (descida) |1 (descida) |11 (descida)
| Cabine 4 |7 (descida) |14 (descida) |8 (descida) |11 (descida)
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Ao contrario do que ocorren sem a integragio com o circuito fechado de

televisdo, neste caso o controlador verificou que no pavimento 4, havia mais pessoas

aguardando do que a capacidade da cabine 1. Assim, ao invés de impedir a alocagio

de outra cabine, permitiu que esta chamada fosse alocada para a cabine 3, reduzindo

assim, o tempo de espera dos usuarios que estavam aguardando neste pavimento.

4.3 Desenvolvimento do Visualizador

O visualizador foi desenvolvido diretamente no Matlab®, contendo os

pavimentos, 0 nimero de pessoas aguardando em cada pavimenio, bem como as

posicdes dos quatro elevadores, com seus respectivos nimeros de passageiros. O

elevador é plotado no andar em que ele se enconfra, através do nimero de

passageiros. (vide figura 15)

No. de
pessoas em
cada andar
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— 1dandar

13 andar 9
12 andar 0
11 andar 1]
10 andar a
9 andsr 1]
8 andar a
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4 andar 1]
3 gndar 1]
2 andar 1]
1 andar a
Temea 1]
Subsolo 1 3]
Subsolo2 O
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Fle Edt Vew Insert Toos Window Heb
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Figura 15 - Visualizador do Simulador
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4.4 Resultados Obtidos

De posse do visualizador € do algoritmo desenvolvido no software Matlab®
contendo tanto os controladores locais de cada elevador como o controle supervisorio
com a estratégia de alocaglio de chamadas, foi possivel realizar a simulagéio do

funcionamento dos elevadores.

Para realizar a simulacfio e possibilitar a comparagfo dos resultados com e sem
a integragdo do circuito fechado de televisfio ao sistema de controle de grupo de

elevadores, € necessario que as mesmas entradas sejam fornecidas nos dois casos.

Inicialmente, o algoritmo foi desenvolvido para que fosse possivel definir a
chegada de pessoas em todos os pavimentos do edificio. Porém, ao se tentar executar
este programa no Matlab® (devido a este possuir mais de 20.000 linhas de c6digo)
notou-se uma lentiddo exagerada na execugio da simulagfo. Esta lentiddo foi da
ordem de dezenas de minutos para realizar apenas uma passagem do loop do
programa, inviabilizando o programa cujo objetivo era de realizar simulagdes em
tempo real. Assim, optou-se por retirar do algoritmo as linhas que tratavam dos

passageiros chegando nos pavimentos, exceto dos pavimentos 13 e 14 do edificio.

Ao executar o programa, viu-se que o tempo de execugdo passou a ser razoavel
¢ que este estava sendo realizado em tempo real, viabilizando a contagem de tempo

para fins de estudo.

A entrada utilizada, que € a mesma para os dois casos em estudo {com € sem a
integragiio do sistema de cdmeras), é composta por uma chegada de sete pessoas a

cada quinze segundos em cada um dos dois pavimentos (13 e 14).

O visualizador desenvolvido apresenta a seguinte interface (vide figura 16).
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Figura 16 - Interface do visualizador

Apresentam-se nesta interface o pavimento térreo, além dos dois subsolos €
dos quatorze andares acima do térreo. Em cada pavimento, tem-se o numero de
pessoas aguardando o elevador. Como o presente trabalho trata apenas do trafego de

pico de descida, o nimero de pessoas representa os usudrios que solicitam descer.

Além disso, o visualizador apresenta a posi¢@o dos elevadores, bem como o

nimero de passageiros presentes neles.

Primeiramente, foi desenvolvido o algoritmo para o caso em que o sistema de

elevadores nio estaria integrado com o sistema CFTV.

Tem-se o estado inicial, com zero pessoas aguardando o elevador em cada
pavimento, com todos os elevadores vazios ¢ aguardando no pavimento térreo (vide
figura 17).
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Figura 17 - Situacgao inicial de simulagéo

Posteriormente, tem-se a chegada de 7 passageiros em cada um dos

pavimentos 13 e 14 (vide figura 18).
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Figura 18 - Chegada das 7 pessoas nos pavimentos 13 e 14

A seguir, tem-se os elevadores 1 e 2 rumo aos pavimentos 13 ¢ 14 que
solicitaram chamada, e a chegada de mais 7 pessoas em cada um dos pavimentos 13
¢ 14 (vide figura 19).
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Figura 19 - Elevadores 1 e 2 rumo aos pavimentos 13 e 14 e chegada de mais 7
pessoas nos dois pavimentos

Nota-se que apesar de ja haver 14 pessoas aguardando em cada pavimento,
apenas dois elevadores foram alocados, pois como o sistema de cAmeras ndo estd
integrado, o sistema nfio sabe que em cada pavimento hd mais pessoas do que a

capacidade dos elevadores.

Tem-se entdo a chegada dos elevadores 1 e 2 nos pavimentos 13 e 14
respectivamente, com a entrada de 12 pessoas (capacidade méxima) em cada
elevador. Nesse instante tem-se a chegada de mais 7 pessoas nos pavimentos 13 e 14.
Assim, 12 pessoas (capacidade do elevador) foram atendidas em cada pavimento,

restam 9 pessoas no pavimento 13 e 9 pessoas no pavimento 14 (vide figura 20).
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Figura 20 - Chegada dos elevadores 1 e 2 nos pavimentos 13 e 14, e entrada de 12
pessoas {capacidade maxima) em cada um

Nesse instante o controlador recebe a informagfio de que ainda ha pessoas

aguardando atendimento, e envia os elevadores 3 e 4, enquanto os elevadores 1 e 2 j&

estéo descendo para levar os passageiros a seu andar de destino (vide figura 21).
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Figura 21 - Descida dos elevadores 1 e 2 com 12 pessoas cada, e subida dos
elevadores 3 e 4 a fim de atender as 9 pessoas aguardando nos pavimentos 13 e 14



36

Os elevadores 1 e 2 chegam ao térreo e as pessoas iniciam o processo de safda.
Enquanto isso, os elevadores 3 e 4 descem com os 9 passageiros de cada um dos

pavimentos 13 e 14 (vide figura 22).
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Figura 22 - Descarregamento dos elevadores 1 e 2 no pavimento térreo, e descida
dos elevadores 3 e 4 com nove passageiros cada

Os elevadores 3 € 4 chegam ao pavimento térreo a fim de possibilitar a descida

de seus usudrios (vide figura 23).
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Figura 23 - Chegada dos elevadores 3 e 4 no pavimento térreo para descarregamento
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SituagHo final do programa, com todos os elevadores vazios e nenhum usuério

aguardando atendimento (vide figura 24).
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Figura 24 - Situagao final da simulaco sem considerar as informacées das cameras

A seguir, foi desenvolvido o algoritmo que se utiliza das novas informagdes
advindas da integragdo com o circuito fechado de televisdo. Estas informagdes sdo
utilizadas na alocagéo de chamadas, € ao alocar uma chamada para um elevador, o
sistema verifica constantemente se apenas este elevador sera capaz de atender todos
os usudrios aguardando no pavimento. Para isto, baseia-se no nimero de pessoas em

cada pavimento ¢ o niimero de pessoas no elevador dado pelo sistema de CFTV.
Assim, obteve-se a seguinte seqiiéncia na simulagdo:

Primeiramente, temos a situagio inicial com todos elevadores vazios e parados

no pavimento térreo, sem pessoas aguardando atendimento (vide figura 25).
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Figura 25 - Situacéo inicial com cAmera
A seguir, tem-se a chegada de 7 pessoas em cada um dos pavimentos 13 e 14,
com o controlador alocando cada uma dessas chamadas aos elevadores 1 ¢ 2, que

comegam a subir (vide figura 26).
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Figura 26 - Chegada de 7 usuérios aguardando em cada um dos pavimentos 13 e 14,
e elevadores 1 e 2 subindo para atender as chamadas

Quando os elevadores 1 e 2 estdo no sexto pavimento, ha a chegada de mais 7
pessoas em cada um dos pavimentos 13 e 14. A cimera, juntamente com seu sistema
de aquisicéo, tratamento e processamento das imagens envia estes dados ao sistema

de elevadores. O sistema de controle de elevadores verifica que havendo 14 pessoas
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em cada pavimento, os elevadores 1 e 2 nfio poderdo atender a todos, ja que a

capacidade de cada elevador ¢ de 12 pessoas.

Assim, o controle supervisério envia os elevadores 3 e 4 (ja4 que os dois
estavam ociosos, a fim de minimizar o tempo de espera) para atender as pessoas que

restardio nos pavimentos 14 e 13 (vide figura 27).
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Figura 27 - Chegada de mais 7 pessoas em cada um dos pavimentos 13 e 14
Tem-se portanto os elevadores 1 e 3 em caminho para atender as pessoas que
estdo no pavimento 14, bem como os elevadores 2 e 4 para atender as pessoas que

estdo no pavimento 13 (vide figura 28).
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Figura 28 - Controlador envia os elevadores 3 e 4 para as chamadas dos pavimentos
1B3el4

A seguir, os elevadores 1 e 2 chegam nos andares 14 e 13 respectivamente, ¢
atendem 12 usudrios. Neste instante, chegam mais 7 usuédrios em cada um dos
pavimentos 13 e 14, restando portanto 9 usudrios a serem atendidos nos pavimentos
13 ¢ 14, sendo que os elevadores 3 e 4 ja tinham sido alocados pelo controlador
supervisério que percebeu a necessidade através das novas informagées advindas das
cameras (vide figura 29).
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Figura 29 - Elevadores 1 e 2 chegam aos pavimentos 14 e 13 respectivamente,
enquanto que os elevadores 3 e 4 ja estdo subindo.

Os elevadores 1 ¢ 2 descem com 12 pessoas cada um enquanto os elevadores 3

¢ 4 ja estdo chegando aos pavimentos 13 e 14 (vide figura 30).
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Figura 30 - Elevadores 1 e 2 iniciam movimento de descida com 12 passageiros cada,
enquanto elevadores 3 e 4 estdio chegando aos andares 13 e 14.

Os elevadores 3 e 4 chegam aos pavimentos 14 e 13, e atendem os 9 usudrios
restantes em cada pavimento, enquanto os elevadores 1 € 2 ja estio chegando ao seu

pavimento de destino (vide figura 31).
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Figura 31 - Elevadores 3 e 4 chegam aos pavimentos 14 e 13 e atendem aos 9
usudrios de cada pavimento, enquanto elevadores 1 e 2 estdo descendo.

Os elevadores 1 € 2 atingem seu pavimento de destino e comegam a
descarregar os passageiros. Enquanto isso, os elevadores 3 e 4 estfio descendo com 9

passageiros cada um (vide figura 32).
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Figura 32 - Elevadores 1 e 2 atingem seu destino, enquanio elevadores 3 e 4 estao
descendo.

Os elevadores 3 ¢ 4 também atingem seu pavimento de destino, € comegam a

descarregar os passageiros (vide figura 33).
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Figura 33 - Elevadores 3 e 4 também chegam ao seu destino
Finalmente todos os usudrios atingiram seu pavimento de destino, os
elevadores estio vazios ¢ nfio hd nenhum usudrio aguardando atendimento em algum

dos pavimentos (vide figura 34).
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Figura 34 - Situacédo final da simulac¢io considerando as informagSes das cimeras

Além deste caso, foram realizadas outras simulagdes com diferentes tempos de

chegada e diferentes numeros de pessoas esperando servigo. O caso visto acima e

mais duas simulagdes com seus respectivos tempos foram os seguintes:

Caso 1: Chegada de 7 passageiros a cada 15 segundos em cada um dos
pavimentos 13 e 14 tendo como destino o pavimento térreo, sendo a primeira
chegada 5 segundos apos o inicio da simulagdo totalizando 21 passageiros em

cada um dos pavimentos.

Caso 2: Chegada de 3 passageiros a cada 5 segundos em cada um dos
pavimentos 13 e 14 tendo como destino o pavimento térreo, sendo a primeira
chegada 5 segundos apos o inicio da simulagfo totalizando 18 passageiros em

cada pavimento.

Caso 3: No pavimento 14, chegada de 7 passageiros a cada 10 segundos, com a
primeira chegada 5 segundos apds o inicio da simulagdo, totalizando 21
passageiros. No pavimento 14, chegada de 4 passageiros a cada 7 segundos, com
a primeira chegada 5 segundos apds o inicio da simulagéo, sendo 20 o numero

total de pessoas.

A seguir (vide tabela 8) apresenta-se a comparagfio dos tempos obtidos sem e

com a integragdo do sistema de elevadores com o sistema de circuito fechado de

televiséo.



44

Tabela 8 - Comparagio dos tempos sem e com a integracdo com sistema de circuito
fechado de televisao

Variavel Sem Cameras (s) Com Cameras (s) Reducdo(%)
Tempo que a chamada 13 ficou ativada 62,6 44,894 28,3%
Tempo que a chamada 14 ficou ativada 64,853 46,026 29,0%
Tempo total p/ saida dos usudrios 111,7 91,942 17,7%
Tempo que a chamada 13 ficou ativada £9,235 56,153 0,1%
Tempo que a chamada 14 ficou ativada 62,595 62,51 0,1%
Tempo total p/ saida dos usuarios 103,488 103,429 0,1%
Tempo que a chamada 13 ficou ativada 61,518 50,052 18,6%
Tempo que a chamada 14 ficou ativada 63,772 40,258 36,9%
Tempo total p/ saida dos usuéarios 109,217 99,583 8,8%

Pode-se perceber pela tabela de tempos dos casos em estudo que houve uma
redugio do tempo em que as chamadas ficaram ativadas, bem como do tempo total

para que todos os usudrios chegassem dos seus andares de origem para seus destinos.

Esta reducdo foi sensivel nos casos 1 € 3, pois nestes exemplos a fila de
pessoas, bem como a taxa de chegada, fizeram com que em algum momento
houvesse mais de 12 pessoas aguardando atendimento, sobrepassando portanto a

capacidade maxima do elevador.

Isto porque, através da informagfo vinda do sistema de CFTV, o controlador ja&
tomou conhecimento da existéncia de um niimero de pessoas aguardando maior que
a capacidade do elevador que estava alocado para a chamada. Assim, o controlador
pdde entfio de posse destas novas informagdes se antecipar € enviar outro elevador

para a chamada.

Percebe-se portanto que antes de utilizar esta nova funcionalidade, deve-se
realizar um estudo no edificio a fim de verificar se nos momentos de trafego de pico
de subida ¢ de descida, ha uma ocorréncia grande de vezes em que o mimero de
pessoas aguardando atendimento supera a capacidade do elevador. Dentre os casos
testados neste trabalho, percebe-se que nos casos 1 e 3 foi verificada esta sitvagéo e,
portanto, houve uma redugiio de cerca de 28% e de 18% a 36% no tempo de

atendimento aos chamados respectivamente.
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5 Conclusao

Através deste trabalho foi possive! analisar a importdncia da integragéio dos
sistemas prediais em edificios inteligentes, mais especificamente do sistema de

elevadores, que é um sistema critico em edificios com grande mimero de pessoas.

Pdde-se verificar os beneficios que podem ser obtidos ao integrar sistemas que
muitas vezes ja estiio presentes isoladamente em edificios, tais como o sistema de

elevadores e o sistema de circuito fechado de televiséo.

O algoritmo foi desenvolvido com sucesso, tendo sido simplificado devido &
limitacfio da capacidade de processamento do Matlab®. Além disso, o visualizador
também pdde ser desenvolvido no mesmo sofiware, facilitando assim a interface

entre o sistema de controle e o visualizador.

De posse do algoritmo e do visualizador, foram realizadas as simulag&es de
casos a fim de verificar o beneficio trazido pela integragfio do sistema de elevadores

com o sistema de circuito fechado de televisio.

Notou-se pelos resultados obtidos que nos casos em que havia mais pessoas
aguardando o elevador do que a capacidade deste, a integragio propicia uma redugéo
consideravel do tempo de espera do usudrio, validando assim o investimento a ser

realizado.

Conclui-se assim que no caso de edificios em que ha fregiientemente um
nimero de pessoas aguardando atendimento maior que a capacidade do elevador,
pode-se sugerir a utilizagdo da integracéio do sistema de elevadores com o sistema de
circuito fechado de televisdo devido 4 sensivel redugio dos tempos de espera dos

usuarios.
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APENDICE 1

ALGORITMO DE SIMULACAO
CONSIDERANDO AS INFORMACOES
ADICIONAIS DO CIRCUITO FECHADO DE
TELEVISAO
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chamedol2==1

priofidades_el=1%;
prioridades_e2=12;
prioridades_¢3=12;
priosidades _e4=12;

“eleldde=l && el0)3d==0 && elc12d==0

awahiar I2=ichegada clal2;
index_i2=1;

tehegada_e2al2 < ausliar 12

" e2c14d=0 && e2c13d—0 && e2012d—D

index 12=2;
awxiliar 12=tchegada_e2al2;

‘tchegada_e3al2 < auxiliar_12

e3cl4d=—0 && e3013d=0 && ec}2d—0

index_12=3;
auxiliar_12=tchegada_e3al2;

tehegada_e4al2 < auxilisr_12

edcl dd=0 && edcl3d=—=D && edol2d—0

index 12=4;

mdex_12==1
elcl2d=l1;
c12d_aloc=c12d_aloc+eapacidade-elp;

index_12=2
e2¢12d-1;
¢12d_aloc=¢12d_aloctcapacidade-e2p;

index_12=3
edchd=1;
¢12d_aloc=c12d_alocteapacidade-e3p;

index_12=4
24cl2d=1;
ci2d_aloc=c12d_sloc+capacidade-edp;

chamados==2
chamadol4—1 && chamadol3-—1
priotidade_al4d(l) >= prioridade_a13d(1}
proridades_el={14 13];
prioridades_el={13 14);

1 prioridade_al4d(2) >~ prioridade_a13d(2)
prioridades_e2-{14 13],

prioidades_e2-[13 14];

priotidade_a14d(3) >= prioridade_a13d(3)
priotidades_e3-{14 13];

prioridades_e3-§13 14];

t prioridade_a14d(4) >= prioridade_s13d(4}
pricridades_e4={1413};

prioridades_e4={13 14];

hamadol4=1 && chamado] 2=
‘ ptioridade_a14(1) >= prioridads_a12d(1)
prioridades_el={14 12];

priotidades_el={12 14];

prioridade_a14d(2) >= prioridade_a12d(2)
prioridades_e2={14 12}
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priotidades 2={i2 14];

prioridsde_al4d(3) >= prioridede_al24(3)
prictidades_e3={14 12];

pricridades e3={12 14,

priofidade_al4d(4) >~ prioridade_al2d(4)
pricidedes e4={14 12];

pricridades e4=[12 14];

 chamado13—1 && chamado]2==1
-priotidade_n13d(1) >= prioridade_a12d(1)
pricridades_ei={13 12);

prioridades_el=<{12 13);

priotidade_g134(2) >= pricridade_a}2d(2)
prioridades_e2-{13 12];

prioridades_e2={12 13};

priofdade_n134(3) >= proridade_al2d(3)
pnoridedes e3={13 12},

prioridades_e3={12 13];

proridade_ai3d(d) >= prioridade_al2d(4)
prioridades_e4={13 12];

prictidades e4=[12 13};

chamadol 41
prionidades_el{l)==14
elel2d==0 && ¢l¢13d—0 && eleldd-—=0
anxiliar_14~tchegada elald,
index_14=1;

prioridades_e2(1)==14
tehegada_eZald < muxliar_14
€2c12d=0 && e2c]3d=—0 && e2eldd—0
auilisr 14=tehepada edald;
mdex_14=2;

proridades_e3(1)===14
tehegada_edald < awmdliar 14
€3c12d=~0 && e3c13d—0 && e3cldd~—0
amxiliar_14-tchegada_e3al4;
index_14=3,

prioridades_e4(1y—14
tchegada edald < anxiliar_14
41280 && edcl3d—0 && edcldd==)
auxiliar_14=~tchegada_edald;
mdex 14=4,

index_14==1
elcld4d=1;
¢14d_aloc=c14d _gloctcapacidade-elp;

index_14=-2 && e2p=0
e2cldd=1;
cl4d_aloc—cidd_aloc+capavidade-e2p;

index_14—=3
e3cldd=1;
¢14d_aloc=ci4d_aloctcapacidade-e3p;

index_14==4 && e3cl4d—0
edeldd=l1;
cldd_aloc=cl4d_aloc+eapacidade-cdp;

chamadol3=—1
(priozidades_e1(1)==13 || prioridades_£1(2)—13)
eleldd==0 && elel3d-—=) && elcl2d—0
aniliar 13=tchegada_elal3;
index_13=I;
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(prioridades_e2(1)=13 )| prioridades_e2(2y—13}
e2cl4d=0 && 20130 && £2012d=0
tchegada_¢2a13 < auxiliar 13
auxiliar 13~tchegada_e2al3,
index_13-2;

"{prioridades_€3(1)==13 }| prioridades_e3({2)—13)
e3clad—0 && e3c13dr-c) && e3c12d—0
tehegada_e3al3 < auxiliar 13
amiliar 13=tchegada_e3al3;
index_13=3;

1 (prioridades_e4(1y=13 || prioridades_ed(2—13)
‘edoldd—0 && e4cl3d=—0 && edcl2d—0
tehegada_edal3 < muxiiar 13
axilier 13=tchegada_edal3;
index_13=4;

Uindex_13=—=1
elel3d=I;
¢13d_aloc=c13d_aloc+eapacidade-cip;

tindex 13-==2
e2ci3d=1;
¢13d_aloc=c13d_aloc+capacidade-e2p;

mdex_13—=3
€3¢13d=1;
¢13d_aloc=c13d_aloc+capacidade-¢3p;

sindex_13—4
edcl3d=1;
cl3d_aloc=¢13d_aloc+capacidade-edp;

. chamadol2-—]
[ (priotidades_e1(1)==12 || prioridades_e1(2—12 || prioridades_e1(3p=12)
(elel4d=—0 && elclId—=0)
awxitiar_]2=tchegada ¢lai2;
index_12=];

‘(prioridades_e2(ky==12 )| pricridades_e2(2y—12 | prioridades_e2(3y—12)
(e2c1dd=-=0 && e2cl3d=0)
‘tehegada_e2a12 < auxiliae 12
apdliar 12=tchegada_eZal2,
index 12=2;

(prioridades. e3(1F—=12 |j prioridades_e3(2y=12 | prioridades_e¥3}-<12)
(e3cE4d=—=0 && ¢3ci3d=—=0)
tchegada_e3al2 < mdliar 12
adiiiar_12=tchegada e3al?;
index_12=3,

(prioridades_e(1=12 } priotidades_e4(Zy==12 | prioridades_eA(3)—=12)
(e4c1 44—0 && ede13d--=0)
tehegada_e4al? < amiliar_12
ailiar_12=tchegada_edalZ;
index_12=4;

index_12==}
elel2d=1;
¢l2d_gloc=c12d_gloc+cepacidade-elp;

index_12==2
edel2d=1;
cl2d_aloe=¢12d_alocteapacidade-elp;

index_12==3
exc12d=I;
€12d_aloc=ci2d_alocteapacidade-e3p;
index_[2—4
edcl2d-1;
¢124_aloc=c12d_elocicapacidade-¢4dp;
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elamQ2e=1
elbm02=1
elbm{2=0;

el=995;

tels=timer{ £lp, 3 %
start(tels);

el=096;

el=-005

el=098;

eld=
elbm01==1 jj e1b00==1 § e1b01=1 j| elb02=-=1 {| e1b03=-=] || elbOd===] § e1b05=1 § e1b06~=1
cld=

Telb0T==1 || e1b08=~1 || e1b09==1 | elbll==1 || elbll==1 | elbl2==1 | e1bl3==1 | elb] 4==1
eld=

felem0is—=1 )| elcmOld=-:1 J elc00s=1 [ elcddd==| || elcD1s==1 j ¢1c0ld=1 Nl elch2s=1 || elcO2d=—1
eld= ;

*eledds=1 || elc03d—1 || elcO4s=-1 || eloOdd~—1 || elc05e==1 || e1c05d==1 | elcObs==1 ! elcObd==1
eld= ;

feledTe==1 [ elo07d=1 || eleOBs=1 || elc0Bd=—1 | c1c098--=1 § 21c09d=1 || elclOs=1 } elel(da=]
eld= ;

telells=1 || elclld==1 f| elck2s1 || elel2d==1 || elck3g=—=1 || elc13d=1 [ elclds=—t || elcldd==1
eld= ;

" elam{1=-=]
. elbm0i=1
elbmdl=0;

<1=995,

tels=timer{ pelmil, A %
stari(tels);

el =996,

Lel==096

eld=—

61=698;

elg=— jeld=—
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el-998;

eld=
1 e1b00=1 | e1bd1==1 }| e1b02==1 || e1b03==1 [j c1b04—=1 }| elb05=1 || elbDs—1
eld= ;

* elb0Te= § elb08==1 || e1b09==1 j alb10~1 || elbll=I || e1bl2==] || e}bl 3= | elbl4=]
eld= ;

1 ele00s==1 || e1c00d==1 l| e1cOls==] || elc0ld==1] }| elc02s=-=1 || elel2edr=:1
eld= |

1 elo03=1 | ele03d==1 jj ¢1c04s="1 || cheOdd==1 } e1c05s=—1 || elcO5d==1 [| elel65==] j| 21c06d==]
eld= ;

telel7s—1 [ ele07d==1 j elcO8s=~1 [ eleDBd—1 || elc09s—=1 || clef9d=—1 j eiclOs==1 j| elclOd==1
eld= ;

I elells==1 ] elclld==1 [|elcl2s—1 || elel2d==1 [ el¢l3s=—=1 | ele13d=L || elclds—] | elcldd==]
eld= ;

t elbm02=—=1
eld= ;

! elemii2ssst
eld= ;

elallF=|
! elb00=1
elb{}=0;

el=095;

tels—timer( pelol, k A
start(te1s),

gl~=095

el=996;

el—=99%

eld=
el=998;

eld= Neld—
el=008;

ekd=
eIb01==1 jj el b02==1 ] eib03—1 || c1bl4==] || elb0S=-<] | e1b061
eld= ;

elb07===1 || elb0B-—1 }| elb09==] || e1bl==1 || elbl1==] || elbl2==1 § elbl3=-=! [ elbl 4=}
eld= ;

eloOls==1 i elc01d==1 | e1c02s==1 || elcD2d=—=1
eld= ;

ele3s==] § elc03d=-1 § elcDds=1 || elcO4d—1 | eleDSs==1 [; 21c05d==1 || e1e06s=] § elcD6d~=1
eld= ;

‘ele07s==1 | elcO7d==1 || elcG8s—1 || elc0Bd==1 i| elc09s==] Jj c1c0Bd=1 Jeiclis—=1 | elcldd—=1
eld= ;

elells—l [ elcl1d==] || elcl2s=1 [ clel2d==1 || elc13s~=1 | elc]3d==1 || elclds==1 | elcl4d-—1
eld= ;

elbm0l==] § ¢1bm02=—1
eld= ;

clemls=1 § elombld=1 || elcm0Ds-=1
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eld- ;

1.30

elall==1

el=998;

elalZ==1

el=998;

elaQ3==}

e1=998,

elals=—|

e]=098;

ela05—l1

el=998;

' ¢labo—1

el=998;

" elad =1

e|=998;

t ela08=1

el=098;

" elal9==1

el=598;

elall—1

el=998,

elall==|

s1=998.




*elal2=—1 ]. .3 1

el=996;

rel==996

elde=
€l=0998,;

elde= | felde=

elcl2d=—=1
elcl2d=0;

el=997,

elp_entr=min(capacidade-¢1p,pl2d),

tele=timer{ £lp_entr, B )
start(tele),

elol 2d==0 && 3cl2d—0 && edcl2d—0
ct2d_aloc=0;

elp_ena>0
ult_pl2d=ult_pl2d+i;
filap12d(uit_p12d—0
elbm02=1;
pelm02=pelm02+i;

filapl2d(ult_pi2dy—1
elbmol=1;
pelmOl=pelmdl+1;

filap12d(ult piddy=-<2
elb00=1;
pelO0=pel00+1;

elp_entr=elp_entr-1;

pl2d==0

cl2d=0;

tel2d_fim—clock,
ttot_ci2d=ttot_e12¢+etime(tc2d_fim.tc12d_ini);

e1=598;

eld=
elbl3==1 || elblé=]
eld



elel3s=l1 j elcl3d==1 j elck4s—| || efcldd==1

eld= ;

elb06-~1 || elb051 || elb04—1 || e1b03=—=1 |} e1b02-=1 } elb01==1 )| eIbO0=—1 ¥ elbmOLl~1 || elbm0Z:-=1

il 1.32
elbl1=1 | elbld=-<1 | eIb0S—1 | e1b08—=1 } elbih—1

eld ;

elc00s=1 ] elobbd=—1 | elchls=-] || elcO0ld==1 §| elc02s=1 || e1c02d==]
elds

ele03-=1 [j ele03d==1 || ¢1cf4s—1 || etc04d—1Y elemOls=-=1 || elom01d—1 ] elemOZs=—1
eld=

ele05s—1 [| elc05d~1 { elobbs=-1 || ekcliid==1 § £1c07s-=1 [ elcO07d—1 || elc08s==] || e1cOBd-~1
eld= ;

61e09—1 fj elcD@d=—1 j elclls1 [ elel0d—1 {elells==] | elcl1d=1I
eld= ;

elal3=}
elbl3=]
elbl3=0;

e1=985;

tels=timer( Jpell3, " 3
start(tels),

' el~=997

el-996;

el=-996

teld=
el-998;

elde= { eld—

Telel3d-=]
elel3d=0;

el=99%;

elp_entr=min{capacidade-e1p,pl 3d);

tele=timen( .1z, > %
sterttele);
elp=elptelp enir;pl3d=plid-elp entr;

elp_entt>(
ult_plid=ult pl3d+1;
filapl3d{ult_p13dy—0
elbm02=1{;
pelmOZ-pelm02+],



 filap13dpit_p13dy-=1
elbm01=1;
pelmOl~pelmOl+1;
filap13d(ult pl13dy-—=2
clb00=1;
pelod—peiOiH];

elp_entr=elp_entr-1;

" pl3d—0
cl13d=0;
tel13d_fimclock;
tot_c13d=ttot_c13dtetime(tc13d_fim.tc13d_ini);

eld=-,

elbld=]
eldg= ;

elcl4s=—1 j elclad=—1
eld= ;

elb06==] | eibD5=-=1 || elb0d==] §j e1b03==] || e1b02=1] || e1b01==1 || e1h00~==1 j elbml==1 | elbm{2=—1
eld=

¢1b12==1 jj eibl1==] jj elb10==] }| e]1b09==1 {| e1b0R-=1 || e1b07==1
eld ;

elcd0s==1 || elc00d==1 || elcOls==] || elclld==1 j elc02s==] || elc02d=—1
eld= ;

e1c03¢==1 || elc03d==1 j| elc0ds==] || elcl4d==1 [ elcmOls==1 || elemOld==1 || e] el 2s=1
eld=

eleie==1 j| elc05d==1 {| elc065==1 || elc06d—1 || elc0Ts==1 || elcGTd=1 |j e1cO8s==1 || elc08d~1
eld= ;

elc09s=] § elc09d=1 || elcl0s==] | elelOd==1 ||eicliz==| | elclld=<1 || clcl2s==1 || elc]2d==1
eld~ ;

elald==]
elbid=—1
elbl4=0;

el=995;

tels~timer( £lp, , )3
stariftels);

‘el~=997

2l=396;

el==005
eleldd=—=1

eleldd=).
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el=997,

¢lp_entr=min{capacidade-elp,pl4d),

tel e=timer( lp_entr, X %
starttele);
elp=elptelp entr; pldd=pldd-elp_enir,

eld= ;
eltam0]==1 [j elbbir=1 | e1b01=—1{ e1bb2=—=1 c1103==1 || elbdd===] }| e1b05=1 || | b}5a=]

eld:

elp_enir>0
ult_pldd=ult pldd+1;
filaplddiult plddy—1
elbm01=1;
pelm0l=pelmOi+1;

filapl4d(ult plady—2
elb0G=1;
pelO0=pelO0+1;

flapl4duit plddy—0

elbm02=1;
pelmiZ=pelm02+1;

elp_entr=clp_cntr-1;

pldd==0

c14d=0,

teldd_fime=clock,
ttot_cl4d=tiot_cl4d+ctime(icl4d fimtcl4d im),

el-=997
el=598,

3

"elbl7=1 { ¢1b08==1 [| e1b0F==] || e1bl0===<1 [ elb1]

eld:

"elem0is—1 ) elem0ld—] || elcQ0s==1 [ e1c00d-—1 } elcOis

3

eld= ;

elc03s==1 | elc03d==1 || elcds=-=1 [] elchdd=—1| eled5e==l [ elcO5d—1 || elcl6s—=] U elcP6d=-=1

eld:

ele075==1 || elc07d==l || elc0Bs—1 fj elc0Bd=-1 {| elc09s==1 || e1c09d=—1 | elclOs==] ] elc1Od=-=1

s

eld= ;

elokls==1 { elel1d=<I || ¢1£12s—1 [| elc12d===1 § elcl3s==1 | elc13d—1 || elemOls=] § elemO2ds-=1

eld

eld—

>

elam0?—1 &3 el--=008
elam(2=0;

1 elblZ=-1 [} ¢1bi3~=1 } elban02=~1

1 il ekeld==1 || elc02s-=] || ele02dn==1
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telm02m01=timer( 2, A
startfte Im02m01);

elamfl=] && el=998
elamOl=0;

telm0100=timer( A f )
start{teIm0100);

elall==]1 && el==998
elal0=0;

121000] =timer( 2, 4 %
start(te10001);

elall—1 && el==998
elaldl=0;

tei0102=timer( 2, 1 %
star(tet0102);

ela02-=] && el==098
elal2=0;

1€10203~timer(, 2 , %
stari(te10203);

elal3-=1 && el==98
ela03=0;

1e10304=timer( 2 i b
stari(te10304);

elald==] && el=-=998
elal4=l;

121 0405=timer( 2 J X
stari(tel0405),

elal5==] && el=—998
£la03=0;

1e10506=timer( 2 ! %
start(tel0506);

elalt==] && =098
elalt=0;

121060 7—timer( 2
start(te10607),

elal7-=1 && el—998
ela07=0;

tel0708=timer( 2 . 3
stari{1e10708);

ela0B=] && £1--=098
ela08=(;

tel 0809=timer( 2
start(te10809);

ela09=—1 && ¢1—998
ela09=9;

te10910=timer( 2 3 %
start(te10916);

elald==} && e]—998
elal0=0;

te1101 1=timer( 7 ) %
start(te11011);

elall-:l && el=-=098
elall=0;

tel1112=timer( 2, ) %
steri(te11112);

elall=-=] && e]l=5%8
elal2=0;

tel1213~timer( 2 : %
stari{tel1213);

elal3=-=] && el===998
elal3=0,

tel 131 4=timer(, 2 3 %
start{te]1314);
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eld=—
elal4o=] && c1—998
elald=g;

tel1413=timer(
stari{tel 14E3);

elal3==] && el=—=%98
elal3=Q;

tel1312=timer(
start{fel1312);

clal2e=] && c1-=998
elal2=d;

el 12 i=timer(
start(tel1211);

‘elall-=] && el—=998
elal1=0;

tel1110=timer(
start(te11110);

telalle=] &8 e]==558
elal®=0;

te11009=timer(
stari{te] 1009),

! elal%-=} && c1—998
elal9=y;

1el0008=timer(
start(ze10908);

“elalfe=] &% el—098
ehal8=(;

te10807=timer(
stari{teGR07);

rela0?=—=] && el=008
elal7=0,

1e10706=timer(
start{te] 0706);

"elalé=] && e1—008
eladé=0;

1ei0603=timer(
stari(z10605);

elal%—=1 && el—998
elal5=0;

te10504=timer(
stast(1e10504);

elaldc] && e]l=408
elal4=0;

te10403—timer(
start(te10403);

ela03==l && e1—098
elab3=0;

tel0302=timen(
start{te10302),

ela02=-cl && el=—%98
e1a02=0;

161020 1=timer(
start(te10201),

elafla=c] && e]1—998
ela0l=0;

1e10100=timer{
starl(te10100),

elall—] && e1—998
elali=0;

te100mOL=tirner(
stari(e100m01);

elam0]=—1 && ei==8
elam{i-0;

2

2,

2

%

%

%

%
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telmOimOZ=timei(
stari(te | m01m02);

e2am2==}
“eZbm02-==1
e2bm(3=0;

e2=993;

te2e=timer(
startitels),

e2=556,

i e2=006

2=

£2p,

%

€2bm 1= || e2b00=<] || e2b01===1 | c2b02=1 || €Zb03—1 | £2b04=-x1 || eZh05~=1 | eZb0Ga=1

eld= ;

e2b07=1 H eZb0B—1 | edb®-~1 [ e2bl0==t | e2b]1-==1  e2bl2—1 )| e?bl3==I | eZbl4—1

eld= ;

e2em0ls—=1 [ e2emOld=] || e2c00s

= |

1j e2c00d==1 || e2cD1s=-=1 |j e2c01d—1 || €26025==1 || e2c02d===1

e2ch3e==] || e2c03d="=1 || e2c0ds=-1 || e2c04d==1  e2c05s=-] | e2c05d==1 }| e2c065==1 || e2c06d=—1

e2d=

2200751 || e2607d==1 || e2e0fs-=| || cZc0Bd==1 | e2c08s~-] || e2609d==1 || eZells=] || c2clid==]

e2d= ;

‘e2clls-=1 | e2c11d==1 || e2e1 251 | e2c12d="1 || e2¢]3g==1 || e2c13d==1 || e2c1ds—1 || e2cl4d==]

e2d= ;

elamQ1—1
e2hm0]==}
eZbm01=0;

€2=095;

starl(teds);

Tel~=095

e3=20

re2d=—

<2=008,

g2 | e2d=—

pelmil,
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€2-998,

eld= ;
€2b00==1 || e2b01==1 | e2002==1 || e2b03—1 || e2b0d==] || e2b05==1 ! £2b06==]
e2d=

1eZb0F-=1 || 2b08—1 || e2b09==] || e2b10==] || e2bl1==1] || e2b12==1 jj eZb13—1 ¥ e2bld=—=I]
2=

t e2e005=] || €2¢00d==1 || e2c015—1 || e2e01d==1 || £2c025~1 || £2c020==1
eld= ;

€2c03=1 || e2c03d:-=1 |j e2c045—| || e2c04d==1 } €2c056=1 }§ e2605d==1 |} e2clbs=1 || e2c06d===1
eld= ;

260751 || ¢2e07d==1 |i ¢2c085—1 || €2608d=1 || e2c0%1 || e2c0%c=1 || e2clOs==] || e2c1Od==1
e2d= ,

e2clls==1 jj e2cl 1d=-1 |j e2c12s==1 || €2c12d=1 || e2c]3=L || e2c13d==1 || e2c14s—1 || e2c14d=—=1
e2d= ;

£2bm02=l1
e2d= ;

elomiZs—1
e2d= ;

&Ja00=-]
e2b00=-1
€2000=0;

62595,

te2s=timer( pea00, 5 3
start(te2s);

te2-=995

€2=9%6,

e2=—9%

5 g2

‘28 Nedd—
e2=998;

e2d= .
62b01-=1 | e2b02=1 N e2b03—1 || e2bld—1 || c2b05==1 || e2b06—1
e2d= ;

e2bT==1 | e2b08—1 || e2b09==1 § eZbl0===1 { e2bl1==1 | e2b12=-1 | eZb13—1 || eZbid==1
e2d=

e2e015==1 i e2c01d==1 {| e2¢025==1 {| e2cd2d=-=k
e2d=

e2c035=1 || e2c03d=-1 || e2c04s=—1 || e2c04d=-1 || e2c05s==] || e2c05d===I || e2c06s==] }{ e2c06d=E
e2d= ;

200751 || e2c07d==1 || e20085—] [} e2c08d—1 || e2c095—1 || e2c09d==1I || e2c10s—1 } e2c10d=—=i
edd=

‘e2clbs==1 || e2cl1d==] || e2c125==1 || €2¢12d=-=1 § e2¢l35==1] [ c2c13d=-1 J| e2clds==l | e2c14d==1
e2d= ;

e2bm01=1 || eZbm02==1
e2d= ;
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e2em0ls=1 § e2em{]d==] fj e2cmd2z==1
e2d=

1.3

€2a01=1

£2=098;

62a02—1

e2=008;

e2a03==]

e2a(4=1

e2=098;

+ e2al5==1

e1=008;

¥ e2a06—1

©2=998;

1 e2807=1

€2-098,

i e2p08=—1

i £2a09=1

€2=998;

e2al(=]

e2=008;

eda] l==1



eZald==

22=096;

1

£2d=—=  je2d—

e2¢l2d=1

e2el2d=0,

e2=997,

e2p_entr=mincapacidade-e2p,pl2d)

teZe=timer( Je2p_entr, ) )
start{tee);

e2012d—0 && e3c12d--=0 && edcl2d=0
cl2d_sloc=0;

elp_enr>Q
ult_pl2d=ult pl2d+l;
filzpl2d(ult_pl2dy—0
eZbm02=1;
peZm02=peZmO2+l;

filap12d(ult_pi12dy=1
eZbm01=1;
pe2m{l=pe2m01+1;

filep12d(ult_pl2dy-—=2
e2b00=1;
pe200—ec200+1;

elp entr=elZp_entr-1;

pl2d—=0

cl2d=l,

tel2d fim=clock;
thot_c12d=ttot_cl2dretime{te]2d_fim,tc12d_ini);

€2~=097
€2=098;
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exd=

e2bl3==1 fj eZbl4=—1
e2d= ;

: €2l 3s== | et 3 | edeldg=1 jl e2c14d—1 1.41
e2d= ;

€2b06==1 H e2b05=1 || e2bd==] | ¢2b03==1 || 6Zb02=1 }| 82b01==1 § e7b)0=1 || e2bml==| || eZbm02=~I
£2d= ;

€2bll==]1 | e2b10=1j e2108===] || e2b0&==1 {| £2h0Ta=~1
e2d=";

+ e20005==1 | c2e00d—1 | e2c015~=1 [| e2c01d—1 || 20251 } e2ct2d—~1
e

Fe2e03s=1 [ e2c03d-=1 | e2c04s=-=1 || e2004d==1 || eZcmOls==1 | e2em01d==1 || e2crn02s=-<
e2d=

€2c056==1 || 2¢05d==1 |j e2c065==I || e2006d==1 || e20075==<1 }| e2c07d==1 } e2c08s~=1 || e2c08d==]
c2d=

e2¢09s=1 } e2c09d~1 [ e2cils==] || e2clOd=1 | e2clls=I | e2¢c1ld==1
e2d= ;

¢2al3-=<1
“e2bl 3=
€2b13=0;

€2=995;

tels=timer( Jpe2l3, ? )
stari(ie2s);

€2~=007

2=006;

2
2=008;

20~ | e2d==

e2c13d==1
e2¢13d-0;

9T,

e2p_entr=min{cepacidade-e2p,pi3d)

tede—timer{ 2p_entr, & X
start(te2e);
e2pelpielp_entr;pl3d=plid-e2p_entr,




e2p entr>0
ult_pl3d=ult_pl13d+]
filap13d¢ult_p13dy=0
c2bm02=1;
pe2mi2=pe2m02+1;

filap13d{uit_pi3dy—1
e2bml)=1;
pe2mOl=pe2m0l+1;

filap13d{ult_pi3dy—2
<2b00=1;
pe00—pe20011;

€lp_entr<lp_caty-1

plad=—=0
c13c=0;

tcl3d_fimclock;
tiot_c13d=ttot_cl3d+etime(tel 3d_fim, tc13d_ini);

&2-=097
§2=998,

e2d=

e2blda-=l
e2d=

e2clds=1 fl e2cldd=-1
e2d=

e2bd==I || e2bl5=1 || e2b04—] || e2b03—=] || eZb02==1 §| eZb01==1 || eZb0l—1 jj eXtunl =1 || eZbmi)?=]

e2d=

€2b12===1 | e2bl1==1 || e2b]0=1 || eZb09==1 [} eZb0B===] { e2h07==]
e2d=

e2000g=] | 2cfd==1 || ¢2e01ls=1 || e2c01d=1 { e2e02s==1 || e2c02d=—1
exd= ;

€2¢035==1 | ¢2c03d==1 || e2e0ds==1 || e2c04d=-=1 || e2emDle==1 || e2cm0ld==1 || e2em02s~]
e2d=

€20055=—1 i e2c05d==1 )| e2clbs==1 || e2c06d==1 1| e2c07s==1 || e2607d===] || £2c085==1 § e2cOBd==1
e2d=

€2009¢==1 [[ e2c00d==1 || e2cl0s=1 || e2c10d=1 | e2el L=l || e2c11d==1 || £2c12s==1 || e2¢c12d==1
e2d=

e2ald==]
eZbld==1
e2bl4=();

e2=095,

teZs-tiner( <2p, ; %
stari(te2s),

e2~=997

ed=096;

1.42



e2el4d—]

a2¢14d=0;

¢2p_entr=min{capacidade-e2p,pl4d)

tede=timer{ ,e2p_enir, o %
start(te2e];
e2p=clptelp enirpldd=plid-edp emir;

e2p_entr>0

vlt_pidd=utt_pldd+1
filap] d(ult_plady-=1
e2bm01=1;
pe2m01=pedm01+1;

filapl4d{ult plady-=2
eZb00=1;
pe200=pe200+1;

i+ filap14d(ult_plidy-=0
elbm02=1;

PedmiZ=pemO2+1;

elp enir=e2p_entr-1;

plad=—=0

clad=0,

teldd_fime=clock,
ttot_cldd-tiot_clddtetime(tcidd fimtcldd ini),

‘e2~=997
e2-998,

e2d=
{eZbmOL=-=1 | c2b00==1 | e2b01==1 || e2b02==1 || e2b03~1 || e2b04=~=1 | e2b05==1 ] e2b06—1
@2d=

- €2007=1 i 62b08-1 || £2b0%—1 ] e2b10===1 [| £2b11===1 || e2b12=1 1162b13—1 || e2bm{=]
&2d=

- e2amlls=-1 || e2cm01d=1 | e2c005=] | e2600d==1 } e2¢0le—=1 )| e2c01d—1 § 2eOds—1 || e2c020-
2=

 €2c035==1 § €2c03d-=1 [| e2c0ds~=1 || e2c04d—1 || e2c055=-=1 || e2c05d==]1 || e20065m-=] ! ¢2cObd===1
eld=

220075==] § e2007d=-=1 || e2c08s—1 || €2c08d="=1 |j e2c09s===1 || e2c09d==1 [ e2cl0sm-:] | ¢2¢10d==<1
eld= ;

“edells==1 j e2¢11d==1 | c2¢i2s==1 || e2c12d==1 || e2c13s7==1 || e2e13d==1 || e2cmD2s==] || e2cm02d-
e2d= ;
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! e2dk
' e2am2=| && e2=098

e2an2=0, 1 44

tedmOtm L =timer( v D %
start{te2m@2mo1);

1 e2amll=1 && e}==998
e2am01=0;

te2mON00=timer( 2, ’ %
start(te2m0100);

{23001 && e2—=098
¢2a00=0;

20001 =timer( 2 4 X
start(te20001),

.e2all=~] && e?—998
e2a01=0;

1e20102=timer(, 2 n %
start(te20102),

Le2all—=] && e2—998
e2a02=0,

1220203—timer( 2, 5 %
start(te20203);

L e2a03==] && 2—998
e2al3=0,

€20304=timer( 2, 5 %
start(te20304),

22a04<] && ed=-008
s2a04=(;

1620:405=timer( 2 ; %
start(te20405);

¢2a05=1 && eZ=998
€2a05=0;

1620506=timer( 2, : %
start(te20506);
‘e2alb==] && e2—008

€2a06=];

1620607=tirner( ar s %
stert(te20607);

e2al7==1 && e2=—998
22a07=(;

12070B=timer( A L %
start{te20708);

e2a08==1 &8 =048
e2a08=();

te20809=timer( 2 & ¥
start(te20800);

e2a09==1 && c2=998

e209=0;

1620910=timer( 2 2 )%
start(te20910);

<2al0=-1 && e2=-=098
elal=;

te2101 1~timer( Z 5 %
start(te21011),

clall==]1 && ¢2==008
c2all=Q;

16211 §2=times( 2 ; %
stan(te21112);

e2al2-=1 && e2—H38
e2al2=0;

122121 3=timer(, 2, y b
start(te21213);

e2al3==1 && g2=-=098
e2al3=0,



1e21314-timer( 2L ! %
staxt(te21314);
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L g2
1edalde=} && 2008
elal4={;

e21413~timer( 2, : %
start{te21413),

Tedald==] && e2==098
€2al3=(;

12131 2=timen( A s %
start{te21312),

Telal =] &4 e2==00R
elal2=(;

621211=timer{ 24 p )
start{te2121 i},

redall==] && 2008
e2all1=0,

te21110=timer{ 2, } %
start(te21110);

te2al0=1 && 3598
e2al0=0;

22 009=timen( A2 2 %
start{te21009);

elalo=c] & c2—008
e2a09=0;

1620908<timer( 2, S %
start(te20008);

20081 && e2=008

£2a08=0;

122080 F=timer( 2 % )
stari(e20807),

elalia-c] &k c2—H98

€2a07=0;

20706=timer( 2, F %
Start{te20706);

62a06==] £& e2=998

€2a06=0,

120605=thner( 2, i %
start(te20605);

622051 && e2==008

£2a05=0;

1e20504=timer( 2, i )
Start{t=20504);

€2a04=] &5 c2—008
e2alld=0;

1620403=timer 2 . )
stari{te20403);

eda03==] {& e2==008
€2a03-0;

1620302=timer( ¥3] E )
start(te20302),

€2a02==] && e2==098
e2a(2-0;

120201 =Gmer( 2 . X
stari{fe20200);

teal]=] && c2==098
e2a(l1=0;

120100~timer( 2 3 Y
start(te20100);

e2a00-=] && eZ==098
e2al{=0;



te200m01=timer( o , %
start(ie200mO1);

e2amll==1 && ed==00R
¢2am01=0,

1200 - m02=timer(, 2, ¥ )
start(te2m01mR2),

e3am2e—
 e3brn2a==]
e3bmi2=0;

€3=993,

teds=timer( 3P, > X
start(te3s),

e3¢
€3bmO1—=1 { e3b00==1 || e3b01=1 | e3b02==1 || e3b03==1 || e3b04=-1 | e3b05==] | eIb0G=]
e3¢ |

e3b07=c] || e3b08=1 || e3b0%=1 { €3b10=-1 || e3bl1-=1 j eThi2=] || e3b]3=| || cIbl4=—=1
€3d= 3

eJem0ls=1 j| e3cm0ld=—l || e3c00s==1 || e3c00d—I || e3c0s==1 || e3c01d=—1 | eic02s~~1 ! e3c02dm=]
e3d-

e3c03g=--1 | €3c03d="<1 || 360451 || e3c04d==1 || e3c055=-| | e3c05d==1 | cIeDbs~=1 || e3c06d==1
3 ;

e3c07s—1 || e3c0Td==1 | e3c08s=-1 || e3c08d==1 | e3009s==] § ¢3c09d~=1 || e3c10s== || e3c10d—]
e

e3cl15—=1 ji e3c11d===] | e3cI2s=-<] }| e3c12d==] } e3e¢135~=1 J| e3c]3d===1 ll e3clds==1 § e3cldd==]
e3d= ;

3am0]=—1
3bmo]==1
e3tmn01=0;

3-095;

wJe=timer], Jpe3mol, . 3
start(ta3s),

€396
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e3d=
23b00=1 || e3bbl==1 | e3b02—1 {{ e3b03==1 { e3b04r==] || e3b05==] || e3bid=I
3= ;

€3b07===1 || e3b08=1 || c3b09=1 § e3b10=1| e3bl1=-=l || e3b12=1 || e3b13=1 |} e3b1d==1
Ad=

e3c00s—1 | e3c00d===1 )| e3c015~=:1 |j e3c0ld===] [| e3c02s==:] || e3c02d—1
e3d

&3c03—1I || £3¢03d=—1 [| e3c04s==1 || e3c04d==1 || e3¢c05s=-=1 |} e3c05d===1 || e3cbs=] || e3c06d=1
¢d=

€3075=1 | e3c07d==1 || e3c0Bs=1 [ e3c0Bd==] || e3c085=-=1 || e3c09d=-<] || e3cl0s=1 | e3clOd—1
edd= ;

€3ells—1 | e3¢l 1d==1 [ 63¢12s==1 |} e3c12d==1 J| e3¢135===1 |j edct 3d=-=1 || eIc1ds—=1 || e3cl4d=]
&ad ;

e3bm02==1}
3=

&3em{2s==]
3=

"e3a00=-1
e3b00==1
e3b{(0=0;

€3=905,

te3g=timer(, pe300, i %

ed==006

edd==

e3d— || e3d
23=098;

el
€3b01==1 ¥ e3b02=-1 || e3b03==<] || e3bd4=1 || e3b05=--1 || e3r06===}
e3d-

€3007===} | e3b08==1 1| e3b09=1 [j 3b610=1 j e3bl =<l [| e3b12===1 || e3b13~=1 || e3h] =]
e3d=

e3c015—1 [ e3c01d==1 || e3c025==1 | e3c02d=-=1
e3d=

€3c035-=<1 | e3¢03d=—=1 [j c300ds==] || edcO4d==1 || e3cD5s~1 || e3c05F—1 || e3c0Gs=1 || e3cbd-=]
e3d

€3¢075—1 [ e3c07d==1 || e3c08s1 || e3c0Bd—==1 }j e3c095-=1 j e3c09d==1 | e3c10s==1 [f e3c10d—]
edd= ;

e3clls—1 [ e3cl1d==1 { e3c1251 || e3c12d="~1 }{ e3c13s-=1 || e3c13d==1 || e3¢14z—=1 |} e3cidd=1
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e3d= ;

e3bmOt=1} e3bm02==]
edd=

edem0ls=1 || e3cm0ld==] | e3cm025==]
e3d=

e3all=1

e3a02—1

€3a03—1

e3a04-—1

e3=998;

e3al5==1

e3a06—-1

e3a07=]

e3a08—1

£3al0~=1
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e3all==]

e3al2=—=1
23996,

e3===00¢

€3p_enbr=rom{capacidade-e3p,pl2d)

te3e=timer( Je3p_entr, >
start(te3e),
e3p=e3p+e3p_entrph2d—pl2d-e3p_entr;

e3¢128=—=0 && e3¢12d-—0 && edel2d—0
eh2d_aloc=0;

_entr>0

ult_pl2d=ult p12d+l;
filap] 2(uit_p12dy=0
€3bm02=1;
Ppe3mi2=pe3md2+i;

filap12d{ult_pl2dy=1
¢3bm01=1;
pe3mll=pe3mil+1;

flap12d(ult_pl2dy-=2
e3b00=1;
pe30i=pe300+1;

e3p_entr—e3p_entr-1;

‘pi2d—0
cl2d=0;
tel2d_fim=clock,
tot_cl2d=ttot_cl2d+etime(tc]2d_fim,tcl2d_ini);

€3=908;

13

1.4%



edd= ;

€3b13=1 j| 30141
edd= ;

e3elds—1 [ e3el3d=—1 [ e3ol 4s==1 | e3c14d—]
edd

e3b06==1 || e3b05==1 I e3b04—1 || 23b03==1 || e3b02~1 || e3b01 =] § e3b00=| || e3bm01

e3de

e3bl 1=l || c3b10==c] )| ¢300%=] || e3b08-=] || eID0T<]

e

e3c005-=1 || e3000d=1 } e3c01s==1 || e3c0ld==1 || e3ed2s—1 || e3ch2d=1

e3d=';

3031 | e3c03d=1 | e3c0ds=- |, e3c04d=T1 || c3cmOl s

=

1 N e3em01d==] j e3em2s

<] | e3bm02-=1

e3c05s=I )| e3c05d== [| e3c065>=1 |} e3c06d—1 § c3c07s =1 || £3c07d—=1 || e3c08s==1 || e3c08d=—1

&3k,

&3095-=1 || €3c08d==1 || e3¢c10s=-1 }j e3c10d==1 | e3ells=~=1 || e3ci1d==1

@3d

e3al3==]
€3b13===1
€3b13=0;

63=095;

te3s~timer( pe3ia, x
start(te3s),

: e997

edol3d=—1
e3c]3d=0,

&3=907;

e3p_entr=min{cspecidade-<3p,p13d);

tade=timen( £3p_entr, 5 %
stari(te3e);
e3p=e3ptedp_enirpl3d=pl3d-e3p_entr,
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e3p_enir>0
ult_pl3d=ult_pl3d+1;
filap13d(ulit_p13dy—0
e3bm2=1;
Pe3m02=pe3m02+1;

filepl3d(ult p13dy=l1
3bm01=1;
pe3mil=pe3mol+1;

flapl3d(ult pl3dy—~2
e3h00=1;
Pe300—pe3D+1;

e3p_entr=e3p_enhr-1;

pl3d==0

cl3d=0;

tei3d_fim=clock,
ftot_ol3d=ttol_c13d-+etime(tc13d_fim,to13d_im};

€3—=097
e3-998;

e3bl 4=
eI

edeldg=] || ¢3cldda==]
edd= ;

e3b06—=1 § e3b05 =1 || e3b04==I || e3b03==] [| e3b2==1 [ e3b01==1 }} e3b0C—1 ] e3bmO1==] || e3bm(?=1

3

"e3b12=-=1 ] e3b11==1 |j £3b10=} || e3b0F==1 || e3b0B==1 || eI Tr=]
e3d= ;

e3c005==1 || e3c00d=-=1 | e3c015==<] ) e3chld==1 || e3c02s=m] | e3c02d==1
e3d

e3c03s=—1 || e3c03d==1 || e3cOdsm=] || e3004d===1 || e3emOls==I | e3cm0ld==1 | e3cm025=]
edd=~ ;

‘63c05s==1 § edc05d==1 || e3c065==1 )| e3c06d==1 | e3c0Ts=-] |} e3c07d=1 | c3c0Bs== | e3c08d==1
e3d= ;

23¢09s=] [| e3c00d==] || e3¢]10s==1 || e3clOd==1 | e3ckls==] j e3cl1d=1 || e3¢1257=] || e3¢12d=-=1
&=

e3ald==:]
e3bl4==]
e3bl4=0,

e3=095;

start(te3s);

£3=006;
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e3p_enfr-min{capacidade-3p,pl4d);

tede=times( ,e3p_entr, 4 A
stari(te3e);
e3p=e3p+e3p_enirpldd=pldd-e3p_ents,

<3p_enir>0
uli_pl4d=ult plad+l;
filapl4d(ult_plddy=1
3bm01-=1;
pe3m0I=pe3mOl+1;

filapl4d(ult plady—=2
e3b00=1;
pe300=pe30i+1;

filapL4d(ult_p14dy—0
e3bm02=1;
pe3mi2=pe3mi2+1;

e3p_entr=elp_entr-1;

plad==0

cl4d=0;

tob4d_fim—clock;

ttot cldd=ttot_cldd+etme(tcldd_fimteldd iniy,

edd=
e3bm0l=1 | e3b00s-=] ¥ c3b01==1 [] e3002==1 [ €3bD3==] [ eFo04=-=] [} e3b05=] ¥ 3101
edd=

€3b07=1 }| e3b08—=1 | e3b0%=1  e3bi0=-<1 § e3bl L===1 | €3b12==1 || e3b13~=1 ]| e3bam02=-=1
a3 ;

H

e3cm0ls=1 § e3crn01d=—1 || e3c00s==1 || e3c00=1 § e3c0ls=—=] || e3e0ld—1 | edeb2sm=1 U e3c02d=I
edd- ;

ce3c03s=-=1 || e3c03da-=l || e3ct45===] || e3cldd—1 || e3c03sm-r] |} e3c05d="=1 || €3c06s="1 || e3c06d=1
e3d=
e3c075=1 || e3c07d=—=1 { e3¢08s==<1 [} c3¢08d==1 | e3e009s5=—=1 || e3c09d==1 || e3c10s=1 || e3c10ct===1
el

1

‘edcl1s==] § e3cl1d=-=1 | e3cl2s==1 || edc]2d—]  e3c]de==] | e3c13d==I )| e3em2s—1 | e3om02d=—=1
e
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163m02m0l~tmer(
start{te3m02mo1);

edam0i—1 && ¢3=-098
e3am01=0;

te3m01 00=timen(
start{telm0]00);

e3al0—1 && ¢3—998
&3a00=0;

130001 =timer(
stari(te30001);

edall=—1 && e3—998
e3all=0;

te30102=timer(
start{te30102),

e3al2==] && e3=998
£3a02=0;
1e30203=timer(
start{te30203);

€3a03=—]1 && ¢3==098
€3a03=(0;

1e30304-timer(
start(te30304);
e3a04==] && e3=-=098
3a04=0;
1230405=timer(
start(te30405),
eJal5==] && e3===008
€3al5=0;
1e30506-tirner{
start(1e30506),
edal6==] &8 ¢3-=008
&3al6=0;

te3060 T=timer(
start(t230607);
e3a07==1 && e3===208
€3a07=0;
$30708=timer( -
start(te36708);
e3a08==] && e3~=098
£3a08=0,
1e30809=timex(
start(te30809);

eda09==] && e3—998
e3a09=0,

123091 0=times(
Start{fe30010);

e3all=1 && ¢3---098
e3a10=0,

13101 1~timer(
start(te31011);

edall==1 && e3=-=498
e3all=0;

te31112=timen(
stari(te31112);

e3zl2=—I1 && e3—99R
edal2=0;

163121 3=timen(
startite31213);

2,

)3

%

3

%

%

)3
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edal3==] && e3—=098
e3al3=0;

13131 4=timer( 2, . 3
start(te31314);
1.54

e3d
‘e3al4—=1 && c3—998
elald=0;

135141 3=timer( 2 3 %
start(te3L4E3);

edalde=] && eF==098
e3al3=0,

te31312=timer( 2, 5 %
start(te31312);

e3al2~—1 && e3=H8
e3al2=0,

4e3121 L=~time( 12, , %
star(te31211);

edall==1 && e3==998
edall=0;

te31110~timer( N » %
start(te31110);

edall—1 && e3—%98
e3ali=0;

231 000~timer( 2, o %
start(te31009);

e3a09a=1 && ¢3-=998
23a09=0,

1e30908~timer( 2, s %
start(t30008);

e3a08—1 && e3—=008
£3a08=0;

te30807=timer( e X s %
start{te30807);

e3a07==] && e3—098
e3a07=0;

1230706=timen( 2, ? %
stari(1e30706),

e3a06==] && e3—998
e3a06=0;

123060 5=timer( 2, ) %
start(te30605);

e3ali==] && ¢I==H08
23a05=(0;

1e30504=timer( 2, f %
start{t=30504);

start{te30403);

€3a03—1 && e3=-=008
e3a03=l;

1e30302=timer( 3 ’ )3
start(te30302);

e3a02~=1 && e3—908
e3a02=0;

1630201 =timer( 2, . %
Stari(te30201);

e3a01==1 && e3---998
e3a0l-;

t630100=timer( 2, » %
start(fe30100);

€3a00=1 && e3--998



e3a00=0;

te300m) =imer( 2 s %
stari{te300m01),

e3ami]=] && e300 1 .55
eJamil=0;

te3ImONm02=timer( +X 5 ¥
start(te3m01m02);

teds=timer( »edp, g %
start{teds),

edd=
 e4bm01=1} e4b00=—1 | e4bl1—1 j e4b02==1 || edbii3===1 |j edb0d===1 |} e4bO5=1 || 4bbS==1
edd= ;

{edb07==1 ji e4b08==1 jj edbh9==1 || e4bl0==1 || edbll-—=1 || e4b12==I jj e4b13=1 | edbld—1
edd= ;

*edernl1s==1 || edem0ld==1 {| edc00s==1 || edc00d==1 | ede0ls==1 || edcOld==] { ede02s=1 § edc02ds-=1
edd= ;

3

Fede0ds=—=1 || edc3d=—1 || c4c04s==1 [| e4c04d=—1 || e4c056==1 || edc05d—1 || edolbs==1 || edcDSd=-=}
edd=

t edcOTsm==] | edc)Td=1  e4c085==1 || edc0Bd=1 | e4cD0s==1 || edcOOd==1] || edc10s==1 || edc10d==]
edd= ;

tedelis=1 | edc11d==1 || edcl2s=~1 || edcl2d==] || edcl3s==1 || edel3d=I1 || edclds=] || edclad—1
edd= ;

I edam0]=-=1
' edbmO1—1
edbmO1=0;

e4=995;

starf(teds),
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edd== | edd—=

edd=",
1 e4b00==1 { edbll==1 || e4b02==1 || e4b03=1 || e4b04-=1 || e4b05=-:1 | e4bO6=-=1
edd=

e4b07=1 Y edb08=—1 || e4b09==1 || edbl(=1 [ e4bll:==1 || e4bl2==1 || e4bl3=] || edb]14=-]
edd= ;

edc00s==] || edcBOd==1 { edc01s==1 [] edcOld==1 | edcl2s~1 { eAc02d—1
edd=

edc03z-=] || e4c03d==1 || edc04s=] [ e4c04d=—1 | edoDSs==I || e4c05d== || edcO6s==] |j e4006ds=]
edd=

e4clTs¥=1 || edoQTd==1 || edolfs=1 || edcOBd=1 | edo(Os=1 | edc08d==1 || edc10s==I K edcl0d=—1
edd= ;

edolis==I || edol1d==] || ede] 251 || ede12d=] | ede13p—1 || edc13d—1 || edc1ds=1 jj edc)4d>—1
edd=

efbm02—]
edd=

edem02s=—1
edd>

1 edati=]

ed4bl=—1

4995,

edd= ;
1 e4b01==1 || edb2==] § edbl}3=-=1 j e4bld—1 { eb05~1 || edblG~-1
edd= ;
teAbD 71 [ edb08—1 [ edb09=-=1 || e4bll=-=1 || e4b]11===1 |j edbl2-—1 [ edbi3—I || edbl4===]
edd= ;
redclils==1 [ edc0ld=—1 ) edcl2s=1 || edcO2d—1
edd= ;
edcl3s1 || edc03d—1 [ edcQds=I || edcl4d=—1 || edc05s==1 || edc05d=—1 [ edclis==1 || c4c06d==1
add= ;

-eAcl7e—=I1 | e4c07d=1 [; edc08s=-=] || edc0Bd—1 || e4c09=1 § edc08d==1 1 edcl0s==1 §l e4c10d=-=)



edd= ;

edol1s=-=1 ¥ edel id=-=] | odc12s===1 | edc]2d==1 || edc13s==] | edcl 3d===i |j edc1ds==1 | edcl4d==I

edd= ;

“edbmi]==] || edbrn02==1
el

edem0l5==1 || edem0ld===1 |j eder02s==1

edd-

‘edal]=—1

24=998;

. eda(3==]

edal5=—I]

edgh6==l

edali@-=1

edgll==:]

>

1.57



1.58

tedall=l

! edald=
ed=995;

redel2d=1

ede] 2d=0;

edp_entr—min{capacidade-edp,p12d)

tede=timer( «edp_entr,
start(tede),
edp=edptedp_entr;pl2d=pl2d-edp_enir,

. edcl2d0 && edcl 2de=0 && edc]2d=—0
cl2d_aloc=0,

edp_enir>{)
wlt_pl2d=ult_pl2d+1;
filap12d(utt_plddy-=0
e4bm02=1;
peAmO2=pedm02+1;

filapizd(ult_plidy—1
edbmil=1;
pedm0l=pedmdl+1;
filapl2d(ult_p12dy=2
e4b00=1;
peA00=ped0dt1;

¢dp_enir=edp_entr-1;

pl2g¢=—0

c12d=0;

te12d_fim~clock;

thot_ol2d=ttot_cl 2d+etime(tci2d_fim,tol2d_ini);

ed=00g;
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edd= ;
edbl3el § edblde=1
eqd= |

edoidem=<] [ edc]3d==ul | edclds=r] || e4ol 4d==1
.

a

edb0G-=1 || edb05==1 | e4b04==1 || e4bD3==L || edb02-—1 [l edbO1==1 || e4b00=="1 jj edbm01==1 | e4bm02==1
edd= ;

edt11—=1§ e4blG==1 }§ e4b0%=—1 | £4b08=-=1 [| e4bUP—1
edd=

>

 edeBis=1 | edcd0d==] [| edc0ls=] || edc01d===1 || edc02s==1 || edc(i2dr=1
edd=

{ edc03gm=] | ededdd=] ) edolds—1  edcOdd=1 || edcmOls=- )| edembld=1 || edcmls=-=1
edd=

U edoD3e=1 | etel5d=1 || edcOtis==1 |j edc06d==1 || cdc0Te~=1 | edc0¥de=] |} edcO8ss—1 || edcBd==1
edd=

edo09s=1 || edc090==1 [j e4c10s=1 || ede)0d==1 { edcllg==1 |} edclld=-<]
eAd=

ed=—996

tedd=-

edd | edd==

edcl3d=—1

edel3d=0;

edp_entr=min{capacidade-e4p,p13d)}

tede=timer( Jedp_entr, e %
start{tede);
edpedpredp enirpld=plid-edp entr,



edp_entr>0
ult_p13d=ult_pl3d+l,
filapt3d(ult_pl3dy=0
edbmid2=1;
peAmO2=pedm02+1;
- flap13d(ult_p13dy—=1
edbm0l=1;
peAmilapedmbl+1;
filapl 3d(ult_pl3dy—2
edb00=1;
Pedil=ped0l+i;

edp_entr=¢Ap_enir-1;

cl3d=0;
tel3d_fm=ciock;
ttot ¢l3d=ttot_cl3d+etime(te13d_fim tci3d_jni);

edd= ;

ofh] 4=
edd= ;

edclds==] || edob4d-=1
edd=

edbit==1 || edb05==1 || edbl4=—1 | edb03F==1 | c4bl2==L |} c4b01==] || edbd)=] | cdbmOl==l | e4bm0Z—]

edd= ;

edb12==] || edbll=-<] ¥ edb10==1 |j e4b09%=1 || e4b08==1 | e4b07==]
edd=
edcOls==] |} edcdiki==] || edcOls==] || e4c0ld==1] || edc02s~=] } edc02d==I]
edd= |

ede03g==1 | edcD3d==] || edofds=1 || edc04d—1 || edemOls==1 || edomOld==1[ edom{2s~=1
edd= |

’

e4c05s—1 | eAclSd==1 || edolis—1 | edcO6d=1 || edchTsm=1 ] eAcOTd==] | edcOBy=] | edcBd==]
edd

H

e4c09s—1 | edc00d==i | edclOs==1 || edcl0d==1 j edclls==1 f edc]ld==1 || edcl2s=1 | edol2d=—1
eAd=

H

edald=1

edbld=-1

1.60



edcl4d=—]1
edeldd=0;

24=097,

edp_entr=nyin{capacidade-edp.pl4d)

tede=timer( \edp_entr, A X
stari(iede),
edpredptedp_entr,pl4d=pldd-cdp_entr,

edp_entr>0

ult_pldd=ult pidd+l;
filapl4d(uit_plddy=1
edbm0l=1;
peAmOl=pedmO1+1;

filap L4d(ult_pl4dy-—<2
edb00=1;
pedll=ped0l+i;

filapl4d(ult plady=0
edbrm(2=1;
peAm02=pedmOZ+1;

edp entr=edp enir-1;

‘pléd=0
clad=0,
tel4d_fim=clock,
Rot_cl4d-tiot_clad+etimeficidd_fim,tcidd_ini),

' ed=597

edd= ;

edbmd1==] T edbil=1 | edbDl=—"1 | edt02==1 [ £4b03+=] || edb(ld==] }j edbOS—1 )| e4b06~1
edd= ;
edbl(y7a=:i || edb0B=-=1 § e4b09==] | edbl0==1 [| edbkl==1 || e4b12==1 || e4bl3==1 || edbm02~=]
edd=
edemOls—1 i edomO] d==1 fj edc00s=-=1 [j edc00d="<I § edcOls=1 || edcOid==1 | edc025—1 || e4c02d==1
edds=

edc03s=1 [ edcd3d=—1 || e4cl4s-—1 |j edcO4d==1 || edcOs=1 |j edcOSd==1 { edchbis=—1 | edc06d—=1
edd~ |

edc0Ts=1 il edcl7d-=<] || edclBs==1 || edo0BF—] || edc09s—I | edc09d==1 || edcl0s=1 ] edc|0d==1
edd=

edel 1s=—1 [ edol1d=-1 || edc]2s==1 [| edc12d==1 | ede13s~==1 | e4c13d~=I || edemO2s=] |l e4dom02d~=1
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edd=—
edam0%-=1 && et=--998
edam02=0;

tedm02m=tines(
start(tedm0Zmb1);

t edam0l =1 && e4-=098
edam{i=0;

teAmO100=timer(
start(te4m0100);

f eda00—=1 && ed=-998
€4a00=0;

40001 ~timer(
startited(001);

1 edall==| &br ed=-998
e4all=0,

teaD10=timer(
Start(teA0102);

edalZ=1 && e4~—998
e4a02=0,

1640203~ timex(
Start(1e40203);

c4a03==x] &8 e4~-998
e4a03=);

te40304=timer{
start(ted0304);

edald=—=1 && ed—=098
eda04=0,

ted0405=timex(
Stan(te40405);

edal5—] && e4~=998
eda05=0,

tedD506=timer(
start(te405063;

edalé=1 && e4==098
edal6=0;

te4060 P=timer(
start(te40607),

edal7=1 && e4—998
edal7=0:;

start(te40708);

{ efa0B—=1 && ed—998
4a08~0;
teA0B0S=timer(
Start(teA0805),

1 edal=1 & eA==598
eda09-0;

te409)0=timer(
Start(te40310),

edal0-=] && s4=--008
edal 0=0;

1ed101 I=timer(
start(te41011);

edallo=] && ed=9093
edal 1=t

o411 2=timer(
start{tedi112);

edal2==] && e4=998
edal2=0;

2

X

%

%

%

)3

%

%

%

%
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ted1213=timer( 2, , b3
star{te41213);

' edalF=1 && ed=-H98

e4al3=0; ]. .63

ted1314=timer( 2, , %
start(ted]1314);

edd—
edald=] && ed=998
edal4=0;

tedi4] I=timer( 2, : )
start(fed]1413);

edald] && c4~=998
edal3=0;

ted1312=timer( 2, = %
start(tedl 352},

eda] 2=} && ed4==008
edal2=0;

ted121 I=timer( S , %
start(te41211);

‘edall=<] && e4=008
edal1=0;

1edi 1 10=timer( 2 i %
start(te41110);

edallpec] i ed—998
edal0=0;

ted1008=tmer( 2 . 3
start(ted1009);

edalP—] && e4b—098
e4a09=0;

ted0908=timer( 2, 4 )3
start(te40008);
edalf=] && ed=008
edalif=(;
124080 7=timer( 2. 3 %
start{te40807);
‘edal =] &8 e4—998
edal7=0;
ted0706=timer( 2 i %
stari{ie40706);
! e4a06e=] && e4—098
eda06=0;
te40605=timer( 2 A )
stari{te40605),
[e4a05=1 && e4—598
eda05=0;

1e40504—tmer{ 2 : 3
slart{te40504);

{ edaldms] &8 o4==098
e4a04=0),

ted0403~timer( 2 s %
stark(te40403);

edal3-=] & ed—008

e4al3=0;

te40302=timer( o s %
start(te40302),

eda02-] && ed—=998
eda02=0,

1e4020] ~timer( 24 3 )3
start{te40201);

edall==] && e4==008
edall =0,



12401 00-=timex( 2 e %
start(te4(100);

edallmcl && ed~=998
edal0=0,

12400m01=times( 2, : %
start{te400m01);

edamO]—1 && c4=-=998
edami1=0;

te4m0lm02=timer( M » %
start(teAm0ImO2),

visu3
panse(1}

- filap] 3(at_p13d+ 1y—-1 && flapl4d(etu_plad1}=—1 && DI4d=0 &&.pI3d=0 && elp==0 &k elp=0 &4 e3p—0 &b cdp=0)
saida=1;

temnpodesorrido=toc;
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APENDICE 1

VISUALIZADOR DE ESTADOS DO EDIFICIO



hold off

plot(1,1)

axas off

tithe( )
maxx=1000,

maxy=100,

axis(] 0 maxx 0 reaxy [y

tithe( )

(S0 (maxyf 20718, )
ext(200,(maxy/205*19, )
text(450 {rmaxy/20)*19,
text(600.(mexy/20)*19,
text{750, (maxy/200*19,
1ex1(900,(maxy/20)*19,
text(50,(maxys20),
texi{50,(maxy/20)*2, )
texi(50,(maxy/20)*3,
text(50,(maxy/20)*4,
text(30,(maxy/20)* 5,
texth(50,(maxy/20)*6,
tear(50,(maxy/20)*7,
text(50,(maxy/20)*8,
text(30,(maxy/f20)*9,
teant(50,(meaxy/20)*10,
text(30,(maxy/20)* 11,
text(50,(maxy/20*12, )
text(50,(maxy/20)*13,
text(50,maxy/20)*14,

texet(50 (maxy/20)*15,

text(50, (maxy/20)*16,
text(S0,{maxy/20¥*17,

"t et et

\d\—‘\d\d‘n—’\.’u
-

e Nt Nt Nt

posicacpessoas=250,
#pl4d=—0)
text{posicaopessoas (maxyf20)*17,

{plad=—1)
texi{posicaopessoas, (maxy/20)*17,

{pldd=2)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*17,

{pldd==3)
text{posicaopessoas, (maxy/20*17,

{plad==—4)
text(posicacpessoas, (maxy/20)*17,

“pldd=3)
text({posicaopessoas, (maxy/20)*17,

1plad==6)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*17,

{pldd=—"n
texi{posicaopessoas (maxy/20)*17,

1{pldd—=8)
text{posicaopessoas, (maxy/20Y*17,

'{plad=—9)
text{posicaopessoas,(maxy/20y*17,

(pld=—E0)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*1 7,

Tplad=-=11)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*17,

{pl4d=12)
texi(posicaopessoas (maxy/20)*17,

{b14d=13)
fext(posicaopessoas, (maxy/20)*17,

[pldd-=14)
texi{posicanpessoas, (maxy/20)*17,

(pidd==15)

—

-

~—r
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texi{posicaopessoas (naxy/20)*17,

pl4d=—16)
text(posicaopessoas (maxy/20)*17,

{plad=17)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*17,

{pl4d=18)
text(posicaopessoas (maxy/20)*17,

{pldd=1%
texi(posicaopessoas,(maxy/200*17,

{plad=20)
text{posicacpessoas (maxy/20)*17,

(plad=21)
texi{posicaopessoss (maxy/200*17,

pl4d=22)
text(posicaopessons (maxy/20)*17,

p14d==23)
texl{posicaopessoas, (maxy/20)*17,

{pl4d—24)

texi(posicaopessoas {maxy/200*17,

{pldd—25)
texi(posicaopessons (maxy/20)*17,

{p13d—0)
text(posicaopessoas,(maxy/20)* 16,

{pl3d=1)
text(posicacpessoas, (mexy/20)* 16,

{p13¢—2)

text(posicaopessoas,(mexy/20)*16,.

{p13d=3)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*16,

{pl3d—4)
text(posicaopessons,(maxy/20)*16,

p13d—s5)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*16,

{p13d==6)
text(posicaopessons, (maxy/20)*16,

Hpl3d=7)
text{posicanpessoas,(maxy/20)*16,

14pl3d—=8)
texi(posicaopessoes {maxy/20)*16,

1{pl3d=9)
texi{posicaopessons (inaxy/20)*16,

rip13d—10)
text(posicaopessoas {maxy/20)*16,

{pi3d==11)
text(posicanpessons,(maxy/20)*16,

{pl3d==12)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*16,

{pi3d—13)
text(posicaopessons, (maxy/20)* 16,

1{pi3d=—14)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*16,

Mplad=—15)
texi(posiceopesaons {maxy/20)* 16,

H1(p3d=—16)
text{posicaopessoas, (maxy/20)* 16,

ripl3d=17
tesi{posicaopessoas, fmaxy/20)* 16,

1pl3d=18)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*16,

{pl3d=19)
text(posicaopessoas,(muxy/20)*16,

"{p13d==20)
text(posicaopessoas. (maxy/20)*16,
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{pl3d=11)
text(posicaopessons,(maxy/20)* 16,

(p13d=-22)
text(posicaopessons,{maxy/20)*16,

{pl3d=-23)
text(posicanpessons (maxy/20)*16,

-tplad==24)
text{posicaopessoas, {maxy/20)*16,

1{p13d==25)
text{posicaopessons (maxy/20)* 16,

‘{pl2d=-0)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*15,

'pl2d==1)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*15,

ipl2d=-2)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*15,

{p12d—=3}
text(posicaopessoas,(maxy/20¥*15,

pl2d—=)
text{posicaopesscas, (maxy/20)*15,
Tpl2d=3%)
text(posicaopesseas,(maxy/20)y*15,

{p12d—6)
text{posicacpessoas,(maxy/20)*15,

dpl2d=7)
text{posicaopessoas,(maxy/20)* 15,

{pl2d—8)
text(posicanpessons, (maxyf200*15,

pl2d=-9)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*15,

{p124—10)
iext{posicanpessoas,(maxy/20)*15,

{p12d==11)
texi{posicaopessoas {maxy/20)*15,

Tpi2d=12)
tex{posicaopessoas, naxy/20)*15,

pl2d—=13)
text{posicaopessoas (maxy/20)*15,

{pl2d==14)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*15,

{p12d—=15)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*15,

p12d—16)
text(posicaopessoas, fmaxy/20)*15,

P12d=17)
text{posicaopessoas (maxy/20)*15,

(pl2d—=18)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*13,

(p12d=19)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*15,

{pl2d=-20)
text(posicaopessoas, (maxy/20)* 15,

{p12d=—21)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*1 5,

{pl12d=322)
texi(posicaopessoas (maxy/20)*15,
1{p12d=13)
text{posicaopessoas (maxy/20)*15,

{ph2d—24)
text(posicaopessoas, {naxy/20)*15,

 [pl2d—25)
textiposicaopessoas,(maxy/20)*15,
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(plld—0)
text(posicacpessons,(maxy/20)* 14,

(plid—1)
text(posicaopesseas,(maxy/20)*14,

{plid=—=2)
texi(posicaopessons, (maxy/20)*14,

plld=—3)
text{posicaopessoes, (maxy/20)*14,

plid—4)
texi{posicaopessoas,{maxy/20)*14,

{plld=5)
text(posicaopessoas, (maxy/20¥*14,

iplld—=5)
text(posicaopessoas, (mexy/20)* 14,

plld—"
text{posicaopessoas, (maxy/20)*14,

pl1a—=8)
text{posicaopessoas,(mexy/20)*14,

[pl1d—%)
text{posicaopessoas,(mexy/20)*14,

{plld=—10)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*14,

ol1d—11}
text(posicaopessoas,{maxy/20)* 14,

{plld=12)
text{posicaopessons, (maxy/20)* 14,

{plld=13)
text(posicaopessoas {maxy/20)* 14,

(pl1d—14)
text{posicaopessoas. (maxy/20)* 14,

(plld=15)
text{posicaopessoas, {maxy/20)* 14,

pl1d—16)
text{posicaopessons, {maxy/20)*14,

{plid=I1T)
texf(posicaopessoas,(maxy/200*14,

{pl1d==18)
text{posicaopessons (maxy/20)*14,

{plld—19)
text{posicaopesaons, (maxy/20)* 14,

{p11d==20)
texi{posicaopessoas, (mexy/20)*14,

{plld==21)
text{posicaopessons, (maxy/30)* 14,

{p11d==22)
text{posicaopessoas, (maxy/20)14,

pl1d=23)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*14,

(plld=24)
text{posicaopesscas,{maxy/20)*14,

{plld=25)
text(posicaopessons,(maxy/20)*14,

plod=0)
text(posicaopessoas,(maxy/20y*13,

fplod—1)
text(posicaopessoas, (maxy/20)* 13,

{p10d—=2)
text(posicaopessoas,(maxy/20)* 3,

(plod==3)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*13,

(plod—4
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texi(posicaopessoas,{maxy/20)* 13,

{pl0d=S5)
texxbposicaopessoas, (maxy/20*13,

{P10d=0)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*13,

{pl0d=—T7)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*13,

(p10d—8)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*13,

(p10d=9)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*13,

(pl0d==i0)
text(posicaopessoas, (maxy/20)* 13,

p10d==t1)
te)q(posieaopssoas,(maxyﬂ())‘ 13,

{pl0d==12)
text(posicaopessaas,(maxy/20)*13,

(P10d==13)
texi(posicacpessoas, (maxy/20)* 3,

{p10d==14}
texd{posicaopessoas,(maxy/20)*13,

{pl0d=-=15)
textiposicacpessoas,(naxy/20)*13,

(pldd=—=16)
text(posicaopessoas,(inaxy/20)* i3,

Tplod=17)
texi(posicanpessoas.(axy 20}13,

(pl0d=--18)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*13,

{plod=19)
texi{posicaopessoas.(maxy/20)*13,

plod—=20)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*13,

Tplod=21)
text(posicaopessoas,(maxy/20*13,

{pl0d=-=22)
W(mmﬂO)‘lS,

{p 0d==23)
text(posicaopessoas (maxy/20)*13,

‘{plod==214)
text(posicaopessoas, (imaxy/20)* 13,

{p10d=25)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*13,

p09d-—=0)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*12,

{(p09d==1}
text(posicaopessoas,(maxy/20y*12,

{p09d=2)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*12,

(p09d==3)
taq(posimopessoas,(maxyﬂﬂ)" iz,

{pUod==4)
text(posicaopessoas,(maxy/20)* 12,
(p09d==5)

text(posicaopessoas,(maxy/20)*12,

[p09d=--5)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*12,

Tp09d==T7)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*12,

(p09d-=-8)
text{posicaopessoas,(maxy/20)* 12,
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(pO2d=—9)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*12,

(p09d—10)
text(posicacpessoas (maxy/20y*12,

“{p09d=11}
texi(posicaopessoas, (maxy/20§*12,

{p09d—i2)
text(posicaopessoas, (maxy/ 2012,

(psd=—=13)
text{posicaopessoas (maxy/20)*12,

{o09d—14)

—r

text(posicaopessoas, (maxy/20)*12,

{p09d—15)
text(posicaopessons,(maxy/20)*12,

(posd=186)
text(posicaopessoas (maxy/20)*12,

{p0E=17)
text(posicaopessoas,(maxy/20y*12,

{pl9d=—1R)
text{posicaopessoas, (maxy/20y*12,

{p0od=—19)
text{posicanpessoas, (maxy/20)*12,

{p09d=—=20)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*12,

{p09od—21)
text{posicaopessoas (maxy/20)*12,

{p0Sd===22)
text{posiceopessoas, (maxy/20)* 12,

{pl9d=—23)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*12,

p09d=-24)
text(posicaopessoas. (maxy/20)*12,

pI9d—25)
text(posicaopessaas (maxy/20)*12,

(p08d—=0)
text(posicaopessoas,{maxy/20)*11,

p08d—1)
text{posicaopessons (maxy/20y*11,

{06d==1)
text(posicaopessoas,(inaxy/20)%11,

p08d—3)

text(posicanpessoas, (maxy/20)* 11,
{posd—)

text{posicaopessons (maxy/20)*11,

1{p08&-=5)
text{pasicaopessons (maxy/20)*11,

1{p08d¢=—=5)
text{posicaopessoas, (maxyr20)*11,

(p8d=1)
textiposicaopessoas,(maxy/20)*1 1,

(p08E=8)

text{posicaopessons, (maxy/20)*11,
[p08d—=9)

texi{posicaopessoas. {maxy/20)*11,

{pORd—10)
text{posiceopessoas (maxy/200*11,

'{p08d-=<11)
text(posicaopessoas, (maxy/26)*11,

(p0Bd=-=12)
text(posicacpessoas, (uaxy/20)*11,

‘[p08d===13)
text(posicaopessoas (maxy/20)*11,
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{pORd=14)
text(posicaopessoas (maxyf20)*11,

1 {p08d—13)
texi{posicaopessoas.(maxy/20)*11,

{pd8d==16)
text(posicaopessaas,(maxy/20)*11,

{P08d—=17)
text(posicaopessons, (maxy/20)*11,

1HpOBd—18)
text{posicaopessoas (maxyf20*11,

1{pORd==19)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*11,

{pO8d—20)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*11,

1 {p0BE=21)
texi{posicaopessoas {maxy/20)*11,

(plB&—22)
text{posicaopessoas (naxy/20)*11,

1{p0Bd—=23)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*11,

1 Tp08d=24)
text{posicaopessoas (maxy/20)*11,

{p0BE=—=25)
texi{posicaopessoas,(maxy/20)*11,

{p0T7d=—D)
iext(posicanpessons,(maxy/20)* 10,

{p07d==1)
text(posicaopessoas (maxy/200*10,

1{p07d=2)
text(posicaopessoas, (maxy/20)* 19,

1{pO7d=3)
texi{posicaopessoas (maxy/20)* 10,

1{phTd==4)
text(posicaopessoas,{maxy/20)*10,

IpO7d—=5)
text{posicaopessoas,(maxy/20)* 10,

p07d—6)
text{posicaopessoas {maxy/20)*10,

H{p0Td=—T)
text{posicaopessoas,(maxy/20)* 19,

{p07d—8)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*10,

i (p07d=9)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*10,

' {pOTd=10}
text{posicaopessoas, (maxy/20)*10,

“(p0Td=I11}
text({posicaopessoas,(maxy/20¥*10,

M{pl7d==12}
text(posicaopessoas, (maxy/20)*10,

{p07d=—I13}
text(posicaopessoas,(maxy/205*10,

(p07d=L4)
text{posicaopesscas, (maxy/20)*10,

p0Td=—=15)
text{posicaopesscas,{(maxy/20)* 10,

ApUrd—16)
textposicaopessoas, (maxy/20y* L0,

{p07d=I1T)
text{posicaopessoas,(maxy/20)* 10,

{p07d—18)
text(posicaopessoas,(maxy/20)* 10,

{(p07d=19
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text(posicanpessoas, (maxy/20)*10,

(p07d=20)
text(posicaopessoas, (maxy/200*10,

©07d=21)
text{posicaopessoas (maxy/200*10,

{p07d—22)
lext(posicaopessoas,(maxy/20)*10,

(p07d==23)
text{posicaopessoas, (maxy/20)* 10,

pt7d—24)
iext(posicaopessoas,(maxy/20)*10,

(P07d—=25)
texi(posicaopessoas (maxy/20)* 10,

p0ed—0)
text(posicacpessons, (maxy/20)%8,
Tposd—1)
text(posicaopessons,(maxy/20)*8,

(p06d=2)
text(posicanpessoas, (maxy/20)*9,

{pD6d=3)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*9,

{p0sd—4)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*9,

psd—=S5)
text(posicaopessons, (maxy/20)*9,

{p0sd—6)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*9,
{p06d=T7)
text(posicacpessons, (maxy/20)*9,
{pO53—8)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*9,

{pisd=1)
texi(posicaopessoas, (mexy/20)*9,

p06d=10)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*9,

®0sd—11)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*9,

{plsd=—=12)
text(posicaopessoas,(maxy/2()*9,

1{p06d—13)
text{posicaopessoss,(maxy/20)*9.

1{pO6d—=14)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*9,

1 {p06d—15)
texi{posicaopessoas,maxy/20)*9,

1{pléd=—16)
text{posicaopessoas {maxy/20)*0,

1{p06d—=17)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*9,

1{pQ6d==18)
texi{posicaopessoas, {maxy/20)*9,

1{p06d=19)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*9,

1:{p06d=—20)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*9,

1H{pO6d==21)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*9,
1{p06d=—22)
text(posicaopessoas (maxy/20)*9,
pO6c—23)
texi(posicaopessoas (maxy/20}*9,
1"(pOSd—24)
texi{posicaopessoas, (maxy/20)*9,
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{po6d=25)
text{posicaopessons,(maxy/20)*9,

{p05d=0)
text{posicaopessoas,(maxy/20y*8,

~—

{p0Sd=—1)
text(posicaopesscas (maxy/20)*8,
[p0sd=-2)
text{pasicaopessoas (maxy/20)*8,

St

St

{posd—3)
texi{posicaopessoas (inaxy/20)*8, )

1p05d==4)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*8,

—r

(p05d==5)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*8,

~—

{poSd—=s)
text(posicaopessoas,{maxy/20y*8,

{plSd==7)
text(posicaopessoas {maxy/20)*8,

{plsd=—8)
taq(poﬁcaopessoas,(maxyﬂﬂ)*& )
Tp05d—9)

text{posicaopessons, (maxy/20)*8,

H{p5d=—=10}
text{posicaopessoas,(maxy/20)*8,

~—
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‘[p05d==11}
text{posicacpessoas,(maxy/20)*8,

{p05d=12)
textiposicaopessoas, (maxy/20)*8,

{p05d==13)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*8,

p05d==14)
text(posicacpessoas,(maxy/20)* 8,

{p05d—15)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*8,

{p05d=16)
texi{posicaopessoas (maxy/20)*8,

pi5d=I17
iexi(pesicaopessoas,(maxy/20)*8,

(p05d==18)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*8,

Tp0Sd—19)
text{posicanpessoas(maxy/20)*8,

B056—20)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*8,

p05d=21)
text{posicanpessoas,(taxy/20)*8,

{p05d—22)
text{posicaopessoas,(maxy/20)8,

P05E—23)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*8,

pO5d=24)
text{posicacpessoas,(maxy/20)*8,

p03d=125)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*8,

{pd4d—10)
text(posicanpessoss, (maxy/20)*7, )

{pldd=1)
text(posicaopessoas,(maxy/200*7, )

{pOad—2)
texi{posicanpessoas,(maxy/20)*7, )

u{pO4d—13)

)
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texi{posicaopessoas (maxy/20)*7,

—

(pldd—4)
text{posicaopessons (maxy/20)*7, )

. (phdd==5)
{ext{posicaopessoas (maxy/ 20047,

—

(p04d—6)
texi{posicaopessoas,(maxy/200*7, )

(p0E—=T)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*7,

—

{p4d=—8)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*7, )

(pD4ad—9)
text{posicaopessoas (maxy/20)*7, )
{p04d-—=10)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*7,

{p0dd=11)
tex{posicaopessoas,(maxy/20)*7,

(p0ad=—12)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*7,

(p04d—13)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*7,

ApOad—14)
texd{posicaopessoas, {maxy/20y*7,
(p0ad=15)
text{posicaopessoas,{mmaxy/20)*7,

{pOdd=16)
text{posicaopessoas,(maxy/ 205+,

plad=1"
text(posicaopessoas (maxy/20)*7,

Tpldd=18)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*7,

phdd=—19)
texi{posicaopessous, maxy/20)7,

(pdde==20)
text{posicaopessoas (Maxy/20)*7,
'{p04d=—21)
texct(posicacpessoas, (maxy/20)%7,

(plad=22)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*7,

(phdd==23)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*7,

p04d=—24)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*7,
'(p04d==25%)
text(posicaopessoas, {maxy/20)*7,

(p03d—0)
text{posicaopessoas,{(maxy/20)*6,
“p03d==1)
text{posicaopessoes, (maxy/20)*6,
{p03d—2)
texi(posicaopessoas (maxy/20)*6,
"[p03d=3)
text{posicaopessoas, (maxy/20y*6,
1{p03d—4)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*6, )

p03d—5)
text(posicaopessoas,(mexy/20)%6, )
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{pt3d—a)
text{posicaopessoas.(maxy/20)*6,
Tp03d=7)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*6,
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(p03d==])
text(posicaopessoas,(maxy/20)*6, )
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p03d==9)
text{posicacpessoes, (maxy/20)%6,

(p03d=10)
text(posicanpessoas,(maxy/20)*6,

W(p03d=11)
text(posicacpessoas,(maxy/20)*6,

{p03d=12}
text{posicaopessoas, (maxy/20¥%6,

{p03d=-=13)
text{posicaopessoas, (maxy/20y*6,

{pl3d===14)
text(posicaopessoas {maxy/20)*6,

po3d=15)
tex_t(posimpms,(maxyfzo)‘ﬁ,

{p03d—16)
text(posicaopessoas, (maxy/20)%6,

{p03d=17}
texrt(posicaopessoas (maxy/20)*6,

{p03d==18)
tex}(posicaopﬁsoas,(maxylzn)‘ﬁ,

{p03d==19)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*6,

(pO3d=-=20)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*6,

Tp3d==21)
textiposicacpessons,(maxy/20)*6,

{p03d=22)
textiposicaopessoas,(maxy/20)%6,

IpU3d==13)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*6,

‘(p03d=24}
text(posicaopessoas, {maxy/20)*6,

1p03d=15)
text(posicaopessoas, (mexy/20)*6,

"p02d=0}
text(posicaopessoas,(maxy/20y*5,

Tp02d=1)
text{posicagpessoas,(maxy/20)*3,

{p02d=2)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*5,

Te02d===3)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*5,

{p02d==4)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*5,

p02d—5)
texh{posicropessoas fmaxy/20)*5,

p02d=—6)
text{posicaopessoas,{maxy/20)*5,

‘ph2d=T7
texi{posicaopessoas {maxy/20)* 5,

Ip02d—8)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*3,

{p02d--=D)
text(posicaopessoas (maxy/20)*3,

{p02d=—10)
text{posicaopessoas (maxy/20)*5,

{p02d=—=11)
text(posicacpessons, (maxy/20)*5,

p02d=—12)
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(p02d=13)
text(posicaopessons,(maxy/20)*5,
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{ph2é—14)
fexi{posicaopessoas, (Maxy/20)*5,

(p02d—15)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*5,

p02d=—16)
{exi(posicaopessoas,{maxy/20)*5,

{p02d=—=17)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*5,
{pa2d=18)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*3,

{p02d=19)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*5,

-‘(pOQd=20)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*5,

{pozd==21)
text(posicacpessoas, (maxy/20)%5,.
{p02d=—=22)
text(posicaopessons, (maxy/20)*5,
{p02d==23)
text(posicaopessoas, (maxy/20)"5, .

{p02d==24)
text(posicaopessoas, (maxy/20)%5,

{p02d=25)
text(posicaopessoas,(maxy/20)* 3,

Tp01d=0)
text(posicapessoas,(maxy/20)*4, )

Tp0ld=1)
text{posicacpessons,(maxy/20)*4, )

{pd1d=—2)
text(posicanpessoas,(maxy/20)*4, )

Tp014==3)
text(posicanpessons,(maxy/20)*4,

—

1pold=—4)
textipesicanpessoas,(maxy/20)*4, )

[p01d—5)
text(posicaopessoas,(maxy/20)%4,

—

{pdid—6)
text(posicanpessoas, (maxy/20)*4, )

p01d=T)
text{posicaopessoas,(maxy/200%4, )

{p01d—8)
text(posicappessons (maxy/20)*4, )

{p01d==9)
text(posicaopessons, (maxy/200*4, )

{plid==10)
text{posicaopessonas (maxy/20)%4,

{p01de=<11)
text{posicaopessoas {maxy/20)*4,

{p0id=12)
{exi(posicaopessoes,(maxy/20)*4,

“(p0ld=—=13}
text{posicaopessoes.{maxy/20)*4, ' -

[p0id=14)
iexi{posicaopessoas (maxy/ 20)*4,

{pOld=—15)
text(posicagpessons,(maxy/20)*4,

{Ppoid—1€)
text{posicaopessoas (maxy/20)*4,

(pO 1d=17}
text(posicaopessoas,{maxy/20)*4,

{p0ld=18)
text(posicaopessoas (maxy/20)*4,

{pOld=19)
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textiposicaopessoas,(maxy/20)"4,

{p01d==20)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*4,

(p0ld=21)
extiposicaopessoas,(maxy/20)*4,

pbld==22)

text{posicaopessoas (maxy/20)*4,

"(01de==23)

text(posicaopessoas,(maxy/20)*4, -

p0ld=24)
texf{posicaopessoas,{maxy/20)*4,

1{pOLd=25)
text(posicaopessoas (maxy/20y*4,

{p00d==0)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*3,

(p00d=-=1)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*3,

Tpld=-=2)
test(posicaopessoas,(maxy/20)%3,

{pd=—3)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*3,
{p00d—1)
lext(posicaopessoas,(maxy/20)*3,
{p00d===3)
text(posicanpessoes,(maxy/20)*3,
"(p00d—6)
texi(posicaopessoas,(maxy/20)*3,
{pldd—=T}
text{posicaopessoas,(maxy/20)*3,
p00d—8)
text{posicaopessoas (maxy/20)*3,

(pod—=5)
text{posicanpessoas, (inaxy/20)*3,

phod=-10)
text(posicanpessons, (maxy/20)%3,

{p00d=11)
{ext(posicaopessoes,{maxy/20)*3,

(pO0d=-12)
texi{posicaopessoas,(maxy/20)*3,

[p0d—13)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*3,

po0d—14)
text(posicaopessons,(maxy/20)*3,

{(p00d=—=13)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*3,

(p0d—16)
text({posicaopessoas,(maxy/20)*3,

{po0d=17)
texi(posicaopessoes,(maxy/20)*3,

1{p0d==18)
teani(posicaopessoas,(maxy/20)*3,

{pld—19)
text{posicaopessons, (meaxy/20)*3,

(p00d=20)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*3,

p00d==21)
texti(posicaopessoas, (maxy/20)*3,

p0dd=—=22)
text(posicaopessoas, (mmay/20)*3,
{p00d=—23)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*3,

©00d-=24)
text(posicaopessoas, (maxy/200*3,

-t

—

—

-

)
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(pi==25)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*3,

{0l d==0)
text{posicanpessoas, (mixy/20)*2,

{pm01d==1)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*2,

{pm0ld==2)
texi(posicaopessoas, (maxy/20)*2,

{pm0id=3)
textiposicaopessoas (maxy/20)*2,

ApmOld=—4)
text{posicaopeseoas (maxy/20)*2,

(pm01d==5)
text{posicaopessoas, (maxy/200*2,

'(;;mt)ld=- 4}
text{posicaopessoas,(maxy/20)*2,

(pm0id=—T7)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*2,

Hpm01d—8)
text(posicaopessons (maxy/20)*2,

{pm01d=—2)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*2, )

Hpmo1d=10)
text{posicaopessoas,(maxy/20)*2,

{pm0ld==I1)
text{posicaopessoas,{maxy/20)*2,

S

—r

—

—

—

e

-

—

{pm0]d==12)
text{posicaopessoas,fmaxy/20)*2,

{{pm01d==13)
text(posicaopessoas, (maxy/20y<2,

{pmOl d==14)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*2,

{pmlld=—=15)
text(posicaopessoas, (maxy/20)*2,

pm0ld=}6)
text{posicaopessoas, fmaxy/20)*2,

PmoO1d==17)
text{posicaopessoas, (maxy/200*2,

TpmOid==18)
textiposicanpessoas, (maxy/20)*2,

TpmOl&==19)
text(posicanpessons, (maxy/20)*2,

w{pm0)da-20}
text{posicaopessoas, (inaxy/20)*2,

ipm01d==21)
text{posicaopessoas (maxy/207*2,

{pm0ld=-22)
text(posicaopessoas,(maxy/20)*2,

(pmOLd=23)
texi(posicanpessoas, (maxy/20)*2, . -

{pm01d—24)
text{posicaopessoas, (maxy/20)*2,

{pmO1d=-25)

}

fextiposicaopessoas,(maxy/20)*2, " )

text(posicaopessoas, (maxy/20)*1, )

posicaoelevador1=470;

{elald_ult~=l)
(elp==12)
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textiposicacelovadar! (mexy/20y*17, )

{elp=l11)
text{posicaceleveador] (mexy/20)*17, )

{elp==10) II 1 6
text(posicaoclevador| (maxy/20)17, )

(elp=9)
text(posicavelevador] {maxy/20)%17, )

elp=8)
text{posicaoelovador], (maxy/20)* 17,

~—

elp=T)
text{posicacelevador] (maxy/20)*17,

—

{elp=6)
text{posicaoelevadorl (maxy/205417,

—

i{elp=5)
text(posicaoelevador) (maxy/20)*17,

~—r

1t{g Lpr=d)
text(posicacelevador] {maxy/200*17, )

(elp—=3)
textiposicacelevador] (maxy/20)*17, )

{elp=2)
text(posicaoelevadorl (maxy/20)*17, )

Telp=-1}
text{posicaoclevador] (maxy/200*17,

~—t

(elp=0)
text{posicaoeievador] (maxy/20)* 17,

-t

i elal3_ult=1)
(elp==12)
text(posicacelevadorl (maxy/200¥16, . )

Telp=-11)
text{posicaoelevador) (maxy/200*16, )

{elp==10)
text(posicacelevador] (maxy/20)*16,  }

felp=9)
text{posicecelevador] (maxy/20)*16,

St

{elp=8)
text(posicaoelevador | {maxy/20)* 16,

-t

{elp—7)
text(posicaoelevadorl (maxy/200*16, )

{elp==t)
text(posicacelevador (maxy/20)*16, )

{elpp—5)
text(posicacelevador] (maxy/20)*16,

—

{elp=-4)
text(posicaoelevador] (maxy/20)¥16,

—r

{elp=3)
text{posicacelevador] (mexy/20)*16,

(elp=2)
text{posicacelevador] ,(maxy/20)* 16,

~—

{elp=-1)
text{posicaoelevador], (maxy/20)*16,

~—

felp=-0)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*16,

~r

(eial2_ult—1)
(elp—=12)
text(posicacelevador] (maxy/20)*15, )

{elp==11)
text(posicaoclevadorl,(maxy/2B)*15, )

{elp==1i0)
text(posicaoelevador] (maxy/200*15, )

felp=-9)
text(posicaoelevador], (maxy/20)* 15,

{elp=-8)

~—



text{posicacelevador] (maxy/20)* 15,

(elp==T)
text{posicaoelevadorl (maxy/20)*15,

(elp=0)
text(posicaoelevadort, (maxy/20)*15,

{elp=3)
text{posicaoelevador] {maxy/20)*15,

elp==4)
texi(posicacelevador] (maxy/20)135,

felp=3)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*15,

elp=2)
textiposicaoelevadorl (maxy/20)*15,

{elp=—1)
text(posicaoclevador]. (maxy/20)*15,

“(elp—3)
text{posicaoetevador] (maxy/20)* 15,

‘{elall_nit=-=1})
{elp~=12)
text(posicaoelevadori {maxy/20)*14,

Telp==11)
text(posicaoelevador ) (maxy/20)*14,

{elp=10)
Text(posicavelevador] (maxy/20y*14,

Tely—9)
text(posicaoelevador], (maxy/20)*14,

‘(elp—=8)
text(posicacelevador !, (maxy/20)* 14,

Telp=-=T)

text(posicaoclevadorl, (mexy/20)* 14,
-‘J.(elp=6)

text(posicaoelevadorl (maxy/207* 14,

Telp=S5)
text{posicaoeievedor] (maxy/20)* 14,

{elp==4)
texti{posicaoelevador] (maxy/20)*14,

Help=3)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*14,

Telp=2)
text{posicaoelevador], (maxy/20y*14,

{elp==1)
text{posicanelevadort (mexy/20)* 14,

L {elp==0)
text(posicacelevador] {maxy/20)* 14,

Telalo_ult—1)
Help==12)
fext(posicacelevadar) (maxy/200*13,

Help—=11)
texi(posicacelevador (maxy/20y*13,

Help—=10)
text(posicacelevador], (maxy/20)*13,

tielp—=%
text(posicacelevador] (maxy/20)*13,

1{elp==8)
text(posicaoelevadorl (maxy/20)*13,

i{elp==T)
text{posicacelevador (maxy/20)*13,

1{elp=%)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*13,

1{elp==5)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*13,

{elp=4)

)

—

—

et

~—

~—r

~—

—

—

~—

—

—

—

—

—

—

~

—r

-

—

.17



text(posicaocievador] (inaxy/20)*13,

(elp=3)
text{posicaoclevadorl, (maxy/20)*13,

(elp—2)
text{posicaoelevadort (maxy/20)*13,

(elp==1)
text(posicacelevador] (maxy/20)*13,

Yelp==0)
text(posicacelevador] (maxy/20)*13,

{elal9_ult==1)
(elp=12)
text(pesicacelevadorl, {maxy/20)* 12,

‘felp==11)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*12,

Telp=—=10)
text(posicanclevador] (maxy/20)*12,

elp=H
text(posicacelevador], (maxy/20)*12,

‘{elp=-=8)
text(posicacelevadorl (maxy/20)*12,

felp=T)
texi(posicapelevador], (maxy/20)*12,

elp=—=6}
text{posicaoelevador] (maxy/20)*12,

{elp=-=5)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*12,

lelp==4)
texi(posicaoelevadorl (maxy/20)*12,

Telp=3)
texi(posicaoelevadorl (mexy/20)*12,

vlelp=2)
text(posicacelevadori {mexy/20)*12,

‘fetp—=1)
text(posicacelevadorl (mexy/20)*12,

sielp==0)
textposicacelevador] (maxy/20)*12,

(elaD8 ult=1)
*{elp==12)
text(posicacelevador], (maxy/20)*11,

elp=l1)
text(posicacelevador], (maxy/20)*11,

elp=-10)
text(posicacelevador], (mexy/200* 11,

1elp==9)
text{posicaoelevador] ,(maxy/20)*11,

1i{elp==8)
text{posicaoelevaderl (maxy/20)*11,

1{elp==T)
text(posicaoelevadorl,(mexy/20)* 11,

1{elp-=6)
text(posicaoslevador] (maxy/20)*1 1,

Relp=5)
text{posicaoetevador] (maxy/20)*11,

{elp=—4)
text{posicaoelevador], (maxy/20)* £ 1,

{elp=3)
texttposicaoelevador] (maxy/20)*i1,

Elp—=2)
text{posicaoelevador] (maxy/20)* 1,

{elp==1)
testt(posicaoclevador] (maxy/20)*11,

(elp==0)

—

—

et

—

~—

~—

—

—

—

~—

—

—

—

—

~—
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text{posicavelevador b (maxy/20)*11,

{elad7_ult—1)
(elp==12)
text{posicaoclevador) (Imaxy/20)* 10,

(elp==I11)
text{posicaoclevadorl, (maxy/20)*10,

“felp===t0)
text(posicaoelkevador] (maxy/20)410,

{elp=—9)
text(posicaoclevador] (maxy/20)* 10,

{elp=—8)
text{posicaoelevador} (axy/20)*10,

felp—T)
text{posicaoclevador] {maxy/20)*10,

{elp=—6)
texi(posicaoelevadorl {maxy/20)*10,

Telp==5)
text{posicaoelevader] (maxy/20y*10,

{elp===4)
text{posiceosievador] (maxy/20)*10,

{elp—3)
text{posicaoelevador] fmaxy/26)*10,

W{elp==2)
text{posicaoelevador] (maxy/20)* 10,

(elp=-=1)
text(posicavelevador], {rmaxy/20)*10,

{elp=-10)
text(posicacelevador] (maxyf20)*10,

{elad6_ult=—1)
(elp==12)
text({posicacelevadorl (maxy/20)™9,

{elp=11)
text{posicacelevador] (maxy/20)*9,

Lelp==10)
text(posicaoclevador] (maxy/20)*9,

{elp==g)
text(posicacelevador] ,(maxy/20)*9,

elp=4)
text(posiceoelevadarl {maxy/20)*9,

elp=17)
texi(posicaoelevador] (maxy/20)*9,

(elp—6)
text(posicaoclevador] (maxy/20y*9,

{elp=5}
text{posicaoclevador]  (maxy/20)*9,

{elp=—=4)
text{posicaoelevadorl  (maxy/20)*9,

gl p==3)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*9,

1elp=2)
text(posicaoelevedor],(maxy/20)*9,

elp—1)
text(posicacelevador ], (maxy/20)*9,

elp—=0)
texi(pesicaoelevador ] {maxy/20)*9,

{elad5_ult==1}
(elp=—=12
text{posicacelevador ] {(maxy/20)*8,

‘elp=-=il)
text(posicaoelevadorl, (maxy/20)*8,

{elp==10)

—

—

—

—

—

~—

—

—r

—

N

—
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text(posicanclevador] (maxy/20)*8,

Telp=9)
text(posicacelevador] (maxy/20)*B, )

{elp=—8)
text{posicacelevador] (maxy/20)*8,

-~

Lelp==T)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*8,

—

(elp=a)
text{posiczoelevador] (maxy/20)}*8,

~—

Lelp—3)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*3,

Help==4)
text(posicaoclevador] (maxy/26)*8, )

~—r

Help=3)
textiposicaoelevador] (maxy/20)*8, )

{{elp=-12)
textiposicanclevador] (maxy/20)*8,

~—

1(elp==1)
text(posicaoelevador] {maxy/20)*8, )

"(elp=-0)
text(posicaoelevadort (maxy/20)*8, )

{elal4 ult—1}
{elp=—=12}
text(posicacelevador] {maxy/20)*7,

Zelp==i1)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*7,

{elp=-1%
text(posicaoelevador] (maxy/20)*7,

{elp—=9)
ext(pesicacelevadar] {maxyf20)*7,

{elp—8)
texi(posicaoelevador] {maxy/20)*7,

~—

—

Telp=-7)
text{posicaoelevador]  (maxy/20)*7,

~—

{elp==6}
text{posicacelevadorl (inaxy/20)*7,

—

1{elp=-5)
text(posicaoclevador], (maxy/200%7,

—r

lelp-=4)
text(posicacelevador] (maxy/20)*7,

—

Help==3)
text(posicaoclevadorl (mexy/20)*7,

—

lelp==2)
tent(posicacelevador ], (maxy/20y*7,

—

Help=i}
text(posicaoelevador] (maxy/20)*7, )

Lelp=-=0)
text(posicanelevador], (maxy/20)*7,

—

Telad3_ult=-=1)
eip=12)
text(posicanelevadorl (maxy/20)*6,

elp==I1)
text{posicanelevador), (maxy/20)* 6,

{elp=-10)
text{posicaoelevador], (maxy/20)*6,

{elp=9)
text(posicacelevador] (maxy/20)*6, )

{elp—8)
text{posicacelevador! (mexy/20)"6, )

{elp=T
text{posicaoelevadorl (mexy/20)*6, )

lelp—6)}

I1.20



text{posicacelevador ] {maxy/20)*6,

{eip=1)
text(posicacelevador], (maxy/20)%6,

elp—4)
texi{posicaoclevador] {maxy/20)™6,

{elg=-3)
texd(posicanclevador] (maxy/20)*6,

Help==2)
text(posicanelevador] (maxy/20)*6,

{elp=-1)
text(posicaoelevador ] (maxy/20)*6,

(elp=-0}
text{posicaoelevador ) (maxy/20y*5,

{e1a02_ult=1)
felp==12)
text{posicavelevadorl (mncy/20)%5,

Tlelp==11}
text{posiceoclevador] (nexy/20)*5,

{elp=—10)
text({posicaoelevador] (maxy/20)* 5,

{elp=%)
text{posicacelevador] (maxy/26)* 5,

(elp=-8)
text(posicacelevador],(maxy/20)*5,

{elp=T7)
text(posicacelevador] ,(maxy/20)*5,

(elp==6)
{ext(posicaoelevador] (maxy/20)*3,

Eelp—3)
text{posicaoclevadort (maxy/20)%5,

elp—4)
texi(posicaoclevador] (maxy/200%5,

{elp=3)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*5,

iW{elp=2}
text{posicaoclevador] (maxy/20)*5,

1elp—1)
tetiposicacelevador] , (maxy/20)*5,

elp=0)
text(posicaoelevador] {maxy/20)*$,

‘{ela0l_ult=-1)
(elp==12)
test(posicaoelevadorl (maxy/20)*4,

{elp=I1)
text{posicacelevador] (maxy/20)*4,

Help—10)
text{posicaoelevador] ,(maxy/20)*4,

{elp=9)
texti(posicanelevador] (maxy/20)*4,

‘(elp=-=8)
fext{posioacelevador] (maxy/20)*4,

Telp==7)
texi{posicanelevarior} {mexy/20)™4,

Telp=6)
texi(posicaoelevador] {maxy/30)y+d,

{elp=-5)
textiposicaoelevador], (maxy/20)*4,

Welp==4)
text({posicaoelevadorl (maxy/20)*4,

Telp—=3)
text(posicaoclevador] (maxy/20)*4,

{elp=2)

~—

—

-~

—

—

—

—

—

—

~—

r

—r
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texi(posicacelevadar] {maxy/20)%4,

(elp==1)
text(posicacelevadorl {maxy/20)44,

(elp==0)
texi(posicacelevador] (maxy/20)*4,

{ela00_ulr==1)
{elp==12)
text(posicacelevador],(maxy/20)*3,

(elp=-11}
text({posicavelevadar], (maxy/20)*3,

{elp=10)
texi(posicacelevador] (maxy/20)*3,

(eip==9)
text{posicaoelevador] (mexy/20)*3,

{elp—8)
texi{posicaoclevadort (maxy/20)*3,

lelp==7)
text(posicaoelevadorl (mexy/20)*3,

(elp==5)
text(posicaoelevadorl (maxy/20)*3,

(elp==5)
text{posiceosclevador],(mmaxy/20)*3,

{elp—4)
text{posiceoelevador] (maxy/20)*3,

(elp—=3)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*3,

1%elp==2)
text(posicaoelevador] (maxy/20)*3,

ifelp==1)
textiposicaoelevador] ,(maxy/200*3,

1elp==0)
text(posicaoelevador] ,(maxy/20)*3,

{elamOl_ult==I)
Uelp==12)
ext(posicacelevador] (maxy/20)*2,

ielp==11)
texi{posicaoclevadorl fmaxy/20y*2,

[elp=—10)
text(posicaoelevador] (mexy/20)*2,

{elp==9)
text{posicaoelevador],(maxy/20)*2,

{elp==8)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*2,

{elp=-=7)
text{posicaoelevador] ,(mexy/26)*2,

Telp—6)
text(posicaoclevadorl, (maxy/20)*2,

{elp=>5)
test(posicavelevador], (maxy/20)*2,

{elp=—4)
text(posicaoelevador] (maxyf20)*2,

Telp=3)
textposicaoelevador] (maxy/20)*2,

{elp=2)
text(posicaoelevadorl {maxy/20)*2,

elp=1)
texi{posicanelevadorl,(maxy/20)*2,

lelp==0)
text(posicaoclevador] (maxy/20y*2,

{elam02_ult—1)
{elp=-=12}

—

—

—

—

—

—

~—

r

—

—

—

—r

—
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text(posicaoclevador] {maxy/200*1,

{elp=il)
text(posicaoelevador]  (maxy 20" 1,

“(elp===i0)
text(posicaoelevador] (maxy/ 20)* 1,

{elp==9)
text(posicacelevador] (maxy/20)*1,

elp=8)
texi{posicacelevador] (maxy/20)*1,

(elp=7)
text(posicacelevador] (maxy/20)*1,

ifelp=t)
text(posicanclevador] (maxy/20)*1,

‘Telp=3%)
text(posicacclevador] (maxy/20)*1,

ifelp==4
text{posicaoelevadorl {maxy/20)*1,

Help==3)
text{posicaoslevador] {maxy/20)*1,

(elp=2)
text{posicaoelevador] (maxy/20)*1,

elp—1)
texi(posicaoelevador {maxy/20)*1,

felp==0)
text{posicaoelevador | {maxy/20)*1,

posicaoelevador2=630;

Te2ald_ult=-1)
{e2p=-12)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*17,

(e2p=11)
text{posicaoelevador? (maxy 20)%17,

Te2p==10)
texi(posicacelevadot? (maxy/20)*17,

e2p=5)
text(posicaoclevador2 (maxy/20)*17,

{e2p=%)
tex{posicaoclevador?, (maxy/20)*17,

e2p—T)
text{posicaoelevador? (masxyr20)*17,

(e2p—=6)
text(posicacelevador?, (maxy/20)717,

"(e2p==3)
text{pasicaoclevador? (maxy/20)%17,

etp—d)
text{posicavelevador? (maxy/20)*17,

(e2p—=3)

-

—

—

—

—

—

—

text(posicaoelevador? (maxy/20)*17, -

felp=1)
text{posicavelevador? (maxy 20)*17,

{e2p==I)
iexi(posicaoelevador? (maxy/20)*17,

{e2p=0)
text(posicacelevador? (maxy/20)*17,

(¢2a13_ult—1}
lezp=12)
text(posicaoclevador2,(maxy/20)"15,

e2p—11)
texi(posicacelevador?, (mexy/20)*15,

—

—r

—

~—

—

—

)
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“lelp—10)
text{posicanclevador?, (mexy/20*16, )

Hedyr=0)
text(posicacelevador? (maxy/20y*16, ) H .24

{e2p=8)
text(posicavelevador2 (maxy/200*16, )

{e2p—T)

text(posicaoelevador? (maxy/20*16, }
Telp==6)

text(posicaoelevador2 (maxy/20)*16,
Te2p=3)

text(posicaoelevador? (maxy/20)*16, )

—

Help==d)
text{posicanelevador?, (maxy/20)*16,

{e2p—=3)
texi(posicaoalevados?,(maxy/20)*16,

—

—

fe2p=-2)
text(posicacelevador?, (maxy/20*16, )

Tezp=1)
text(posicacelevedor?, (maxy/20)*16, )

{e20-0)
text{posicaoelevador2, (maxy/20)*16, )

e2al2_ult=-1)
{e2p=12)
texi(posieaoelevador2 (mexy30)15, )

(e2p=-11}
text{posicaoelevador?, (maxy/20)415, ' )

‘{etp==10)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)*15, )

‘e2p—9)
text(posicavelevador? (maxy/20)* 15, )

f{e2p—8)
text(posicacelevador? (maxy/20)*15, )

Ye2p=—T)
fext(posicanelevador2,(maxy/20)%15,

{e2p—t)
text{posicenclevador?, (maxy/20)%15,

{e2p=3)
text{posicaoelevador?,(maxy/20)*15, )

{e2p—4)
text(posicaoelevador? (mexy/20*15, )

(e2p—3)
text(posicacelevador? (maxy/20)*15, )

{e2p—2)
text(posicaoelevador2, (mexy/20)*15,

(e2p—1)
texi(posicaoelevador (mexy/20)*15,

(e2p=0)
text{posicaoclevador?, (maxy/20) 415,

—

—

~—

—

—

le2all_ult=-1)
H{etp=12)
text(pesicacelevador? fmaxy/20)%14, | )

1{e2p=11)
text(posicacelevador?, (maxy/205*14, | | }

fe2p=10)
text{posicaoclevador? (maxy/ 20014, )

e2p==9)
tei(posicaoclevadord maxy 200714, )

{e2p=-8)
text{posicaoelevador? (maxy20)* 14, )
{e2p=7)
texi(posioaelevador2 {mexy/20%14, )



{e2p=-6}
text(posicacelevador?,(maxy/20)*14,

{e2p=-5)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)* 14,

{e2p=-4}
textiposicacelevador?, (maxy/20)* 14,

{e2p—=3)
text(posicacelevador? (maxy/200* 14,

Te2p—=2)
text(posicanelevador2,(maxy/20)* 14,

{e2p=-1)
texi(posicacelevador?,(maxy/20)* 14,

{e2p==)
text{pesicacelevado? (maxy/20)*14,

(e2a10_ult==1)
{e2p==12) )

text{posicaoelevador? {maxy/20)°13,

{e2p=-11)
text{posicaoelevador2,(maxy/20)*13,

(e2p=—~10)
text{posicaelevador2, (maxy/20)*13,

{e2p=1)
text(posichoelevador2, (maxy/20)*13,

{e2p=8)
text(posicaoelevador2, (maxy/20)* 3,

14e2p==T)
text{posicaoelevador2, (maxy/20)*13,

11{e2p==6)
text{posicacelevador? (maxy/200%13,

t{e2p=—=5)
text(posicavelevador?, (maxy/20)#13,

He2p==4)
text(posicacelevador2 (maxy/20)*13,

Te2p—=3)
text(posicaoelevador2 (maxy/20y*13,

{e2p=2)
text(posicaoelevador (mexy/20)*13,

Te2p=1)
texKposicaoelevador?, (maxy/20)*13,

{e2p===0)
text{posicacelevador?, (maxy/20)*13,

Te2a09 ult==1)
Te2p=12)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)*12,

{e2p—11)
text(posicaoelevadorZ, (maxy/20)*12,

{e2p=-=10)
text{posicacelevadar. (maxy/20)*12,

e20~—=9)

text{posicacelevadarZ, (maxy/20*12,
(e2p—8)

texi(posicaoelevador?, (mexy/20)*12,
lelp==7)

text(posicaoelevador? (mexy/200*12,

1e2p==6)
tet{posicaoelevador?, (maxy/20/*12,

{e2p=5)
text{posicaoelevador? (maxy/20)*12,

(e2p==d)
text{posicaoelevador? (maxy/20)*12,

Help=3)
text{posicacelevador?, (maxy/20)*12,

-~

N

—

—

—

—

—

—
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{e2p=2)

text{posicacelevador2 (maxy/200*12, )

{e2p=l1)

text(posicaoclevador2, (maxy/20)*12, )

e2p—=0)

text{posicacelevador2, (mexy/200¥12, }

He2a08 ult=-1}
(e2p=12)
text({posicacelevador? {maxy/20)*11,

HeZp—I11)
texi{posicaoelevador?, (maxy/20)*11,

H{edp==10)
text(posicaoelevador?, (meaxy/200*11,

(e2p=9)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*11,

{e2p—8)
text(posiczoelevador?, (maxy/20)%11,

(e2p—=T)
text{posiceoelevador? (maxy/20)*11,

{e2p==6}
text{posicaoelevador?, (maxy/20)* L1,

lezp=-3)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)* 11,

te2p—4)
text(posicacelevador2 {maxy/20)* 11,

fe2p—=3)
text(posicaoelevador? (maxy/20)* 11,

Te2p=2)
text(posicacelevadar? (maxy/20)*11,

le2p=1)
text(posicacelevador?, (maxy/20)*11,

lel—0)

dorZ,(maxy/20)*11,

{e2a07 uit—1)
(e2p=12)
text{posicacelevador?, (maxy/20)* 10,

{e2p=11)
text{posicaoelevador?, (mixy/20)* 10,

(e2p==10)
texi(posicacelevador2 (maxy/20)*10,

Vie2p—9)
textiposicaoelevador2 (maxy/20)%10,

He2p-=8)
text(posicacelevador2, (maxy/20)*10,

(e2p=T)
text(posicaoelevador? (rexy/20)*10,

le2p==5)
text(posicaoelevador2, (maxy/20)*10,

{e2p~—=3)
text(posicaoclevador2,(maxy/20)* 10,

{elp—4)
text{posicaelevador? (maxy/20)*10,

Te2p—=3)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*10,

Tetp—1)
text(posicacelevador? (maxy/20)*10,

{e2p—=1)
text(posicaoclevador?, (maxy/20)*10,

te2p—0)
texi{posicaoelevador?, (maxy/20y*10,

}

—

—

—

~

-

—r

—
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{e2a06_ult==1)
eZp—=12)
text(posicacelevador (maxy/20)*9,

{e2p—==11)
text(posicaoelevador2,(maxy/20)*9,

(e2p—10)
texifposicavelevador2, (maxy/20)*9,

le2pe-t)
text(posicaoelevadord, (maay /2079,

=8
text(posicaoelevador?,(mecy/20)*9,

H{elp==T)
text{posicacelevador?,(maxy/20)*9,

e2p—6)
text{posicaoelevador?, {maxy/20)*9,

(e2p==5)
text{posicaoelevador?, (maxy/20)*9,

{e2p—4)
tesdt(posicacelevadord, (maxy/20y*9,

Te2p==3)
tex(posicacelevador (mexy/20)™9,

(e2p==2)
text{posicacelevador?, (maxy/20)*9,

Te2p=1)
text{posicaoelevador2,(maxy/20)"9,

e2p==0)
text(posicaoelevador2,(maxy/20)*9,

{(e2a05_ult=-:1)
{e2p==12)
text(posicacelevedor2 {maxy/20)*8,

‘{e2p=-11)
text(posicacelevador2, (maxy/20)*8,

Re2p—10)
text{posicacelevadorZ, (maxy/20)*8,

{e2p—9)
text(posicaoclevador2,(inaxy/20)*8,

f{e2p—8)
texxi(posicaoelevador2 (mexy/20)*8,

{e2p—="n
teatt(posicaoelevador?,(maxy/20)*8,

{elp=6}
text{posicaoalevador?, (maxy/20)*R,

{e2p—S)
text(posicaoelevador?,(maxy/20)*,

{e2p=4)
text(posicacelevador?, (maxy/20)*8,

(e2p—3)

text{posicacelevadorZ (maxy/201*8, -

e2p=1)
text{posicaoelevador2 (maxy/20)*8,

e2p—1)
text{posicaoelevador2, (maxy/20)*8,

{e2p—0}
text{posicaoclevador?,(naxy/20)*8,

- {e2a04_alb—1)
({e2p=—12)
text(posicanelevador? (maxy/20)*7,

it{eZp==11)
text{posicacelevadorZ (maxy/20)*7,

{e2p=10)
text(pesicanclevador?, (maxy/20)*7,

{e2p—=0)
text(posicaoelevador (maxy/20)*7,

3

—

—

—

—

—

—

—

r

—

—

~
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St

)

.27



(e2p=-3)
textposicaoalevador?, (maxy/20)*7,

{e2p—7)
text(posicaoelevedor2,(maxy/20)*7,

{e2p—=5)
text(posicacelevador?, (maxy/20)*7,

fe2p=3)
text(posicaoelevador?, {maxy/20*7,

te2p—4)
text({posicacelevador?, (maxy/20)*7,

{e2p=3)
text(posicaoelevador?, (taxy/20)%7,

t{elp==2)
text(posiceoclevador?, (maxy/200*7,

{e2p=1)
iext(posicacelevador? (maxy/20)*7,

“(edp—t)
text(posicanclevador?, (maxy/20y*7,

e2a03_nlt==c])
{e2p=12)
texi(posicanelevador2, (maxy/20)%6,

Te2p=-=11)
text{posicaoelevador?, (maxy/20)*6,

{e2p—=10)
texi{posicaoelevador2, (maxy/20)*6,

(e2p—9)
text(posicaoelevador?, (maxy/20%6,

{elp=8)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)*6,

{e2p=T)

text{posicaoelevador? (maxy/20)*6,

i{e2p—6)
text(posicacelevadorZ (maxy 20)*6,

e2p=—>5)
text(posicacelevador2,(maxy/20)*6,

{e2p—=4)
text{posicacelevador?, (maxy/20)*6,

fe2p=3)
text(posicaoelevador?,(maxy/20)*6,

{e2p=12)
text{prsicanelevador?, (maxy/20)*6,

(e2p—1)
text{posicaoelevador2,(maxy/20)*6,

Te2p=0)
text{posiceoelevador? (maxy/20)*6,

{e2a02_ult=-])
1{e2p—12)
text(posicacelevador2,(Imaxy/20)*5,

Hedp—11)
fext(posicacelevador2, (maxy/20*5,

{e2p==10)
text(posicaoelevador2, (maxy/20)*5,

e2p=9)
text{posicaoelevador2,(maxy/20)*s,

Te2p—8)
text(posicacelevador? (maxy/20)*5,

{e2p=7
text{posicacelevadorZ (maxy/20)*5,

{e2p=—=6)
text{posicaoelevador?, (mexy/20)*5,

{e2p—35)
text{posicacelevador?,(maxy/20)*5,

—

—
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—
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—
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(e2p—4)
texi(posicaoelevador?, (maxy/20)*5,

(e2p==3)
text{posicacelevador? (inaxy/20)*5,

Lelp=12)
text{posicaoclevadon? (maxy/20)*5,

Te2p==1)
text{posicacelevadorZ,(mexy/20)*5,

{e2dp—D)
texi(posicaoelevador?, (maxy/20)*5,

{c2a01 _xilt=-1)
Fep—12)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*4,

‘{ezp=L1)
textposicaoelevador? (maxy/20)*4,

fe2p==10)
text(posicaotlevador2,(maxy/20)*4,

(e2p=9)
text{posicaoelevador, (maxy/20)*4,

{e2p—8)
text{posicacclevadorZ (maxy/20)*4,

{e2p—=T)
text(posicaoelevador2 (maxy/20)%4,

Te2p—6)
text{posicaoclevador? (mexy/20)*4,

(e2p=35)
texi(posicaoelevador?, (maxy/20y*4,

{e2p=—=4)
text{posicaoelevador?, (maxy/20)%4,

1e2p=3)
texi(posicacelevador?,(maxy/20)*4,

Hedp—)
text(posicaoclevador? (mexy/20)*4,

(e2p=1)
text{posicaoclevadon?, (maxy/20)*4,

{e2p—0)
text(posicaoelevador? (mexy/20)*4,

‘{e2a00_ulta-c])
Tedp=12)
texi{posicacelevador?, (maxy/20)*3,

{e2p=11)
text{posicacelevador2,(maxy/20)*3,

Te2p—=10)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*3,

{e2p="9)
text(posicaoelevador2,(maxy/20)*3,

e2p=-8)

text{posicaoelevador?, (maxy/20)*3, |

{e2p=T}
text(posicaoelevador?,(maxy/20)*3,

{e2p=6)
text(posicacelevadar? (maxy/20)*3,

(e2p=2)
texi(posicaoelevador2,(maxy/20)*3,

(e2p=4)
text{posicaoclevador?, (maxy/20)*3,

i"{e2p—=3)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*3,

1{elp—=2)
lext(posicacelevador?,(maxy/20)*3,

u{e2p—1}
text{posicaoelevador?, (maxy/20)*3,

—

—

~—

~

—

e
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{e2p==0)
test(posicacelevador?, (maxy/200*3, )

1{e2am0l_ult=—=1)
He2p=12)
text(posicavelevador?, (mexy/20)2,

tie2p==11)
textiposicaoelevador?, (maxy/20)*2,

re2p==10)
text(posicacelevador?, (maxy/207%2,

ele2p=9)
text(posicaoelevador?, (maxy/20)*2, )

{e2p—8)
text{posicaoelevedor2, (maxy/20*2, }

ie2p=T)
tetposicacelevador?, (maxy/20)*2, )

1{e2p—=6)
textiposicaoelevador?, (maxyf20)*2,

—

e2p—=5)
text(posicacelevadorz, (maxy/20)*2, )

e2p—a)
text(posicacelevador?, (mexy/20)*2,

1{e2p==3)
text{posicacelevadar?, (maxy/20)*2,

—

—

'{elpe=2)
text(posicanclevador2 (meaxy/20)*2,

—

Uelp=1)
text(posicaoelevador? (maxy/20)*2,

—r

Te2p—=0)
texi(posicacelevador?, {maxy/20)*2, )

{e2am02 uit=])
{e2p=~12)
texi(posicanelevador?, (maxy/ 201,

“(e2p=11)
text(posicanelevador? (maxy/20)*1,

{e2p=—==10}
text{posicacelevador? (maxy/20)*1,

{e2p=9)
text{posicaoelevador?, (maxy/20)* |,

{e2p=—=8)
text(posicacelevador?, (maxy/20)*1,

LeZp=T)

)

)

)

—

—r

text(posicaoclevador?, (maxy/20)*1, )

{elp=6)

text(posicaoelevadord, (maxy/20)*1, )

(e2p==5)

text{posicacelevador?, (maxy/200*1, )

Tedp==4)

text(posicaelevador?, (maxy/200*1, )

e2p==3)
text{posicacelevador?, (maxy/20)*),

—

He2p=2)
text{posicacelevador? (maxy/20)*1,

{e2p=-=l)

—

text(posicacelevador?, (maxy/20)*1, )

)

text{posicavelevador? (maxy20)*1, )

posicaocievador3=780;
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fe3al4_ult~=1)
{e3p==12)
textfposicanelevador3, maxy/20)* 17,

Te3p—=11)
text(posicaoclevador3, (maxy/20)*17,

(e3p—10)
textiposicaoelevador3, (maxy/201*17,

(e3p=9)
text{posicacelevador3, (maxy/20)* 17,

Te3p-8)
text(posicaoelevador3, (maxy/20)¥17,

(e3p==T)
text(pasicaoelevador3, (maxy/20)*17,

{e3p—6)
text{posicaocievador3, (maxy/20)* 17,

(edp=35)
text{posicaoclevador3, (maxy/20) 17,

{e3p=—4)
text{posicaoctevador3, (maxy/20)* 17,

{(e3p=3)
text(posicaoelevador3 (maxy/20)* 17,

Tedp=—2)
text{pasicaoelevador3,(maxy/20)* 17,

(e3p=1}
text{pasicaoelevador3,(maxy20)*17,

(e3p=0)
text(posicanelevador3,(maxy/20)* 17,

{e3al3 ult—1)
fle3p—==12)
text(posicaoelevador3, (maxy/20)*16,

{eIp=11)
text{posicavelevador3, fmaxy/20) 16,

{e3p==10}
text{posicaoelevador3, (maxy/20)*16,

{e3p=5)
text{posicaoelevador3, (maxy/20)* 16,

{e3p=-8)
text(posicaoclevadord, (maxy/20)* 16,

{e3p=—T)
text{posicaoelevador3, (maxy/20)* 16,

{e3p—=6)
text(posicacelevador3, (may/20)* 16,

{e3p—5)

text(posicaoelevador3, (maxy/20* 16,
Te3p—4)

textiposicacelevador3, (maxyf20)*16,

e3p=-3)
text(posicacelevador3, (maxy/20)*16,

He3p=72)
text(posicacelevador3 (maxy/20)*16,

"(e3p==1)
text{posioacelevadar3, {maxy/20)*16,

{e3p=0)
texi{posicavelevadar3,(maxy/20)*16,

{e3al2 ult=1)
{e3p==12)
text(posicacelevador3 (maxy/20)*15,

{e3p=1D)
text(posicacelevador3,{maxy/20)*15,

e3p=10)
texi{posicanclevador3 (macy/20°15,

{e3p—0)

)

)]

)

)
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texd(posicaoclevador3 (maxy/20)* 15,

{e3p=%)
text{posicaoelevador3, (maxy/200* 15,

(eI
text{posicaoetevador3 (maxy/20)*15,

{e3p=-5}
text(posicaoclevador, (mmxy/20)* 15,

e3p=5}
textiposicaoelevadord (maxy/20)*15,

Ae3p—4)
text(posicanelevador3 (maxy/200*15,
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