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RESUMO

No treino de Ténis de Mesa, diversas caractersstilta jogador podem ser
trabalhadas de forma sisteméatica ou alternada depdn do resultado que se
pretende alcancar. Devido a facilidade de manuséittima relagdo custo-beneficio,
muitas escolas de Ténis de Mesa utilizam robésatiores de bolas de Ténis de
Mesa no treino de seus atletas. Estes robos, aéapreésentarem alta repetibilidade
e precisdo, podem ser programados de diversas nasn@iodificando o treino
desejado. Nosso objetivo neste trabalho é desezivaim Robd Lancador de bolas
de Ténis de Mesa utilizando materiais de baixoccpsra sua estrutura e motores
(CC e passo) para obtermos as movimentacbes neasssib robd. Para
programacao de seus movimentos, deseja-se desenwoha interface homem -
maquina (IHM) através de um microcomputador. Sexitnamento sera executado
por um usuario frente a uma interface de um miaergmdador. O usudrio podera
escolher entre um modo manual em que ele podeiairdaf cada instante a
movimentacédo, velocidade de langamento e lancantentmla ou entdo pelo modo
automético no qual o usuario estabelece uma ratima 0s movimentos que ele

deseja que o robo faga por um determinado tempo.

Palavras chave:Robds (Controle), Ténis de Mesa.



ABSTRACT

In the training of table tennis, several featuréshe player can be worked
systematically or alternating depending on the @aute to be achieved. Due to the
ease of handling and excellent value for money,ynahble tennis schools use table
tennis balls launcher robots in the training ofirtteghletes. These robots, besides
offer high repeatability and accuracy, can be mogned in various ways by
modifying the training desired. Our objective irstlvork is to develop a table tennis
balls launcher robot using low cost materials t@irtlstructure and motors (DC and
step) to obtain the necessary movements of thet.rdbar programming their
movements, it is intended to develop a human iatert machine (HIM) through a
PC. Its operation will be run by a User Interfaoce PC. User can choose between a
manual mode where he can set every time the mowesgaed-up and throwing the
ball or else the automatic mode in which the Useviples a routine with the moves

that he wants the robot to do for a given time.

Keywords: Robots (Control), Table Tennis.
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1 INTRODUGAO E MOTIVACAO

Nosso objetivo neste trabalho € projetar e constri robd (Figura 1) de
baixo custo capaz de controlar a movimentagao,ciddde e freqiiéncia de um
lancador de bolas de Ténis de Mesa utilizando restde controle continuo (CC) e
motores de passo como atuadores e um microcorarojadtamente com sensores
para acionamento. Este robd auxilia o treinameptgodadores de Ténis de Mesa
podendo ser adotado em diferentes treinos espexific medida que mudamos sua
posicdo, velocidade no langamento ou a frequéreciardamentos das bolas, muda-
se o tipo de exercicio treinado pelo jogador.

Figura 1 - Robd Lancador

Estes robds ja existem comercialmente e sdo muipregados em escolas de
Ténis de Mesa. Os principais robds encontradosercado sdo: Amicus 3000
(Figura 2) da Butterfly [5], Robé Pong 2040 (FigB@jada Newgy [3] e o SmartPong
(Figura 4) fornecido pela SB Distribution [4]. Deplendo de suas caracteristicas, o

preco atual destes robds varia entre $ 229,00.200 0.



Figura 2 — Butterfly Amicus 3000

Figura 4 — Smart Pong



Devido ao preco e dificuldade de importacdo dessdubo pelas escolas de
Ténis de mesa ou proprios mesa-tenistas, nossbvobpeste trabalho é o projeto e
construcdo de um protétipo atendendo os requibdsgos de um treino e que seja
financeiramente possivel de se adquirir. O estudwiabilidade do nosso protétipo
ndo fornecerd o custo de fabricacdo exato, deviddainclusdo de gastos com
equipamentos para usinagem do robd, ou programagaqgyravacao do
microcontrolador utilizados na Escola Politécniealdhiversidade de Sdo Paulo, no
entanto, permitirda uma boa estimativa do custo lemm para uma futura producao

em larga escala deste tipo de robd.

No treino de Ténis de Mesa, diversas caractersstiogogador podem ser
trabalhadas. Com a utilizacdo de um robdé lancaedroths de Ténis de Mesa,

podemos destacar as seguintes caracteristicas:
* Posicionamento
* Equilibrio
* Agilidade
» Concentracao
* Rebatida

Alternando o langamento das bolas entre as extssleglda mesa, o jogador
pode trabalhar seu posicionamento e equilibrio rdarao treino. Essa troca,
repetitiva, forca o jogador a estabelecer uma passaracteristica e padronizada,
melhorando seu desempenho na partida. Além de wmsaga padronizada, o
jogador melhora seu equilibrio quando em movime@taquilibrio é fundamental

para que o jogador possa rebater a bola com ma@reia.

A freqiéncia de lancamento pode ser alterada, itxetdo a agilidade do
jogador. Aumentando esta frequéncia e alternandangamento, o jogador é
obrigado a se movimentar rapidamente durante wotréla maioria dos treinos, esta
frequéncia é gradativamente aumentada, a medida gogador adquire um nivel

melhor.



Movendo o lancador para diferentes pontos da me$artha aleatoria pode-se
treinar sua concentracdo. Este treino € o que smigproxima de um jogo real,
simulando as acdes do adversario durante a pafdeobd lancador pode ser

programado para diferentes sequéncias, variandauwdg dificuldade exigido.

Em conjunto com todas as caracteristicas citadéeriamente, o tipo de
rebatida pode ser aprimorado e treinado com asidinalcdades do lancador.
Lancando a bola em um unico local, ou em locaesradidos, o jogador pode treinar

os efeitos que ira imprimir a bola durante a relaati

Uma rede atras da mesa serve para recolher asrbbltidas pelo jogador e
permitir a realimentacdo do robd, evitando dessadpque o jogador pare o treino
para recolocar as bolas ou entdo, que mais ouisbpeseja necessaria para que o

robd opere sem interrupcoes.

Estas caracteristicas do lancador apresentam estestos outros beneficios
utilizados nos treinos de Ténis de Mesa, cabenddéamicos selecionar as melhores

opcOes para cada aluno.

Como base para nosso prototipo, jA se encontrand@s@o um primeiro
protétipo deste rob6 desenvolvido pelo Prof. Dr.w@ldo Horikawa (Escola
Politécnica da Universidade de S&do Paulo — EPUSRYotétipo dispbe de ajustes
manuais para alterar a trajetéria da bola e njoddisle ajustes de velocidade de

lancamento ou de freqliéncia com que as bolas séadas.

Para se obter a automatizacdo do robd, um motgadso ir4 rotacionar o
lancador para direita ou para a esquerda permitdedta forma, que a bola seja
lancada em diversos pontos da mesa. Um motor dentercontinua, com um disco
em seu eixo, sera utilizado para aplicar uma veta® inicial a bola no momento do
langamento. Por fim, teremos um motor de passo gaest um disco dentado

realimentando as bolas de Ténis de Mesa no langador

Pretende-se ainda que todo o sistema seja cordrptadum microcontrolador
do tipo PIC, muito acessivel para compra e progcamaA interface maquina-
usuario sera feita por um microcomputador. O PI& dontrolar os motores

baseando-se em sinais emitidos por sensores enpelacomputador.



A estrutura mecanica do robd sera feita, essenerdbn de materiais
facilmente encontrados comercialmente e que apesebaixo custo como PVC,

nylon, madeira, aluminio, aco e acrilico.



2 METODOLOGIA

Inicialmente, foi realizada uma analise de um pioptdja desenvolvido pelo
Prof. Dr. Oswaldo Horikawa (Escola Politécnica daivérsidade de S&o Paulo -
EPUSP). No protétipo, havia apenas uma estrutuigdniea sem qualquer tipo de
controle sobre os atuadores, sendo todos 0s motom&itos manualmente.

Possiveis solugbes para a automatizacdo do pmtfwi@am avaliadas e o

projeto do Rob6 Lancador foi dividido em duas areas

+ Mecéanica

» Eletronica e Programacéo

A estrutura mecanica do protétipo foi avaliada eaunova estrutura foi
projetada. Foram definidos os movimentos de rotaghioobo no plano horizontal
(azimute), de realimentacdo das bolas de Ténis deaMe de lancamento das

mesmas.

Partindo-se destas defini¢cdes, foram projetadagstsmas de transmisséao dos
movimentos dos motores, biela-manivela para o mentmde rotagéo do lancador,
engrenagem e correia dentada para o realimentadogvimento direto do eixo do

motor para um disco lancador.

O sistema biela-manivela foi desenvolvido permiiral lancamento entre as
extremidades da mesa. Com base nas dimensdes denesaade Ténis de Mesa
(2.74 x 1.52 x 0.76), o deslocamento angular doddar (azimute), considerando o

deslocamento do lancador da borda da mesa, teser die:

angulo= arctg(%j [136° (gq. 1)
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Figura 5 — Azimute maximo e minimo

Com base nestes movimentos, a parte eletrénica pederojetada. Foram
definidos os atuadores, motores de passo para osmemos de rotacdo e
realimentacdo, devido a necessidade de controlpodigdo, e motor de corrente
continua para o lancamento, devido a necessidadendmle de velocidade. Para o
controle dos motores, a partir de sensores e carsaglabelecidos pelo usuario, um
microcontrolador foi escolhido.

Baseado nos atuadores definidos para o Rob6é Landadam projetados os
circuitos de acionamento dos motores de passccerdente continua, o circuito dos
sensores, o circuito de isolacdo entre microccedia e o acionamento dos motores,
prevenindo o primeiro em caso de sobre-corrente eiraiito de conversao
RS232/TTL permitindo a comunicagdo entre microagattor e microcomputador.

Definidos os circuitos de acionamento e controleat®, a programacao pode
ser estruturada. Inicialmente foi feita a prografwagara o acionamento dos
motores. Uma interface para comunicacgdo entre ériagse o robd foi elaborada. Por
fim, a programac&o permitindo a comunicagéo entrecoocomputador e o robd foi

elaborada.



3 ATIVIDADES EXECUTADAS

3.1 Parte Mecéanica

Todas as pecas componentes do Rob6 Lancador de dmldénis de Mesa
foram desenhadas no software SolidWarkevando-se em conta a distribuicdo das
massas dos componentes e melhor posicionamenteonparmentacdo das partes do

robd, as seguintes atividades foram executadas:
* Projeto e construcéo da base para fixacdo das pecas
* Projeto e construgdo do Sistema de Realimentagao
* Projeto e construgdo do Sistema de Rotagéo do Hanca

* Projeto e construcdo do Lancador

3.1.1 Base
Recolhedor Tubo PVC
Sistema de Motor

Alimentacgéao Agitador

Figura 6 - Base do robd

A base do rob0 (Figura 6) serve de fixacdo paracolihedor, o Sistema de
Realimentacédo (roda dentada — correia — motor slgopao tubo condutor (conduz as

! Software CAD para elaboracdo de formas tridimera#ma partir de formas geométricas
elementares.



bolas até o lancador) e o motor agitador de botagdr de corrente continua). A
parte externa foi fabricada com MDF e os apoiosrimds com compensado de
madeira. Canos de PVC foram utilizados como tubaslatores e uma cesta plastica

como recolhedor.

3.1.2 Sistema de Realimentacao

Figura 7 — Sistema de Realimentacéo

Visando o controle da frequéncia de lancamento ltdas, o Sistema de
Realimentacdo (Figura 7) consiste em um motor dsgaum apoio para 0 motor,
uma roda dentada, uma correia e uma engrenagera.d?apoio do motor foi
fabricada uma peca de aluminio, permitindo a firagd motor a base. A roda
dentada foi fabricada com compensado de madeira tinreia de borracha e uma
engrenagem plastica permitiram a transmissdo doimeoNo do motor a roda
dentada.
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3.1.3 Sistema de Rotacao do Lancador

Figura 8 — Sistema de Rotacéo do Lancador

O Sistema de Rotacéo do Lancador (Figura 8) censist um mancal (uniéo
de um rolamento e o tubo de PVC), um braco em farrda U, um apoio para o
motor, um motor de passo, uma correia, uma engeemagm rolamento e um disco.
Para a fabricagdo do mancal foi usinado um taregoytbn. O braco em formato de
U foi fabricado com uma chapa de aluminio. Um amEicaco em formato de L foi
fabricado para a fixacdo do motor ao tubo de PV@aldorreia de borracha, uma
engrenagem plastica e um disco de nylon foramzatiths para a transmissédo do
movimento do motor ao brago.
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3.1.4 Langador

Motor CC

Disco
Luva PVC

Apoio

Apoio para
movimentacao

Figura 9 — Lancador

O Lancador (Figura 9) é composto por um motor deeate continua, um
apoio para o motor, um disco emborrachado e uma tlesr PVC. Um apoio de
madeira e um mancal de nylon foram fabricados fizeegdo do motor ao tubo.
Apoios de madeira permitem a movimentacéo verdodancador e uma fina chapa
de aco serve de guia para as bolas seguirem ateador. Um disco de borracha foi
fixado ao eixo do motor permitindo o langamento loiass.

O protdtipo do Robd, unificando todas as partessgmtadas, pode ser visto

na Figura 10.
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Figura 10 - Protétipo

3.2 Parte Eletronica e Programacéo

As seguintes atividades foram executadas:

Projeto e construcdo do Sistema de Acionamentd/bsres
Projeto e construcéo do Sistema de Sensores

Projeto e construcéo da Conversdo RS232/TTL
Programacao do Microcontrolador PIC 16F877A [6]

Programacao da Interface Homem-Maquina (IHM)

3.2.1 Sistema de Acionamento dos Motores

Os circuitos construidos para o acionamento dosme®seguiram 0s circuitos

apresentados no relatorio final da disciplina PMRRSProjeto de Conclusdo de

Curso 1). O protétipo do Robd Lancador € composip 2 motores de passo e 2

motores de corrente continua.
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3.2.1.1 Motores de Passo

Abaixo segue o circuito utilizado para o acionaroeattds motores de passo:

s | N N

T, i Y A o= | ,
Bh o e o B B
% ey o * e Y e %

Figura 11 — Circuito de Acionamento do Motor de &as

O circuito de acionamento do motor de passo (Figuraé composto por
transistores, resistores, capacitores, optoacomadce diodos retificadores.
Aplicando um nivel logico alto & base do transjseorjuncdo coletor-emissor €
conectada e a corrente fornecida pela alimentagiomdtor é liberada no
enrolamento conectado ao transistor. A medida dRkEcenvia a seqiiéncia de sinais
de acionamento, 0 motor de passo gira com uma idalbe controlada pela
frequéncia que os sinais sao enviados. Os outnop@eentes possuem funcdes de
protecdo e filtro nesse circuito. Os resistoreseafEm uma oposi¢do a passagem de
corrente elétrica. Os capacitores servem de fi#tvdando ruidos nos sinais enviados
pelo PIC. Os diodos permitem a circulacdo da ctereaenviada para 0sS
enrolamentos, mesmo quando os transistores essabilitados, evitando a queima
destes componentes. O optoacoplador isola o @rcdd PIC e circuito de

acionamento.
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3.2.1.2 Motores de Corrente Continua

Abaixo segue o circuito utilizado no acionamento rotor de corrente

continua:

-;;n‘_l'n' @ P H bl

- n
e
I
I
X

Figura 12 - Circuito de Acionamento do Motor de famte Continua

O circuito de acionamento do motor de corrente inoat € composto por
resistores, capacitores, diodos retificadores, ptoazoplador, um mosfet IRF540N
e 0 circuito integrado 555. Mosfets de poténcisesgmntam capacitancia de gate
relativamente alta. Para chavea-los, €é necessaugegar ou descarregar
rapidamente estes capacitores. O foto-acoplador, Qidlarizado através de R1,
forma um inversor I6gico com o sinal nos pinos & @o 555. Portanto, quando ha
sinal na entrada PWM, os pinos 6 e 2 apresentameOyyando ndo ha sinal
apresentam a tensdo da fonte de +5v. J& o 555, cestiigurado também
como inversor logico. Sua saida é aproveitada posswr um buffer de
poténcia de 200mA continuos e até mais em surtosin@ enviado pela saida 3
controla, através do resistor R3, o gate do mosf@gando esta saida € alta, toda
tensdo de alimentagéo é aplicada no dreno do mhsfetrada PWM, recebe o sinal
proveniente de um microcontrolador PIC que é germdorme valor de entrada,
havendo uma variacao do sinal de 0 a 100% a rdeBoadduty rate). Desta forma,
razao ciclica nula (0) corresponde a velocidada dol motor e razéo ciclica 100%

corresponde a velocidade maxima do motor.
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Em todos os circuitos de acionamento, foi utilizadoptoacoplador (Figura
13).

eleln

+
e

rbl—

J L2

2
(+) C(=)

=3
2 []

b3

Figura 13 - Optoacoplador

Este componente consiste de um fototransistor @miam diodo emissor-
infravermelho. Com o optoacopolador, o sinal ddaaio PIC € isolado do sinal de
entrada do acionamento dos motores, evitando anqueio PIC com picos de
corrente durante funcionamento dos motores. Aléssalerotecdo contra queima, o
optoacoplador auxilia na filtragem do sinal do PéGntra os ruidos causados pelo

campo magnético do motor.

3.2.2 Sensores
Trés circuitos de sensores foram projetados peoh@

. Sensores no sistema de rotacdo (Figura 14) indicaad PIC um
posicionamento inicial para o lancador, permitiadoprograma estabelecer
as posicoes programadas.

. Sensores proximos ao lancador (Figura 15) indicangoesenca de
bolas, permitindo uma nova posi¢do ao lancador.

. Sensores na saida do lancador (Figura 16) indicgundoa bola foi

lancada e o proximo comando pode ser executado.

Figura 14 — Sensor Sistema de Rotacdo
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Sensores

Figura 15 — Sensor Presenca de bolas

Sensores

Figura 16 — Sensor Lancamento

Os trés circuitos foram projetados da mesma forfgufa 17) e sao
compostos por capacitores eletroliticos, resistoren fotodiodo TIL 32, um
fototransistor TIL 78 e um transistor BC 548A. ssdcapacitores filtram sinais de
alta e baixa frequéncia. Os resistores oferecemapusicdo a passagem de corrente
elétrica. O fotodiodo TIL 32 emite luz para o foswisistor TIL 78 e sempre que essa
luz é obstruida, a corrente circula pela base aasistor BC 548A que envia um
sinal ao PIC.

o

I“'.l.-f O &

iy

by
.'.:,!l Ix':_

Figura 17 — Circuito dos Sensores
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3.2.3 Conversao RS232/TTL

O circuito de conversao sera utilizado devido &ssidade de se trabalhar em
nivel TTL nos sinais de entrada do microcontroladi®ssa forma, o conversor de
sinais RS232/TTL fara a conexao entre o microctadiar e o computador (Figura
18).

IFd
N

D
1

I
IX
atl
2

Figura 18 — Circuito do PIC e Conversdo RS232/TTL

3.2.4 Programacao do Microcontrolador PIC 16F877A

Para a etapa de Programacdo do Microcontroladdizoutse o Kit de
Desenvolvimento McMaster para a gravagdo dos pmoggae o software MPLAB
IDE v8. 158 para a elaboracéo dos programas. Os programas tsenvolvidos

em Linguagem C e, entdo, gravados no MicrocontoolRIC16F877A.
No Desenvolvimento dos Programas, seguiram-segusnges passos:

Passo 1 Testes para familiarizagdo com o microcontroladoo Kit de

Desenvolvimento. Nesta etapa, foram executadosstelt acionamento dos Leds e

2 Software contendo um conjunto de ferramentas gqu®ife ao usuario escrever cédigos fontes,
compilar e testar microcontroladores PIC da Micipch
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leitura do teclado matricial para familiarizacdomcas comandos basicos de

programacao do PIC utilizado.

Passo 2:Familiarizagdo com os comandos estudados durardesciplina

PMR2500 e apresentados abaixo:

- Leitura dos sinais dos Sensores — Com base mass slidos, o
microcontrolador armazena variaveis que sao ensiagar meio da
comunicacao serial ao Microcomputador. Esses dados interpretados e
apresentados na Interface Homem Maquina. Comanslesciados a essa

funcéo:

e input (A) — Lé o estado logico do pino “A” do

microcontrolador.

- Controle dos motores de passo — Com base nais sioa Sensores e
nos comandos enviados pelo Usuéario, o microcomtoolacontrola o
movimento dos motores de passo, seja posicionamamteelocidade. O
controle é feito por meio de 4 portas de saida idoocontrolador que envia 0s
pulsos necessarios para movimentacdo do motor. @waaassociados a essa
funcgéo:
» set_timerX(A) — Modifica o conteudo do timer interfix”

para “A”.
» get_timerX() — Lé o Conteudo do timer interno “X”.

* setup_timer_X(modo) — Configura o Timer “X” confoem

“modo”. O modo pode ser:

v' RTCC_INTERNAL: Timer “X” com clock

interno;

v" RTCC EXT L TO _H: Timer “X” com clock

externo sensivel a borda de subida;

v RTC_EXT _H_TO_L: Timer “X” com clock

externo sensivel a borda de descida;
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v' RTCC_DIV_X: Prescaler dividido por “X”,

podendo ser igual a 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128 ou 256

v RTCC_OFF: Timer “X” desligado;

v RTCC_8 BIT: Timer “X” em modo 8 bits.

* Enable_interrupts (valor) — Habilita uma interrup@m que

“valor” pode ser:

v

AN N N Y N N U N N D N N N N D N N N

GLOBAL: Habilitacédo global de interrupcoes;
INT_AD: Conversao A/D completa;
INT_ADOF: Overflow da conversao A/D;
INT_BUSCOL: Coliséo de barramento (12C);
INT_BUTTON:Pushbutton;

INT_CCP1: Modulo CCP1,

INT_CCP2: Modulo CCP2;

INT_COMP: Comparador Analbgico;
INT_EEPROM: Escrita na EEPROM,;
INT_EXT: Interrupcéo externa RBO/INT;
INT_EXT1: Interrupcéo externa INT1,;
INT_EXT2: Interrupgéo externa INT2;
INT_LCD: Interrup¢cdo do modulo LCD;
INT_LOWVOLT: Deteccéo de baixa tenséo;
INT_PSP: Chegada de dados no médulo PSP;
INT_RB: Mudanca na porta B (RB4-RB7);
INT_RC: Mudanca na porta C (RC4 - RC7);
INT_RDA: Recepcéo de dados na USART;
INT_RTCC: Estouro de contagem do timer 0;

INT_TBE: Buffer de transmissao vazio;
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INT_TIMERO: Estouro de contagem do timerO;
INT_TIMERL1: Estouro de contagem do timer1;

INT_TIMERZ2: Estouro de contagem do timer2;

AN N RN

INT_TIMERS3: Estouro de contagem do timer3;

» Disable_interrupts(valor) — Desabilita interrupc@alor” € o

mesmo usado para habilitar.

» output_bit (A, B) — Coloca nivel I6gico “B” no pirf@\”

- Controle do motor de corrente continua — Assimn@ao caso dos
motores de passo, 0 microcontrolador controla oimento do motor de
corrente continua. No entanto, somente a velocidadenotor é controlada.
Esse controle também sera baseado nos sinais msiee e nos comandos do
Usuério. Comandos associados a essa fungéo:

* setup_ccpX(modo) - Configura o funcionamento do
watchdog. O “modo” pode ser:

v CCP_OFF: médulo CCP desligado;

v"  CCP_CAPTURE_FE: captura na borda de
descida do sinal,

v CCP_CAPTURE_RE: captura na borda de

subida do sinal;

v' CCP_CAPTURE_DIV_4: captura a cada 42 borda
de subida do sinal;

v" CCP_CAPTURE_DIV_16: captura a cada 162

borda de subida do sinal;

v CCP_COMPARE_SET ON_MATCH: modo
de comparacao, seta pino CCPXx;

v" CCP_COMPARE_INT: modo de comparacéo

com geracao de interrupcao;
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v CCP_COMPARE_RESET TIMER: modo de

comparacao com reset do timer 1 ou timer 3;

v' CCP_PWM: configura o0 modo de geragdo de
sinal PWM.

» Set_pwmX_duty(valor) — configura o ciclo ativo dadalo

CCP no PWM. “valor” é uma variavel ou constanteiiiat de
8 ou 16 bhits.

- Comunicacdo com Computador — o microcontroladoviega e
recebera dados ao Computador por meio da comupicsgi@al. Os dados
enviados serdo dados de status do sistema (sensopes dados recebidos
serdo comandos de controle do Lancador proveniedéednterface. A
comunicacdo € baseada em interrup¢cbes ativadasremfmudanca nos

buffers de leitura e de envio de dados.

Passo 3 Elaboracdo do controle dos motores, leitura @osares e envio de
dados pela comunicacdo serial. Esta etapa seradzas®s dados recebidos da
Interface Homem-Maquina pela comunicacdo seriake&sdados serdo lidos e
decodificados de maneira a alterar variaveis dera@endo robé6 como modos
(manual e automatico), frequéncia de lancamentajog® de lancamento,
guantidade de bolas lancadas e posicéao do lancan@sitsinais dos sensores seréao
lidos periodicamente baseados em interrupcdes dwooantrolador e, a cada
mudanca no nivel do sinal, provocam alteracfes @&maweis e envio de dados do
microncontrolador para a Interface. Na interfaceessdados serdo novamente

decodificados e atualizardo a janela de status.

3.2.5 Interface Homem-Maquina

O projeto da Interfface Homem Maquina (IHM) foi bede na arquitetura
MVC (Model-View-Controller) que consiste na divisda estrutura em 3 camadas:
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- Model — E o modelo da aplicagdo no qual sdo itkfnas propriedades e

atributos.

- View — E a camada de visualizacdo da aplicac@ide csdo exibidas as

informacdes ao usuario.

- Controller — E a camada na qual sdo processadas Bs requisicoes feitas

por meio da camada view.

Tendo definida a arquitetura, seguiram-se 0s s&gpIipassos: levantamento
dos casos de uso, levantamento de requisitos aigiefi de um padrdo de

comunicacdo. Cada etapa sera discutida a seguir.

3.2.5.1 Casos de Uso

As funcionalidades necessarias foram discutidaspartir delas construiu-se
um diagrama geral e dois outros diagramas pardhdetas funcbes do modo
automatico (execucdo em passos) e do modo manpata@o manual), como

ilustrado nas figuras abaixo:

package Data[ 21 Casos de Liso Geral ]J

/ "~ Modo de T,
| Execugiio
Automatica
"

—— R

> ~ e
=zinclude== w
/ Enwiar Instrugdes
| para o |
Falts / - _, Microcontrolador /,f_
i I e R - £ o T— P
.)_.f g, . e H"'“——-_,_ o
A~ Modo de Execugio | ==include== '_r\_
Ususrio ™ \ Manual A
N e Microcontrolador
\\\ e D -
s
]
\\\». -
B —= p
h—— — i
i o ” Receber Status do
/" Observar Execugio [ Ceber. Lisioa,
I: & £ = — 7 Microcontrolador
Az=include==
“"m-__\____,__/ \“--\-___\___'___JJ

Figura 19 - Diagrama de Casos de Uso Geral
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package Data[ @ Casoz de Uzo Modo Automatico ]J

~,

P A ,
I/ Regular Freqiiéncia de s
\ Langamento e X
==include=='
- \

/ \

~;

/ Ir'/ Regular Tempo de . \
| \, Execugiio dos Passos T~
/ =<include=»= ~ \
/ ~
— / ~ !

™ === — —_—

g. e T / Deletar Passo ™.,
i.l/suério H‘\“-H —— ( Inserir Passo — — — 3 extension points
\ ~, -_\"x\\ i <<pytanss \Corregao de Passa

2
/ Regular Seqiiéncias de e T &

| Posigio de Langamento i ,

\ p ==include== ¢

\ ‘

£

— /

— ~

S

—— .
_h? Regular Quantidade de RS

Figura 20 — Diagrama de Casos de Uso — Modo Autaoat

package Datal E Cazos de Uso Manual ]J

i T
/" Regular Freqiéncia
de Langamento

=zincludes=

“"-u\___\_\_\_h_h J_
h\\h\r/.--"'__ __-----"“m

l.-"' Regular Posigdo de
Langamento

Figura 21 - Diagrama de Casos de Uso - Modo Manual
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3.2.5.2 Requisitos

Tendo como base os casos de uso e 0 modo de fanwomo entre a
programacao da HMI e do microcontrolador, os sdgsinrequisitos foram

levantados para o programa da HMI.

Tabela de Requisitos

O sistema deve armazenar valores das variaveig§oosrequéncia,
1. tempo de execucgao, quantidade de passos) e erevisenal para o

microcontrolador.

O sistema devera operar em modo automatico ou rheoni@rme escolha

do usuario.

No modo manual, o sistema permite ao usuario clanttdiretamente o
2.1|Lancador. Permitindo-se variar a posicdo em queladera lancada e a

frequiéncia de lancamento.

- No modo automatico, o usuario podera pausar, agetimbortar e criar
" | passos de execucéo dos movimentos.

O sistema recebe informac¢des do microcontrolagaraauz para
3. linguagem humana e as exibe para o usuario. E¥easiacoes conterdo

dados referentes & quantidade de bolas lancadaisie do realimentador.

Tabela 1 - Diagrama de Requisitos da Interface HorMaquina

3.2.5.3 Padrédo de Comunicacao

Para ser possivel a interpretacdo dos dados triagasnipor parte do
computador (Usuario) ou por parte do microcontrotagl necessario que haja uma
padronizacdo do formato da comunicacdo. Dessa fobaseando-se no padrdo
desenvolvido no projeto do Torno CONTROLE da dise#p Projeto de Maquinas
(PMR2450), segue o padréo para a comunicacao dpatdande Bolas de Ténis de

Mesa:
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Padrédo de Comunicacéo

CASO GENERICO

SOH ID COD | DATA |ETX

SOH Start of Headefr

Identificador da

ID mensagem
Cddigo da
COD funcao
DATA dados (opcional
ETX End of Text

Tabela 2 - Padrdo de Comunicacgéo

Nessa estrutura, o ID é um byte sequencial de3bd.2D COD é um byte que
representa a funcdo a ser executada (pausar, wanticomando manual, inserir
passo, etc). E caso seja alteracdo de varidveio goosicdo, freqiéncia de

lancamento de bolas e passos, DATA informa o \adterado.

Assim, por exemplo, um comando de “Start” poddeigr da seguinte

maneira:
Ex: Start Traducéo
Byte n° 1 2 |3 4
HMI SOH 5d |253d ETX Start
Rabbit SOH 5d |ACK ETX ok

Tabela 3 - Padrdo de Comunicac¢éo
Obs: ACK é codigo ASCII para “Acknowledge”.

3.2.5.4 Interface Gerada
A interface foi desenvolvida em linguagem de proggedo JAVA com 0 uso
do software NetBeans IDE 6.7.1 juntamente com otgate comunicacgéo serial
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javacomm. A seguir estdo os modos Manual e Aut@mala Interface Homem
Maquina (IHM) gerada:

B LANCADOR 2009 =1t
Robd Lancgador

Manual - : Main

Status-

Inicializando!!

Descarregado!!

@

Figura 22 - Modo Manual da Interface Homem Maquina

No modo de execu¢do manual é possivel controleggi&éncia de lancamento
e a quantidade das bolas e a posi¢do na qualezfaslancadas. A posicao é definida
pelos locais numerados de 1 a 4. Para iniciar tmiromper o lancamento deve-se
pressionar o botdo Start/Stop. H4 uma janela dedawg comprovar o envio dos
comandos da forma correta, indicando também aastaperem seguidas para 0 uso
correto do Langador. Além da Janela de Status,ajuesenta o status do robd,
indicando se esta inicializado ou ndo e carregadma@o. Essas condicbes séo

obtidas por meio de envio do sinal dos sensoreeptes na estrutura mecanica.
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I3 LANCADOR 2009

Robd Langador

-Manual -Main “Aurto -

0.5 V| 4 v
INSERIR PASSO
| REPETIR PASSO
RESETAR PASSO |
Programagao do Treino
|Passo 1 |
Status |Seguéncia2 4 3
EFrequéncia de Langamento: 0.5 0.5 0.5
= Inicializando!! lliahiidacss
. Descarregado!!
Quantidade 4

Figura 23 - Modo Automatico da Interface Homem-Magu

No modo de execucdo automético, € possivel sekctiansequéncia de
lancamento, regular a frequéncia de lancamento adia asso e estabelecer a
guantidade de repeticoes da sequéncia de passasinkgar 0 modo automatico,
inicialmente deve-se definir a sequéncia de langémdrequéncia de lancamento
para cada posicao da sequéncia e a quantidad@eledes. Um novo passo pode
ser adicionado apos a escolha das variaveis. Rarariou interromper o lancamento
deve-se pressionar o botdo Start/Stop. A medidaoguabd realiza a sequéncia, a
janela de Log apresenta a execucdo de cada pasbelesido. Toda movimentacao,
programada no passo, € executada a partir dos snaiados pelos sensores ao
longo da estrutura do protétipo, evitando falhaangie o estoque de bolas nao

alimenta o lancador.
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4 ANALISE DE PROJETO
Foram executadas as seguintes atividades:
- Projeto e construcéo da Estrutura Mecéanica
- Projeto e construcéo do Sistema de Acionamergdviiores
- Projeto e construgéao do Sistema de Sensores
- Elaboracédo da Comunicacéao Serial
- Programacéao do Microcontrolador
- Programacao da Interface Homem-Maquina

Foram realizados diversos testes com os modos manaatomético. No
primeiro modo, o robd apresentou bastante efic@noetornando as posicoes
definidas com preciséo e rapidez. Uma faixa deligagia de lancamento entre 20 e
240 bolas por minuto foi obtida com o Sistema daliRentacdo do robd. Dispondo
o lancador na posicdo vertical, e medindo a altal@ancada pela bola no
langamento, estimou-se a velocidade da bola nantestdo langamento pela Lei da

Conservacao da Energia:
Aceleracdo da gravidade (g) = 9,81 /s

Altura alcancada (h) = 2 metros

Energia= cte= EnergiaCirética+ EnergiaPoéncial
2
Energig,., = Energia,, = %/ =mgh

, (Eq. 2)
V- =2%x981x2

v[6,2m/s

A estrutura mecanica foi inicialmente testada afitaedo-se diretamente os
motores por meio de uma fonte, e encontra-se ogerbem. Problemas de folga e
atrito foram eliminados, estando o robd em condigde ser controlado. Apés a
conclusdo total da etapa de interface e parcialedgpa de programacdo do

microcontrolador, foram possiveis diversos teseesahtrole dos motores. O sistema
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mecanico apresentou alguns problemas relacionaddbracédo, que foram logo

solucionados.

Ambos os circuitos de acionamento dos motores dsopa corrente continua
foram testados nas condi¢cbes fora da estrutura moacé junto a estrutura
mecénica. Os resultados foram satisfatorios, oderaiom velocidades coerentes

com o intuito do prototipo, treinamento de mesatasi

A interface Homem-Maquina esta respondendo de faongta os comandos
selecionados pelo usuario. Respeitando o padréaordenicacéo, todos os dados séo
enviados ao microcontrolador. Foi inserida uma l@rde log, que apresenta o0s
comandos enviados e 0S passos necessarios parala unserface.

Com relacdo a programacdo do microcontrolador, $iddais modos de
operacdo: manual e automatico. Ambos os modos waomise operando bem,
dadas as tarefas e condi¢d es estipuladas naarderForam realizados diversos
testes e ajustes, como a alteragao do cristabdsecipara aumentar a frequéncia das
interrupcdes responsaveis pelo controle e acion@nuas motores. Dessa forma, foi
possivel executar o programa com maior rapidean alé se alterar os valores

minimo e maximo de frequiéncia de lancamento dassbol

Além da programacédo e controle do robd, o custal file todo protétipo foi

avaliado.

Considerando apenas o0s materiais utilizados panstrucdo do robd,

obtivemos a seguinte estimativa de custo:

Valor Valor

Fredue e Unitario Total

Transistor TIP122 8 0,70 5,60
Optoacoplador k3020 8 0,90 7,20
Resistor 330 ohm 1/8 W 8 0,10 0,80
Resistor 1000 ohm 1/8 W 16 0,10 1,60
Capacitor eletrolitico 1microFx50v 8 0,20 1,60
Diodo 1N4007 8 0,10 0,80
Borne 12 0,40 4,80

Tabela 4 - Driver Motor de Passo



Valor Valor

FlEElE e Unitario Total

Transistor IRF540N 1 1,60 1,60
Transistor BC548a 1 0,20 0,20
Optoacoplador k3020 1 0,90 0,90
Resistor 4700 ohm 1/8 W 1 0,10 0,10
Resistor 20 ohm 1/8 W 2 0,10 0,20
Resistor 330 ohm 1/8 W 1 0,10 0,10
Cl 555 1 0,50 0,50
Capacitor 100 nF 2 0,20 0,40
Diodo 1N4007 1 0,10 0,10
Borne 2 0,40 0,80
Soquete 8 terminais 1 0,30 0,30

Tabela 5 — Driver Motor de Corrente Continua

Valor Valor

PSS Qe Unitario Total

Transistor BC548a 3 0,20 0,60
Capacitor eletrolitico 100microFx50V 3 0,20 0,60
Capacitor 100nF 3 0,20 0,60
Resistor 4700 ohm 1/8 W 3 0,10 0,30
Resistor 100 ohm 1/8 W 3 0,10 0,30
Diodo emissor TIL32 3 1,50 4,50
Diodo receptor TIL78 3 1,50 4,50
Borne 10 0,40 4,00

Tabela 6 — Circuito do Sensor

Valor Valor

FEELS Qe Unitario Total

PIC 16F877A 1 15,00 15,00
Capacitor eletrolitico 1microFx50V 4 0,20 0,80
Capacitor 15 pF 2 0,20 0,40
MAX232 1 2,50 2,50
Cristal 1 MHz 1 1,00 1,00
Soquete 40 terminais 1 2,50 2,50
Soquete 16 terminais 1 1,50 1,50
Borne 8 0,40 3,20

Tabela 7 — Circuito PIC e Comunicacado Serial

30
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Valor Valor

FIEENs Qs Unitario Total
Parafusos, porcas, arruelas 70 0,10 7,00
Cotovelo 50mm x 90° 1 2,00 2,00
Luva 50 mm marrom 1 2,00 2,00
Tubo PVC 50 mm (metros) 1 6,00 6,00
Conectores 2 0,50 1,00
Fonte ATX 1 30,00 30,00
Motor DC 2 10,00 20,00
Placa de fenolite 1 5,00 5,00
Cabos 1 10,00 10,00
3 motores de passo, correias e
engrenagens 1 60,00 60,00
Rolamento 50x80x16 1 24,15 24,15
Tarugo Nylon 90x10 1 12,00 12,00
Madeira 1 10,00 10,00
Aluminio 1 5,00 5,00
Acrilico 1 5,00 5,00
Tubo de caneta 1 0,50 0,50
Dobradica 2 0,50 1,00
Conector DB9 PCI 1 1,40 1,40
Spiraduto (metros) 3 1,20 3,60
Cabo Serial 1 30,00 30,00

Tabela 8 — Componentes Diversos
Valor

Produto Qte | Valor Unitario | Total
Driver Motor de Passo 2 22,40 44,80
Driver Motor de Corrente Continua 1 5,20 5,20
Circuito do Sensor 3 15,40 46,20
Circuito PIC e Comunicac¢ao Serial 1 26,90 26,90
Componentes Diversos 1 235,65 235,65

Tabela 9 — Protétipo

Somando o preco de todos os circuitos e componemesvidos no prototipo, o
custo de fabricagdo do robd foi d®$ 306,35 Levando-se em conta que 0sS
componentes foram comprados em pequena quantideatediversos locais, Nn0sso
protétipo, produzido em larga escala, poderia tercusto menor do que o estimado
e estaria em plenas condicbes de competir com uwbds comerciais de
caracteristicas semelhantes. Ainda que nosso jpotéénha sido fabricado com
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materiais de facil usinabilidade (madeira, nylogg)a pouco utilizados nos robds
comerciais, moldes plasticos, fabricados em granamtidade de forma a reduzir
seu custo de fabricacdo, poderiam ser utilizadasonatrucdo do robd, permitindo a

comercializagdo do mesmo.
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#include <16f877a.h>

#use delay(clock=4000000)
#fuses HS,NOWDT,PUT,NOLVP
#priority rda, timer0, timer2

/********************** VarIéVGIS de Status kkkkkkk

int valor = 3;

int stop = 0;
intini_carga = 0;

int ini_p0 = 0;

int flag_ini = 0;

int flag_posigual = 0;

char stat_tempo [10] = "Atempo--B";

de tempo

char stat_quant [10] = "Aquant--B";
guantidade

char stat_ncarga [10] = "AnchB";
char stat_ycarga [10] = "AychB";
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*****************/

/I alteracdo da frequencia derirupcao
I/l Condi¢cdo méxima de Execucao

/I Condicéo de Carga

/I Condig&o de Posicionamemigi&l

/I Char detG$ade Decremento
/I Char detG$ade Decremento de

/I Char de StatesSem Carga
/I Char de StalesCom Carga

[rrFFirkkekkkekkkx \Jariaveis Comunicacéo Seria |

***********'k**********/

int32 sensorcarga = 0;
char lido = 'z’

int leitura = 0O;

Leitura; 2 = Fim da Leitura)
intind_read = 0;

int okleitura = 1,

int npos = 0;

int quantauto = 0;
int tempo = 0;

int modotempo = 0;
int32 tempo_int = 0;

intm =0;
intp=0;
int fl=0;
intq=0;
intt=0;

[FrEEFRRRRRRRRRRRRERRRR \[griaveis de Acionamento do

***********'k**********/

int realimentador = 1;
int pescoco = 1;
static boolean led;

/I Variavel que conta ®sgm bolinha

/I Caracter lido
/I Situacao de Leitura (0 = Nég 1 = Inicio da

/l indice de leitura de posica
/[ Habilita Leitura da Serial
/ Numero Total de Posicbes

/I quantidade de passos

/Il tempo

I/l define modo tempo ou qaiaake

/I contagem de interrupges tempo

/Il flag - modo

/Il flag - posicao

/I flag - frequencia de lancamento
/Il flag - quantidade de bolinhas

/Il flag - tempo

s Motores

// habilita movimento alimentador
// habilita movimento do pescoc
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int32 conta = 0; /I Reduz Frequéncia da Intey@iop
float fint = 1000; // Periodo da InterrupcaoTtdmer O
int modo = 0; // inicia com modo manual

int32 nint = 0; // NUmero de Interrupcdes
intind_pos = 0; // indice da Posicéo a ser Mwiitada
int posiguais = 1, I/l Posi¢cbes Consecutivasiggua
Il CC

long int vel_lan[10]; /I velocidade de lancaneent

I/l Passo

int quantman = 0; /I quantidade de bolinhas

float freq_lan[10]; /Il frequencia de lancamento

int sentido[10]; /I Sentido de Rotacdo dos Mesor
long int ang_lan[10]; I/l Vetor de Posicbes dadag

long int ang_lan_atual[10]; I/ Vetor de Posicémé

signed long int dif[10]; // Diferenca entre Ruiss
desejada e atual

int pulso[2]; Il Variavel de Pulso aos Motores
/********************** VarIéVGIS AUXIlIaI'GS *kkkkk ****************/
intj=0;

[rexxrieaaeskkConfiguracdo da Comunicacéo

S e rl al *********************/

struct rcsta_reg

{
intrxod : 1;
int oerr: 1;
int ferr : 1;
int aden : 1;
intcren: 1;
int sren : 1;
intrx9 :1;
int spen : 1;

} rcsta;

struct txsta_reg
{

inttxod : 1;
inttrmt : 1;
int brgh : 1;
int xxx :1;
int sync : 1;
int txen : 1;
inttx9 :1;
int csrc : 1;
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} txsta;

/I define os enderecos das variaveis

#locate rcsta = 0x18

#locate txreg = 0x19

#locate rxreg = Ox1la

#locate txsta = 0x98

#locate spbrg = 0x99

#byte r_pirl =0x0c // define o registrador rlpi
#bit flag_rc =r_pirl.5 // define o flag_rc

#byte r_piel = 0x8c // define o registrador elpi
#bit flag_rcie =r_piel.5 // define o flag_rcie
#byte intcon = 0x0b // define o registrador amc
#bit flag_peie = intcon.6 // define o flag_peie
#bit flag_gie = intcon.7 // define o flag_gie

#bit flag_txie = r_piel.4 // define o flag_txie

/I defini¢cBes utilizadas nas funcoes

void usart_inicializa (int vel, boolean brgh)

{
txsta.brgh = brgh; // seleciona o modo do gerdeédaud rate
spbrg = vel, Il configura o gerador de beatd

/I configura os pinos da USART como entradds !!!
input (pin_c7);

txsta.sync = 0; I/ seleciona 0 modaoreseno
rcsta.spen = 1, /l habilita a USART

txsta.tx9 = 0; /I seleciona 0 mod®Bdsts
txsta.txen = 1, /l ativa o transmisgsalUSART
rcsta.cren = 1, // modo de recepcéao caatin
flag_peie = 1; /I ativa dispositivos de inteigdps
flag_gie = 1,

flag_rcie = 1, /[ativa interrupcao de recepcao
flag_txie = 1; /[ativa interrupcao de transmissa

} /I usart_inicializa

/********************** COﬂVGFSéO Chal’ para Int **k%k *******************/
char inttochar (int inteiro)
{
switch (inteiro)
{
case 1. return '1’;
case 2: return '2';
case 3. return '3’;
case 4: return '4";
case 5. return '5';
case 6: return '6';



case 7. return '7’;
case 8: return '8';
case 9: return '9’;
case 0: return '0';

} /1 switch

} /] inttochar

int chartoint (char charac)

{

switch (charac)

{
case 1" return 1;
case '2': return 2;
case '3": return 3;
case ‘4" return 4;
case '5" return 5;
case '6': return 6;
case '7". return 7;
case '8 return 8;
case '9": return 9;
case '0": return O;

} I/ switch

} /I chartoint
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/********************** Fu n géo d e R el n | C | al | Z agéo * *********************/

void reinicializar () {
stop =1,
ind_read =0;
leitura
npos = 0;
ind_pos =0;
posicoes
sensorcarga = 0;
bolinha
lido ='z';
quantman = 0;
lancadas
okleitura = 0O;

[* Variaveis no modo tempo */
tempo = 0;
tempo_int = 0;
modotempo = 0;

[*Variaveis no modo automatico*/
quantauto = 0;

/| Péra execucgao

/I Inicializa indice de Armazemrauto na
// Inicializa indice de leiturasda

/[ Zera o tempo da contagem sem

/I Variavel de leitura da serial
Il Zera quantidade de bolinrseram

/I Encerra Leitura da Serial



set_pwml_duty (0); Il Zera velocidade de Langame
} // reinicializar

/********************** Le Itu ra d e P 0S | géo kkkkkkkk **************/

void read_pos (char pos, int indice) {
switch (pos){

case '1l" ang_lan[indice] = 0;
vel_lan[indice] = 0;
break;

case '2" ang_lan[indice] = 100;
vel_lan[indice] = 0;
break;

case '3" ang_lan[indice] = 200;
vel_lan[indice] = 0;
break;

case '4" ang_lan[indice] = 300;
vel_lan[indice] = 0;
break;

default:
break;

} /1 switch
} /I read_pos
/********************** Interrupgao de EnVlO *kkkkk ****************/
#int_tbe
void tbe_isr()
{
void usart_transmite (char *dados)
{
inti;

for (i = 0; dados]i] !="\0%i++) {
while ('txsta.trmt);  // aguarda o buffer wl@nsmisséo
esvaziar
txreg = dadosi]; /I coloca novo cdese para
transmissao
}
}
}

/********************** I nte rru pgao d a Le Itu ra *kkk ******************/

#int_rda
void rda_isr()
{
if (rcsta.oerr) {
rcsta.cren = 0O;
rcsta.cren = 1;
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I if
while (!flag_rc);
lido = rxreg;
if (lido =="A") {
leitura = 1;
okleitura = 1; /I Condicao para Reinicio de
Leitura
nint = 0; /l'inicializa contagem da
interrupcao
I if
else if (lido == 'B’) leitura = 2;
if (leitura == 1 || leitura == 2 && okleitura =9){L

switch (lido)
{
case ' : reinicializar();
break;
case 'm': m=1; // habilita leitura de modo
break;
case'p': p=1,; // habilita leiturapesicéo
break;
case'f': fl=1; // habilita leitura de di@ncia de
langamento
break;
case'q': =1, /l habilita leitura de ctidade
de bolinhas/sequéncias
break;
case't' . t=1, /l habilita leitura de teamp
break;
case 's': reinicializar(); /[ STOP
break;

case 'B" npos =ind_read,;
if (modo == 1) ang_lan [npos + 1] = ang_latal [npos +

1];
break;
default: if(m==1){
m = 0; I/l desabilita leitura de
modo
stop = 0; I/l desabilita STOP
ind_pos = 0;
modo = chartoint(lido); /I leitura do modo
ind_read = 0; / Inicializa indice de
leitura
I if
elseif (p==1){
p=0; /l desabilita leitura de
posicéo
if (modo == 0) posiguais = 1; // Posi¢coes

Consecutivas Iguais
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else if (modo ==1) ang_lan_atual[ind_read+1] =

ang_lan[ind_read]; /I Atualiza Vetor de Posicaaait
switch (lido){
case '1" ang_lan[ind_read] = 0;
vel_lan[ind_read] = 0;
break;
case 2" ang_lan[ind_read] = 100;
vel_lan[ind_read] = 100;
break;
case '3" ang_lan[ind_read] = 200;
vel_lan[ind_read] = 300;
break;
case '4" ang_lan[ind_read] = 300;
vel_lan[ind_read] = 400;
break;
default: break;
} /1 switch

dif[ind_read] = ang_lan[ind_read] -
ang_lan_atual[ind_read]; // Calcula DELTA S desejad
if (diffind_read] > 0) {

sentido[ind_read] = O; Il Se
DELTA S > 0 Movimento no sentido 0
M if
else if (dif[ind_read] < 0) {
sentido[ind_read] = 1; Il Se
DELTA S < 0 Movimento no sentido 1
} /I else if
set_pwml_duty (vel_lan[0]); /l Velocidade de
Lancamento da 12 Posicéo
I if
else if (fl==1) {
fl=0;
switch (lido){ /I Frequiéncias de Lancamento
case '1l" freq_lan[ind_read] = 0.5;
break;
case 2" freq_lan[ind_read] = 1;
break;
case '3" freq_lan[ind_read] = 2;
break;
case '4" freq_lan[ind_read] = 4;
break;
default: break;
} /1 switch
ind_read++; /I Apos leitura da Frequéncia de
Lancamento, incrementa indice de leitura
}/ else if
elseif (g==1){

g=0; // Desabilita leitura de quantidade
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[* MODO TEMPO?*/

modotempo = 0; /l Modo de Quantidade
if (modo ==0) { // MODO MANUAL
switch (lido){
case '1" gquantman = 1;
break;
case '2" gquantman = 3;
break;
case '3" gquantman = 5;
break;
case '4" quantman = 10;
break;
default: break;
} I/ switch
HIif
/* MODO AUTO*/
else if (modo == 1) { // MODO
AUTOMATICO
guantman = 1;
switch (lido){
case '1" quantauto = 1;
break;
case '2" quantauto = 2;
break;
case '3" quantauto = 3;
break;
case '4" quantauto = 4;
break;
default: break;
} I/ switch
} I else if
HIif
/* MODO TEMPO */
elseif (t==1){
t=0;

modotempo = 1,
tempo_int = 0;
switch (lido){

case '1" tempo = 60 + 10;
break;

case '2" tempo =120 + 10;
break;

case '3" tempo =180 + 10;
break;

case '4" tempo = 240 + 10;
break;

default: tempo =0 + 10;

break;
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}
} /1 switch

} I if leitura
if (leitura == 2) leitura = 0;
} /I rda_isr

/********************** I nte rru pgao TI mer 0 *kkkkkk ***************/

#int_timer0
void trata_tO ()
{
// reinicia o timer 0 em 255
set_timer0(230+get_timer0());
contat+; /I Reducéo na frequéncia da Inte&ap
nint ++;
Il se ja ocorreram as interrupgdes
if (conta == valor)
{
conta = 0;
if ((ang_lan[ind_pos] != ang_lan_atual[ind_po$ini_p0 == 0) {
pescoco = 1;
flag_posigual = 0;
}
else {
pescoco = 0;
if (ang_lan [ind_pos] == ang_lan_atual [ind_p&s] ini_p0
== 1) flag_posigual = 1;
}
if ((quantman > 0 && nint > (fint - 800)/freq_lfind_pos] &&
posiguais == 1) || ini_carga == 0) realimentaddr, =
else realimentador = 0;
/I MOVIMENTACAO DO PESCOCO_ CONDICOES: DELTA S
PARA A POSICAO DESEJADA OU POSICIONAMENTO INICIAL
if (realimentador == 1) {
if (pulso[1] == 10) pulso[1] = 18;
pulso[1]--;
switch (pulso[1]) {
case 11:
output_bit (68,1);
output_bit (69,0);
output_bit (70,0);
output_bit (71,1);
break;
case 12:
output_bit (68,0);
output_bit (69,0);
output_bit (70,0);
output_bit (71,1);



break;
case 13:

output_bit (68,0);

output_bit (69,0);
output_bit (70,1);
output_bit (71,1);

break;
case 14:

output_bit (68,0);
output_bit (69,0);
output_bit (70,1);
output_bit (71,0);

break;
case 15:

output_bit (68,0);
output_bit (69,1);
output_bit (70,1);
output_bit (71,0);

break;
case 16:

output_bit (68,0);
output_bit (69,1);
output_bit (70,0);
output_bit (71,0);

break;
case 17:

output_bit (68,1);
output_bit (69,1);
output_bit (70,0);
output_bit (71,0);

break;
case 18:

output_bit (68,1);
output_bit (69,0);
output_bit (70,0);
output_bit (71,0);

break;
default: break;
} /I switch

} // Movimento do Realimentador

if (pescoco == 1){

switch (sentido[ind_pos]) {

case O:

if (pulso[0] =

pulso[0]++;

break;
case 1:

= 18) pulso[0] = 10;
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if (ini_p0 == 1) ang_lan_atual[ind_pos]++;



if (pulso[0] == 11) pulso[0] = 19;
pulso[0]--;
if (ini_p0 == 1) ang_lan_atual[ind gpe;
break;

default: break;
} // sentido de movimento
switch (pulso[0]) {

case 11:
output_bit (64,1);
output_bit (65,0);
output_bit (66,0);
output_bit (67,1);

break;

case 12:
output_bit (64,0);
output_bit (65,0);
output_bit (66,0);
output_bit (67,1);
break;

case 13:
output_bit (64,0);
output_bit (65,0);
output_bit (66,1);
output_bit (67,1);
break;

case 14:
output_bit (64,0);
output_bit (65,0);
output_bit (66,1);
output_bit (67,0);
break;

case 15:
output_bit (64,0);
output_bit (65,1);
output_bit (66,1);
output_bit (67,0);

break;

case 16:
output_bit (64,0);
output_bit (65,1);
output_bit (66,0);
output_bit (67,0);
break;

case 17:
output_bit (64,1);
output_bit (65,1);
output_bit (66,0);
output_bit (67,0);
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break;

case 18:
output_bit (64,1);
output_bit (65,0);
output_bit (66,0);
output_bit (67,0);
break;

default: break;
} /1 switch

} /I Movimentacao do pescogo

} /I'if conta == valor
} // trata_tO

/***** TIMER 1 *****/

#int_timerl
void trata_t1 ()
{
set_timer1(65200+get_timerl1());
if (flag_posigual == 1){
/* Modo Automatico */
if (modo ==1) {
if (ind_pos == npos && leitura != 1){ /Il Se as
posicdes se igualaram e ndo esta lendo.
output_bit(pin_c0,1);
if (quantauto > 0) {
quantauto --;
usart_transmite (stat_quant);
ang_lan_atual[0] = ang_lan_atual[npos + 1];
dif[0] = ang_lan [0] - ang_lan_atual [O];
if (dif[0] > 0) sentido[0] = O;
else sentido[0] = 1;
set_pwml_duty (vel_lan[0]);
for (j = 1; ] <= npos; j++) ang_lan_atual[jlang_lan
[-11;
I if
else {
/* MODO TEMPO */
if (modotempo == 0) reinicializar ();
else if (modotempo ==1) {
for (j = 1; ] < 10; j++) ang_lan_atual[j] = ani@n [j-1];

Y/ else if
npos = 0;
} 1/ else
ind_pos = 0;

I if
else if (ind_pos !'= npos && leitura != 1) {
if (quantman == 0){
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gquantman = 1;
ind_pos++;
set_pwml_duty (vel_lan[ind_pos]);
HIif
} 1 else
output_bit(pin_c1,1);
HIif
}
}

/********************** Maln *kkkkkkkkkkkkkkkkkkhkkkk /

void main()

{
char envio_inicio [10] = "AsokB";

/I habilita as interrupcdes global, timer O e reéep
enable_interrupts(global | int_timer0);
enable_interrupts (int_timerl);
enable_interrupts(int_rda);

/I configura o timer O para clock interno e prescdividindo por 2
setup_timer_0 (RTCC_INTERNAL | RTCC_DIV_2);
set_timer0(230); // inicia o timer 0 em 230
setup_timer_1 ( T1_INTERNAL | T1_DIV_BY_1);
set_timer1(65000); // inicia o timer 0 em 65000

/*********** ConflguraQéO do PWM ***********/
setup_timer_2 (T2_DIV_BY_16, 248, 1); // timer220 khz
setup_ccpl (ccp_pwm); // configura CCP1 pandorPWM
set_pwml_duty (0); // configura o ciclo atenm O (desligado)

[rrexxrxkkixk nicializacdo de Comunicacao e de LCDx **rxkkkxx/
usart_inicializa (25,1);

[rrxxkirk Inicializagdo de Variaveis *rrxkkkirkk |

sentido[0] = 0;

sentido[1] = 1;

pulso[0] = 10;

pulso[l] = 18;

vel_lan[0] = 0;

ang_lan [0] = 0;

ang_lan_atual[0] = 0;

output_bit (pin_b7,1);

while (true){
[**** ENTRADAS****/
if (input (pin_b3) ==1) {
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if (quantman > 0 && nint >500) {

guantman --; // Decrementa quantidade
nint = 0; // Reinicia Contagem de Interrupgdes

usart_transmite (stat_quant);
HIif
} /I Sensor de Langamento

/I Leitura do Sensor de Carga de Bolinhas
if (input (pin_b2) == 0){

sensorcarga ++;

if (sensorcarga > 3000) {

ini_carga = 0; //acionar depois
usart_transmite (stat_ncarga);
HIif
} /I Sensor de Carga
else {
ini_carga = 1;
sensorcarga = 0;
usart_transmite (stat_ycarga);
}

/I Leitura do Sensor de Posicéo Inicial
if (input(pin_b1) ==1) ini_p0 = 1;
if ((ini_p0 ==1 && ini_carga == 1) && flag_ini ==0) {
flag_ini = 1;
ang_lan_atual[0] = 0;
valor = 1;
usart_transmite (envio_inicio);
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/*
* HMI.java
*

* Created on 30 de Maio de 2009, 15:40
*/

package controle;

import controle.*;

import java.awt.event.KeyEvent;
import java.io.IOException;

import javax.swing.plaf.FileChooserUl;

/**

*

* @author Robson
*/
public class HMI extends javax.swing.JFrame {

[** Creates new form HMI */

public HMI() {
c=new Controle(this);
comm=new Comunicacao("COM4",c);
c.setComm(comm);
comm.start();
initComponents();
AutoPanel.setVisible(false);
guantautoComboBox.setVisible (false);
yinicialLabel.setVisible (false);
ycargalabel.setVisible (false);
statquantLabel.setVisible(false);
valorquantLabel.setVisible(false);
stattempolLabel.setVisible (false);
valortempolLabel.setVisible (false);
inicialLabel.setText("Inicializando!");
cargalLabel.setText("Descarregado!!");

Mesa.add(P1);

P1.setBounds(30, 300, 20, 20);
Mesa.add(P2);

P2.setBounds(70, 300, 20, 20);
Mesa.add(P3);

P3.setBounds(150, 300, 20, 20);
Mesa.add(P4);

P4.setBounds(190, 300, 20, 20);
this.atualizaLog("Pressione o Botéao Stgrt."



void resetar (){
c.ind_seq =0;
c.ComandoFinal = ";
c.envio = 0;
c.addPasso = 0;
c.nPasso = 0;
c.segpas =",
c.seqfreq="";

for (inti=0; i< 11; i++)
c.codauto[i] ="

}

proglist.removeAll();

loglist.removeAll();

}

void atualizaLog(String string) {
loglist.add(loglist.getitemCount()+": "+stg);
loglist.select(loglist.getitemCount()-1);

}

void atualizaProg (int topico) {
proglist.removeAll();
proglist.add("Passo "+c.nPasso);
proglist.add("Sequéncia: "+ c.seqpas);
proglist.add("Frequéncia de Lancamentoc.seqfreq);
if (c.quant.equals("-")){
proglist.add("Tempo: " + c.tempo);
}
else {
proglist.add("Quantidade: " + c.quant);

}
}

/** This method is called from within the consttor to

* initialize the form.

* WARNING: Do NOT modify this code. The contesf this method is
* always regenerated by the Form Editor.

*/

Il <editor-fold defaultstate="collapsed" desGeherated Code">
private void initComponents() {

fileChooser = new javax.swing.JFileChooser(
buttonGroupl = new javax.swing.ButtonGrqup(
MainPanel = new javax.swing.JPanel();

P1 = new javax.swing.JButton();

P2 = new javax.swing.JButton();

P4 = new javax.swing.JButton();
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P3 = new javax.swing.JButton();

Mesa = new javax.swing.JLabel();

StartStop = new javax.swing.JLabel();
startstopToggleButton = new javax.swinggdleButton();
manualPanel = new javax.swing.JPanel();

jLabel3 = new javax.swing.JLabel();
fregqComboBox = new javax.swing.JComboBox();
bolinhaLabel = new javax.swing.JLabel();
autoRadioButton = new javax.swing.JRadio&u(;
manualRadioButton = new javax.swing.JRadit@();
jLabel2 = new javax.swing.JLabel();

JPanel5 = new javax.swing.JPanel();
statquantLabel = new javax.swing.JLabel();
valorquantLabel = new javax.swing.JLabel();
ninicializaLabel = new javax.swing.JLabgl()
yinicialLabel = new javax.swing.JLabel();
inicialLabel = new javax.swing.JLabel();
ncargalLabel = new javax.swing.JLabel();
ycargalLabel = new javax.swing.JLabel();
cargalLabel = new javax.swing.JLabel();
stattempolLabel = new javax.swing.JLabel();
valortempoLabel = new javax.swing.JLabel();
jPanel3 = new javax.swing.JPanel();

loglist = new java.awt.List();

guantLabel = new javax.swing.JLabel();
guantmanComboBox = new javax.swing.JCombgBo
guantautoComboBox = new javax.swing.JConthgB
AutoPanel = new javax.swing.JPanel();
inserirpassoButton = new javax.swing.JBu{to
repetirButton = new javax.swing.JButton();
jLabelll = new javax.swing.JLabel();

jLabell2 = new javax.swing.JLabel();

jPanel4 = new javax.swing.JPanel();

proglist = new java.awt.List();

jLabell3 = new javax.swing.JLabel();
tempoComboBox = new javax.swing.JComboBox()
resetarButton = new javax.swing.JButton();
jLabel4 = new javax.swing.JLabel();

setDefaultCloseOperation(javax.swing.Win@mustants.EXIT_ON_CLOSE);
setTitle("LANCADOR 2009");

setBounds(new java.awt.Rectangle(0, 0, 500));

setCursor(new java.awt.Cursor(java.awt.QUBEFAULT_CURSOR));
setForeground(java.awt.Color.white);

MainPanel.setBorder(javax.swing.BorderFactory.@€dliedBorder(javax.swing.Bo
rderFactory.createEtchedBorder(), "Main"));
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MainPanel.setAlignmentX(0.0F);
MainPanel.setAlignmentY(0.0F);
MainPanel.setMinimumSize(new java.awt.Disien(280, 450));
MainPanel.setPreferredSize(new java.awtddision(267, 470));

P1.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/1.JPG"))); //
NOI18N

P1.setBorder(javax.swing.BorderFactorym&mptyBorder(1, 1, 1, 1));

P1.addMouseListener(new java.awt.event.MAdsapter() {

public void mouseClicked(java.awt.evilduseEvent evt) {
P1MouseClicked(evt);

}
D;

P2.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/2.JPG"))); //
NOI18N

P2.setBorder(javax.swing.BorderFactoryi@@ampoundBorder());

P2.addMouseListener(new java.awt.event.MAdsapter() {

public void mouseClicked(java.awt.evilduseEvent evt) {
P2MouseClicked(evt);

}
D;

P4.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/4.JPG"))); /I
NOI18N

P4.setBorder(javax.swing.BorderFactory i@@ampoundBorder());

P4.addMouseListener(new java.awt.event.MAdsapter() {

public void mouseClicked(java.awt.evitduseEvent evt) {
P4MouseClicked(evt);

}
D;

P3.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/3.JPG"))); //
NOI18N

P3.setBorder(javax.swing.BorderFactoryi@@ampoundBorder());

P3.addMouseListener(new java.awt.event.MAdsapter() {

public void mouseClicked(java.awt.evitduseEvent evt) {
P3MouseClicked(evt);

}
D;

Mesa.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/Mesa_Posi¢des.JP
G")); // NOI18N
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StartStop.setFont(new java.awt.Font("Tahpi®ald));
StartStop.setForeground(new java.awt.CRE5( 153, 51));
StartStop.setText("Start/ Stop");

startstopToggleButton.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("foteficones/start_stop.JPG")));
/I NOI18N

startstopToggleButton.addMouseListener(jea.awt.event.MouseAdapter()
{

public void mouseClicked(java.awt.evilduseEvent evt) {
startstopToggleButtonMouseClickete
}
D;

org.jdesktop.layout.GroupLayout MainPangtua = new
org.jdesktop.layout.GroupLayout(MainPanel);

MainPanel.setLayout(MainPanelLayout);

MainPanelLayout.setHorizontalGroup(

MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdesktgpuia GroupLayout.LEADING)
.add(MainPanelLayout.createSequent@@()
.addContainerGap()

.add(MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdasktyout. GroupLayout.LEAD
ING)

.add(Mesa)

.add(MainPanelLayout.create gatjalGroup()

.add(MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgsktyout. GroupLayout. TRAI
LING)
.add(org.jdesktop.latyGuoupLayout.LEADING,
MainPanelLayout.createSequentialGroup()
.add(P1, org.jdegklayout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,
20, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE)
.add(34, 34, 34)
.add(P2, org.jdegklayout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,
20, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_S)ZE)
.add(startstopToggleBut
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 44,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE))

.add(MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgsktyout. GroupLayout.LEAD
ING)
.add(MainPanelLayowgate SequentialGroup()
.add(40, 40, 40)
.add(P3, org.jdegklayout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,
20, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
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.add(45, 45, 45)

.add(P4, org.jdesklayout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,
20, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _S)ZE)

.add(org.jdesktop.laty@uoupLayout. TRAILING,

MainPanelLayout.createSequentialGroup()

.addPreferredGag(desktop.layout.LayoutStyle. RELATED,
57, Short. MAX_VALUE)

.add(StartStop)

.add(30, 30, 30))))

.addContainerGap(11, Short. MAX_VAE))
);

MainPanelLayout.setVerticalGroup(

MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdesktgpuia GroupLayout.LEADING)
.add(org.jdesktop.layout.GroupLayoutATRNG,
MainPanelLayout.createSequentialGroup()
.add(Mesa)
.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. RELATED, 34,
Short. MAX_VALUE)

.add(MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdasktyout. GroupLayout.LEAD
ING)

.add(P1, org.jdesktop.layoub@iayout. PREFERRED_SIZE, 20,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)

.add(P2, org.jdesktop.layoub@iayout. PREFERRED_SIZE, 20,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)

.add(P3, org.jdesktop.layoub@iayout. PREFERRED_SIZE, 20,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)

.add(P4, org.jdesktop.layoub@iayout. PREFERRED_SIZE, 20,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE))

.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. RELATED, 24,

Short.MAX_VALUE)

.add(MainPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgsktyout. GroupLayout. TRAI
LING)
.add(startstopToggleButton)
.add(StartStop))
.add(17, 17, 17))

manualPanel.setBorder(javax.swing.BorderFactorgterigtledBorder(javax.swing.
BorderFactory.createEtchedBorder(), "Manual™));

jLabel3.setFont(new java.awt.Font("Tahontg18));
jLabel3.setForeground(new java.awt.Colos(2E53, 51));
jLabel3.setText("Frequéncia®);
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fregqComboBox.setModel(new javax.swing.D#faomboBoxModel(new

String[] { "0.5", "1", "2", "4" }));

fregqComboBox.setBorder(javax.swing.BorderFactogateCompoundBorder());

fregqComboBox.addActionListener(new java.awent.ActionListener() {
public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {
fregqComboBoxActionPerformed(evt);

}
D

bolinhaLabel.setlcon(new

javax.swing.Imagelcon(getClass().getResource("fotaricones/bolinhas.JPG"))); //
NOI18N

buttonGroupl.add(autoRadioButton);
autoRadioButton.setFont(new java.awt.Fdrafioma”, 0, 18));
autoRadioButton.setForeground(new java@br(255, 153, 51));
autoRadioButton.setText("Automatico");
autoRadioButton.addActionListener(new javd.event.ActionListener() {
public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {
autoRadioButtonActionPerformed(gvt)

}
D

buttonGroupl.add(manualRadioButton);
manualRadioButton.setFont(new java.awt.fdatoma", 0, 18));
manualRadioButton.setForeground(new javiaGolor(255, 153, 51));
manualRadioButton.setSelected(true);
manualRadioButton.setText("Manual®);
manualRadioButton.addActionListener(newajawt.event.ActionListener() {

public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {

manualRadioButtonActionPerformed)ev
}

D;

jLabel2.setFont(new java.awt.Font("Tahontga'24));
jLabel2.setForeground(new java.awt.Coldb(2Eb3, 0));
jLabel2.setText("Modo");

jPanel5.setBorder(javax.swing.BorderFactory.credleiBorder(javax.swing.Borde
rFactory.createEtchedBorder(), "Status”, javax.gvidarder.TitledBorder. CENTER,
javax.swing.border.TitledBorder.DEFAULT_POSITIONsw
java.awt.Font("Courier New", 1, 24))); // NOI18N

jPanel5.setLayout(new org.netbeans.lib.girdeAbsoluteLayout());

statquantLabel.setFont(new java.awt.Fora(li@r New", 1, 18)); // NOI18N
statquantLabel.setForeground(new java.aidr@D, 51, 204));
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statquantLabel.setHorizontalAlignment(jagawng.SwingConstants.RIGHT);

statquantLabel.setText("Quantidade");

jPanel5.add(statquantLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(20, 11, -1));

valorquantLabel.setFont(new java.awt.F@Do{irier New", 1, 18));
valorquantLabel.setForeground(new java@witr(0, 51, 204));

valorqguantLabel.setHorizontalAlignment(javax.swiBgingConstants. CENTER);
valorquantLabel.setText("10");
jPanel5.add(valorquantLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(120, 50, 20));

ninicializaLabel.setBackground(new java.&metor(255, 0, 0));
ninicializaLabel.setForeground(new java.@etor(255, 0, 0));
ninicializaLabel.setText("gfsg");
ninicializaLabel.setOpaque(true);
jPanel5.add(ninicializaLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(80 20, 20));

yinicialLabel.setBackground(new java.awi@(®, 255, 0));

yinicialLabel.setOpaque(true);

jPanel5.add(yinicialLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(60 28, 20));

inicialLabel.setFont(new java.awt.Font("@euNew", 1, 18));

inicialLabel.setForeground(new java.awt@(@, 51, 204));

inicialLabel.setHorizontalAlignment(javawisng.SwingConstants.CENTER);

inicialLabel.setText("Inicializando!");

jPanel5.add(inicialLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(200;1, -1));

ncargalabel.setBackground(new java.awt.28®, 0, 0));
ncargalLabel.setForeground(new java.awt.C2b5, 0, 0));
ncargalLabel.setText("gfsg");
ncargalLabel.setOpaque(true);
jPanel5.add(ncargalLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(80 28, 20));

ycargalabel.setBackground(new java.awt.ff0)@55, 0));

ycargalLabel.setOpaque(true);

jPanel5.add(ycargalabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(60 28, 20));

cargalLabel.setFont(new java.awt.Font("Gauxew", 1, 18)); // NOI18N
cargalabel.setForeground(new java.awt.Q@|d&l, 204));
cargalabel.setHorizontalAlignment(javaxisgvBwingConstants.CENTER);
cargalLabel.setText("Descarregado!!");
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jPanel5.add(cargalLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(800;1, -1));

stattempolLabel.setFont(new java.awt.Forg(ii@r New", 1, 18)); // NOI18N

stattempolLabel.setForeground(new java.astd@, 51, 204));

stattempolLabel.setText("Tempo");

jPanel5.add(stattempolLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(30, 80, 20));

valortempoLabel.setFont(new java.awt.Fd&@{irier New", 1, 18)); // NOI18N
valortempolLabel.setForeground(new java@elor(0, 51, 204));

valortempoLabel.setHorizontalAlignment(javax.swiBgingConstants. CENTER);
valortempolLabel.setText("20");
jPanel5.add(valortempoLabel, new
org.netbeans.lib.awtextra.AbsoluteConstraints(150, 50, 20));

jPanel3.setBorder(javax.swing.BorderFactory.credleiBorder(javax.swing.Borde
rFactory.createEtchedBorder(), "Log", javax.swimgder. TitledBorder. CENTER,
javax.swing.border.TitledBorder.DEFAULT_POSITIONsw
java.awt.Font("Courier New", 1, 24))); // NOI18N

loglist.setBackground(new java.awt.Colo00));
loglist.setForeground(new java.awt.Color(304, 0));

org.jdesktop.layout.GroupLayout jPanel3Latys new
org.jdesktop.layout.GroupLayout(jPanel3);

jPanel3.setLayout(jPanel3Layout);

JPanel3Layout.setHorizontalGroup(

JPanel3Layout.createParallelGroup(org.jdesktopuay@roupLayout. LEADING)
.add(jPanel3Layout.createSequential@fou
.addContainerGap()
.add(loglist, org.jdesktop.layoubGpLayout. DEFAULT_SIZE, 290,
Short.MAX_VALUE)
.addContainerGap())
);
jPanel3Layout.setVerticalGroup(

jPanel3Layout.createParallelGroup(org.jdesktopuaydroupLayout. LEADING)
.add(jPanel3Layout.createSequential@fou
.add(loglist, org.jdesktop.layoubGpLayout. PREFERRED_SIZE, 80,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
.addContainerGap(org.jdesktop.lay@roupLayout. DEFAULT_SIZE,
Short. MAX_VALUE))

);
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guantLabel.setFont(new java.awt.Font("TahgrQ, 18));
guantLabel.setForeground(new java.awt.@%%, 153, 51));
guantLabel.setText("Quantidade™);

guantmanComboBox.setModel(new javax.swiefaDlitComboBoxModel(new
String[] { "1", "3", "5", "10", "-" }));

guantmanComboBox.setBorder(javax.swing.BorderFastmrateCompoundBorder(
);
guantmanComboBox.addActionListener(new jawaevent.ActionListener() {
public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {
guantmanComboBoxActionPerformed(evt

}
D;

guantautoComboBox.setModel(new javax.svidefaultComboBoxModel(new
String[] { "1, "2", "3", "4", "' });
guantautoComboBox.addActionListener(nevajawt.event.ActionListener() {
public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {
guantautoComboBoxActionPerformetfev

}
D;

org.jdesktop.layout.GroupLayout manualPaagbut = new
org.jdesktop.layout.GroupLayout(manualPanel);

manualPanel.setLayout(manualPanelLayout);

manualPanelLayout.setHorizontalGroup(

manualPanelLayout.createParallelGroup(org.jdeskpput. GroupLayout. LEADIN
G)
.add(manualPanelLayout.createSequ&rbailp()

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)
.add(manualPanelLayout.creaga8etialGroup()
.add(14, 14, 14)
.add(jLabel2)
.add(12, 12, 12)

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)
.add(manualRadioButton)
.add(autoRadioButton)))
.add(manualPanelLayout.creaje8etialGroup()
.add(14, 14, 14)
.add(bolinhaLabel)
.add(19, 19, 19)
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.add(freqComboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 50,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.add(30, 30, 30)

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)
.add(quantmanComboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 50,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)
.add(quantautoComboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 40,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE)))
.add(manualPanelLayout.creaje8etialGroup()
.add(14, 14, 14)
.add(jLabel3, org.jdesktapout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,
100, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_$IZE
.add(30, 30, 30)
.add(quantLabel)))
.add(32, 32, 32))
.add(jPanel3, org.jdesktop.layout.Glaaymut. DEFAULT _SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, Shgi&X_VALUE)
.add(org.jdesktop.layout.GroupLayoutATRNG, jPanel5,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, 3&hort. MAX_ VALUE)

manualPanelLayout.setVerticalGroup(

manualPanelLayout.createParallelGroup(org.jdeskapput. GroupLayout.LEADIN
G)
.add(manualPanelLayout.createSequ&rtalp()
.add(10, 10, 10)

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)
.add(jLabel2)
.add(manualRadioButton)
.add(manualPanelLayout.creaga8etialGroup()
.add(30, 30, 30)
.add(autoRadioButton)))
.add(19, 19, 19)

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)

.add(bolinhaLabel)

.add(quantmanComboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
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.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orckjdpdayout.GroupLayout. TR
AILING, false)
.add(org.jdesktop.layoub@sLayout.LEADING, freqComboBox)
.add(org.jdesktop.layoub@rLayout.LEADING,
guantautoComboBox)))
.add(13, 13, 13)

.add(manualPanelLayout.createParallelGroup(orgkjdpdayout.GroupLayout.LEA
DING)

.add(jLabel3)

.add(quantLabel))
.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. RELATED)
.add(jPanel3, org.jdesktop.layounipLayout. PREFERRED_SIZE,

org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)
.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. RELATED)
.add(jPanel5, org.jdesktop.layouipLayout. PREFERRED_SIZE, 190,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
.add(12, 12, 12))
);

AutoPanel.setBorder(javax.swing.BorderFactory.@€gledBorder(javax.swing.Bo
rderFactory.createEtchedBorder(), "Auto"));

AutoPanel.setAlignmentX(0.0F);

AutoPanel.setAlignmentY(0.0F);

AutoPanel.setPreferredSize(new java.awtddision(310, 460));

inserirpassoButton.setText("INSERIR PASSQO")
inserirpassoButton.addMouseListener(newa.g@vt.event.MouseAdapter() {
public void mouseClicked(java.awt.evBiduseEvent evt) {
inserirpassoButtonMouseClicked(evt)
}
D;

repetirButton.setText("REPETIR PASSQO");
repetirButton.addMouseListener(new java.avént.MouseAdapter() {
public void mouseClicked(java.awt.evitduseEvent evt) {
repetirButtonMouseClicked(evt);
}
D;

jLabelll.setlcon(new
javax.swing.lmagelcon(getClass().getResource("fotarticones/Relégio.JPG"))); //
NOI18N

jLabell2.setFont(new java.awt.Font("Tahon@ga'24));



78

jLabell2.setForeground(new java.awt.Coleb(2153, 0));
jLabell2.setText("Tempo");

jPanel4.setBorder(javax.swing.BorderFactory.credleiBorder(javax.swing.Borde
rFactory.createEtchedBorder(), "Programacéo damorei
javax.swing.border.TitledBorder. DEFAULT_JUSTIFICATN,
javax.swing.border.TitledBorder.DEFAULT_POSITIONsw
java.awt.Font("Tahoma", 0, 24))); // NOI18N

org.jdesktop.layout.GroupLayout jPanel4Liatys new
org.jdesktop.layout.GroupLayout(jPanel4);

jPanel4.setLayout(jPanel4Layout);

JPanel4Layout.setHorizontalGroup(

JPaneld4Layout.createParallelGroup(org.jdesktopuay@roupLayout. LEADING)
.add(jPanel4Layout.createSequential@fou
.addContainerGap()
.add(proglist, org.jdesktop.lay@roupLayout. PREFERRED_SIZE, 242,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
.addContainerGap(org.jdesktop.lay@roupLayout. DEFAULT_SIZE,
Short. MAX_VALUE))
);

JPaneld4Layout.setVerticalGroup(

JPaneld4Layout.createParallelGroup(org.jdesktopuay@roupLayout. LEADING)
.add(jPanel4Layout.createSequential@fou
.add(proglist, org.jdesktop.lay@roupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, ShigaX_VALUE)
.addContainerGap())
);

jLabell3.setFont(new java.awt.Font("Tahon@ga'24));
jLabell13.setForeground(new java.awt.ColeB(2153, 0));
jLabell3.setText("Min");

tempoComboBox.setModel(new javax.swing.Di2omboBoxModel(new
String[] { "-", "1", "2", "3", "4" }));
tempoComboBox.addActionListener(new java.event.ActionListener() {
public void actionPerformed(java.aweerizActionEvent evt) {
tempoComboBoxActionPerformed(evt);

}
D

resetarButton.setText("RESETAR PASSQO");
resetarButton.addMouseListener(new javaeaneht.MouseAdapter() {
public void mouseClicked(java.awt.evilduseEvent evt) {
resetarButtonMouseClicked(evt);
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}
D;

org.jdesktop.layout.GroupLayout AutoPangtha = new
org.jdesktop.layout.GroupLayout(AutoPanel);

AutoPanel.setLayout(AutoPanelLayout);

AutoPanelLayout.setHorizontalGroup(

AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdesktgpuia GroupLayout.LEADING)
.add(AutoPanelLayout.createSequent@li()

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout. GroupLayout.LEAD
ING)
.add(AutoPanelLayout.createetjalGroup()
.add(29, 29, 29)

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout.GroupLayout.LEAD
ING)
.add(org.jdesktop.laty@uoupLayout. TRAILING,
AutoPanelLayout.createSequentialGroup()
.add(jLabel1l)
.addPreferredGag(desktop.layout.LayoutStyle. RELATED,
31, Short. MAX_VALUE)

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout.GroupLayout.LEAD
ING)

.add(jLabel12,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 95,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.add(AutoParelbut.createSequentialGroup()

.add(10, 10)

.add(tempotboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE, 44,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)

.add(25, 25)

.add(jLabg)))

.add(60, 60, 60))

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout.GroupLayout. TRAI
LING, false)

.add(org.jdesktagdut.GroupLayout.LEADING,
inserirpassoButton, org.jdesktop.layout.GroupLayoEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, ShigaX_VALUE)

.add(org.jdesktagdut.GroupLayout.LEADING, repetirButton,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, Shgi&X_VALUE)

.add(org.jdesktagdut.GroupLayout.LEADING,
resetarButton))))
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.add(AutoPanelLayout.create @atjalGroup()

.addContainerGap()

.add(jPanel4, org.jdeskimyput.GroupLayout. PREFERRED _SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE)))

.addContainerGap())
);

AutoPanelLayout.setVerticalGroup(

AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdesktgpuia GroupLayout.LEADING)
.add(AutoPanelLayout.createSequent@li()
.add(24, 24, 24)

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout.GroupLayout.LEAD
ING, false)
.add(AutoPanelLayout.create®etjalGroup()
.add(jLabel12)
.addPreferredGap(org.jdeghayout.LayoutStyle. RELATED,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, Shigh X _VALUE)

.add(AutoPanelLayout.createParallelGroup(org.jdgskiyout.GroupLayout.LEAD
ING)

.add(tempoComboBox,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout.PREFERRED_SIZE)

.add(jLabel13)))

.add(jLabel11, org.jdesktopdayGroupLayout.PREFERRED_SIZE,
73, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _S)ZE)

.add(18, 18, 18)

.add(inserirpassoButton,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE, 27,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.add(18, 18, 18)

.add(repetirButton, org.jdesktopdat. GroupLayout. PREFERRED _SIZE,
28, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.add(18, 18, 18)

.add(resetarButton, org.jdesktoia. GroupLayout. PREFERRED _SIZE,
27, org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED _SIZE)

.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. UNRELATED)

.add(jPanel4, org.jdesktop.layoumipLayout. PREFERRED_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.add(109, 109, 109))

);

jLabel4.setFont(new java.awt.Font("Tahontg'36));
jLabel4.setHorizontalAlignment(javax.swiBguingConstants.CENTER);
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jLabel4.setText("Rob6é Lancador");

org.jdesktop.layout.GroupLayout layout swne
org.jdesktop.layout.GroupLayout(getContentPane());
getContentPane().setLayout(layout);
layout.setHorizontalGroup(
layout.createParallelGroup(org.jdeskeymut.GroupLayout.LEADING)
.add(layout.createSequentialGroup()

.addContainerGap()

.add(manualPanel, org.jdesktopuayaroupLayout. PREFERRED_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)

.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. RELATED)

.add(layout.createParallelGroup(org.jdesktop.layargupLayout. LEADING)
.add(jLabel4)
.add(layout.createSequential@(p
.add(MainPanel,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE,,280
org.jdesktop.layout.GroupLayout. PREFERRED_SIZE)
.addPreferredGap(org.jdeghayout.LayoutStyle. UNRELATED)
.add(AutoPanel, org.jdegkiimyout. GroupLayout. DEFAULT_SIZE,
306, Short. MAX_VALUE)))
.addContainerGap())
);

layout.setVerticalGroup(
layout.createParallelGroup(org.jdeskeymut.GroupLayout.LEADING)
.add(layout.createSequentialGroup()
.add(13, 13, 13)
.add(jLabel4)
.addPreferredGap(org.jdesktop.lay@youtStyle. UNRELATED)

.add(layout.createParallelGroup(org.jdesktop.layaradupLayout. TRAILING, false)
.add(org.jdesktop.layout.Groapaut. LEADING, AutoPanel,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, 58hort. MAX_VALUE)
.add(org.jdesktop.layout.Groapaut.LEADING, MainPanel,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, 58hort. MAX_VALUE)
.add(org.jdesktop.layout.Groapaut. LEADING, manualPanel,
org.jdesktop.layout.GroupLayout. DEFAULT_SIZE, 58hort. MAX_VALUE))
.addContainerGap(org.jdesktop.laydwouplLayout. DEFAULT _SIZE,
Short. MAX_VALUE))

);

pack();
}I </editor-fold>

private void manualRadioButtonActionPerformed(javé.event.ActionEvent evt) {
c.quant ="1"
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manualPanel.setVisible(true);

AutoPanel.setVisible(false);

guantmanComboBox.setVisible(true);

guantautoComboBox.setVisible (false);

resetar();

atualizaLog("Pressione o Botao Start");

if (startstopToggleButton.isSelected()){
startstopToggleButton.doClick();

}

c.modo =0;

}

private void autoRadioButtonActionPerformed(java.awent.ActionEvent evt) {
manualPanel.setVisible(true);
AutoPanel.setVisible(true);
guantmanComboBox.setVisible (false);
guantautoComboBox.setVisible (true);
repetirButton.setVisible(false);
resetarButton.setVisible(false);
resetar ();
atualizaLog("Selecione Inserir Passo.");
if (startstopToggleButton.isSelected()){

startstopToggleButton.doClick();

}
c.modo =1;
c.quant ="1"

}

private void freqComboBoxActionPerformed(java.awemt. ActionEvent evt) {
int fcombobox = freqComboBox.getSelectedIndex()
if (fcombobox == 0.5){

c.freq ="1";
c.valorfreq = "0.5";

}

else if (fcombobox == 1){
c.freq ="2";
c.valorfreq = "1";

}

else if (fcombobox == 2){
c.freq ="3";

c.valorfreq = "2";

else if (fcombobox == 4){
c.freq ="4";
c.valorfreq = "4",

}

System.out.printin("Frequencia alterada™);
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private void quantmanComboBoxActionPerformed(jawd.@vent.ActionEvent evt)

{

}

String gcombobox = (String) quantmanComboBaggkecteditem();
if (qcombobox.equals("1")){

c.quant ="1"

}

else if (qcombobox.equals("3")){
c.quant = "2";

}

else if (gcombobox.equals("5"))}{
c.quant ="3";

}

else if (qcombobox.equals("10")){
c.quant = "4";

}

else if (qcombobox.equals("-")){
c.quant ="-";

}

System.out.printin("Quantidade alterada™);

private void quantautoComboBoxActionPerformed(javd.event.ActionEvent evt)

{

String gcombobox = (String) quantautoComboBaEgkecteditem();

if (gcombobox.equals("-")) {
tempoComboBox.setVisible(true);
guantautoComboBox.setVisible(false);

}

else {
tempoComboBox.setVisible(false);
c.tempo ="-";

}

if (qcombobox.equals("1")){
c.quant ="1"

}

else if (qcombobox.equals("2")){
c.quant = "2";

else if (gcombobox.equals("3"))}{

c.quant = "3";

}

else if (qcombobox.equals("4")){
c.quant = "4";

}
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else if (qcombobox.equals("-")){
c.quant ="-";
}

}

private void startstopToggleButtonMouseClicked(jav&.event.MouseEvent evt) {
if (c.control == 0) c.inicio = 1;
P1.setVisible(true);
P2.setVisible(true);
P3.setVisible(true);
P4.setVisible(true);
freqComboBox.setVisible(true);
if (startstopToggleButton.isSelected()){
c.start = 1,
if (c.modo ==1){
if (c.quant.equals("-") && c.tempo.eds@-")){
if (c.quant.equals("-")) quantautmiboBox.setVisible(true);
else tempoComboBox.setVisible(true)
c.start = 0;
startstopToggleButton.doClick();
atualizaLog("Selecione Tempo ou Qigade.");

}
else {
if (c.ind_seq <= 1){
c.start = 0;
startstopToggleButton.doCligk()
atualizaLog("Insira Posi¢codsrequéncias.”);
}
else {

if (c.quant.equals("-")){
valortempoLabel.setVisilie¢);
valortempolLabel.setTex&mpo);
stattempolabel.setVisiliag);
statquantLabel.setVisilddge);
valorquantLabel.setVisilfdége);
c.ntempo = tempoComboBotSgéectedindex();

}

else if (c.tempo.equals ("-"){
valortempolLabel.setVisiliddge);
stattempolLabel.setVisildége);
statquantLabel.setVisibiag);
valorquantLabel.setVisitie¢);
valorquantLabel.setText(ant);
c.nquant = quantmanCombaoBetSelectedIindex();

}

c.enviarComando("8");
atualizaLog("Selecione RepBasso ou Inserir Passo.");
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repetirButton.setVisible(true);

}
}

} else if (c.modo == 0){
atualizaLog("Selecione Frequéncia, Qdade e Posi¢do.");

}
} else {
if (c.modo ==1) {
c.start = 0;
c.stop = 1;

atualizaLog("Selecione Repetir Passtnsarir Passo.");

}
if (c.modo ==0) {

c.start = 0;
c.stop = 1;
atualizaLog("Selecione Start para Rxami");

}

}
}

private void P3MouseClicked(java.awt.event.MousetEet) {
c.enviarComando("3");
if (c.ind_seq >=6){
P1.setVisible(false);
P2.setVisible(false);
P3.setVisible(false);
P4.setVisible(false);
fregqComboBox.setVisible(false);
guantautoComboBox.setVisible(false);
tempoComboBox.setVisible(false);

}
}

private void P4MouseClicked(java.awt.event. Mousetet) {
c.enviarComando("4");
if (c.ind_seq >=6){
P1.setVisible(false);
P2.setVisible(false);
P3.setVisible(false);
P4.setVisible(false);
freqComboBox.setVisible(false);
guantautoComboBox.setVisible(false);
tempoComboBox.setVisible(false);

}
}

private void P2MouseClicked(java.awt.event. Mousetet) {



}
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c.enviarComando("2");
if (c.ind_seq >=6){

}

P1.setVisible(false);
P2.setVisible(false);
P3.setVisible(false);
P4.setVisible(false);
fregqComboBox.setVisible(false);
guantautoComboBox.setVisible(false);
tempoComboBox.setVisible(false);

private void P1MouseClicked(java.awt.event. Mousetet) {
c.enviarComando("1");
if (c.ind_seq >=6){

}

}

P1.setVisible(false);
P2.setVisible(false);
P3.setVisible(false);
P4.setVisible(false);
fregqComboBox.setVisible(false);
guantautoComboBox.setVisible(false);
tempoComboBox.setVisible(false);

private void resetarButtonMouseClicked(java.awtrg\douseEvent evt) {
resetar();

atualizaLog("Selecione Inserir Passo.");

if (startstopToggleButton.isSelected()){

}

}

startstopToggleButton.doClick();

private void tempoComboBoxActionPerformed(java.awent.ActionEvent evt) {
String tcombobox = (String) tempoComboBox.g&&edltem();

if (tcombobox.equals("-")) {

guantautoComboBox.setVisible(true);
tempoComboBox.setVisible(false);

}else {

}

guantautoComboBox.setVisible(false);
c.quant = "-";

if (tcombobox.equals("1")}{

c.tempo ="1%

} else if (tcombobox.equals("2"){

c.tempo = "2"
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} else if (tcombobox.equals("3"){

c.tempo ="3"

} else if (tcombobox.equals("4"){
c.tempo = "4";

} else if (tcombobox.equals("-")){
c.tempo ="-";

}
}

private void repetirButtonMouseClicked(java.awtetvBlouseEvent evt) {
c.enviarComando("9");
}

private void inserirpassoButtonMouseClicked(javd.avent.MouseEvent evt) {
resetar();
c.addPasso = 1,
Cc.nPasso++;
atualizaLog("Selecione Quantidade ou Tempog&acias e Posi¢cdes.");
atualizaLog("Entéo, Pressione Start.");
repetirButton.setVisible(false);
resetarButton.setVisible(true);
if (startstopToggleButton.isSelected()){
startstopToggleButton.doClick();

}

public static void main(String args[]) {
java.awt.EventQueue.invokelLater(new Rune@Hl
public void run() {
new HMI().setVisible(true);

}
D;
}

private Controle c;

private Comunicacao comm;

/l Variables declaration - do not modify

private javax.swing.JPanel AutoPanel;

private javax.swing.JPanel MainPanel;

private javax.swing.JLabel Mesa;

private javax.swing.JButton P1;

private javax.swing.JButton P2;

private javax.swing.JButton P3;

private javax.swing.JButton P4;

private javax.swing.JLabel StartStop;

private javax.swing.JRadioButton autoRadioBuitto
private javax.swing.JLabel bolinhalLabel;
private javax.swing.ButtonGroup buttonGroup1;



public javax.swing.JLabel cargalLabel;

private javax.swing.JFileChooser fileChooser;
private javax.swing.JComboBox freqComboBox;
public javax.swing.JLabel inicialLabel,

private javax.swing.JButton inserirpassoButton;
private javax.swing.JLabel jLabel11;

private javax.swing.JLabel jLabel12;

private javax.swing.JLabel jLabell13;

private javax.swing.JLabel jLabel2;

private javax.swing.JLabel jLabel3;

private javax.swing.JLabel jLabel4;

private javax.swing.JPanel jPanel3;

private javax.swing.JPanel jPanel4;

private javax.swing.JPanel jPanel5;

public java.awt.List loglist;

private javax.swing.JPanel manualPanel;

private javax.swing.JRadioButton manualRadio@ut
private javax.swing.JLabel ncargalLabel,

private javax.swing.JLabel ninicializaLabel,

private java.awt.List proglist;

private javax.swing.JLabel quantLabel,

private javax.swing.JComboBox quantautoCombgBox
public javax.swing.JComboBox quantmanComboBox;
private javax.swing.JButton repetirButton;

private javax.swing.JButton resetarButton;

private javax.swing.JToggleButton startstopTieggtton;
private javax.swing.JLabel statquantLabel;

private javax.swing.JLabel stattempolLabel;

public javax.swing.JComboBox tempoComboBox;
private javax.swing.JLabel valorquantLabel;
private javax.swing.JLabel valortempoLabel;
private javax.swing.JLabel ycargalLabel;

private javax.swing.JLabel yinicialLabel;

I/l End of variables declaration

/**************************************************
/* Classe Controle */

[* */

/* Ultima alteracao: 15/11/09 */

/**************************************************

package controle;

import java.io.|lOException;

*********/

*********/
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public class Controle {

HMI HMIObj;

Comunicacao comObj;

String Comando ="0";

String cod ="0";

String[] codauto = new String [20];
String ComandoFinal =";

String segpas = ";

String segfreq = "";

int envio = 0;
int modo = 0;
int caso = 0;

String freq = "1";
String quant = "1";
String tempo = "-";

int addPasso = 0; // Passo adicionado

int nPasso = 0; // no. de Passos

intind_seq =1, /l indice da Seqiiéncia

int inicio = O; /I Inicio da Execucao Brograma
int control = O; /I Flag de Inicializaxa

int start = 0; /I Start

int stop = 0; Il Stop

int repetirpasso = 0;

String valorfreq = "0.5";

int ntempo = 0; I/l tempo lido na serial
int gtempo = 0; /I quociente do tempo
int rtempo = 0; // resto do tempo

int nquant = 0; /l quantidade lida paa

/************************************************** kkkkkkhkkkkkkkkkkk

**/

[* Construtor. Precisa receber o objeto Comagao gerado no main */
[* para assim poder informar a HMI eventos. */

I* */

/* Ultima alteracao: 20/11/09 */

/************************************************** *kkkkkkkkkkkkkkkk
**/
Controle( HMI HMIObjConstrutor){
HMIODbj = HMIObjConstrutor;
NCObj = new ControleNC();
}

public void setComm(Comunicacao comm){
comObj=comm;

}
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/********************************************** *kkkkkkkkkkkk /
[* Funcao para passar comando parao PIC  */

I* */

/* Ultima alteracao: 20/11/09 */
/********************************************** *kkkkkkkkkkkk /

void enviarComando(String s){
codauto [0] =™,

if (modo == 0 && start == 1) {

switch (returnindex(s, "1", "2", "3", "4"})
case 0 : cod = "Am0"+"q"+quant+"pdfieq+"B"; caso = 1; break;
case 1 : cod = "Am0"+"q"+quant+"pfiteq+"B"; caso = 2; break;
case 2 : cod = "Am0"+"q"+quant+"p8iteq+"B"; caso = 3; break;
case 3 : cod = "Am0"+"q"+quant+"p4fiteq+"B"; caso = 4; break;

}

if (caso !'=0) {
HMIObj.atualizaLog("Comando enviades);
HMIObj.atualizaLog("Enviado: "+cod);
caso = 0;
envio = 1;
Comando = cod;

}

else {
envio = 0;

}

else if (modo == 1 && addPasso == 1){
switch (returnindex(s, "1", "2", "3'4™ "8")) {

case 0 : codauto [ind_seq] = "plfegt

System.out.println (codauto[ind_3eq]
seqpas =segpas + "1 ";
seqfreq = seqfreq + valeqfer" ";
caso =1;
break;

case 1 : codauto [ind_seq] = "p2fegt

System.out.println (codauto[ind_3eq]
seqgpas =seqpas + "2 ";
seqfreq = seqfreq + valeqfe" ";
caso = 2;
break;

case 2 : codauto [ind_seq] = "p3fegt

System.out.println (codauto[ind_3eq]
seqgpas =seqpas + "3 ";
seqfreq = seqfreq + valeqfe" ";
caso = 3;
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break;
case 3 : codauto [ind_seq] = "pafegt
System.out.println (codauto[ind_3eq]
seqpas =segpas + "4 ",
seqfreq = seqfreq + valeqfe" ";
caso = 4;
break;
case 4 : caso = 8,
System.out.println ("caso9");
break;

}
if (caso = 0) {
if (caso == 8){
if (tempo.equals("-")){
ComandoFinal = "Am1q" + gua ComandoFinal + "B";
}
else {
ComandoFinal = "Am1t"+temy@omandoFinal + "B";
}
HMIObj.atualizaLog("Comando @&mlo: "+ComandoFinal);
envio = 1;
ind_seq = 1;
}
else {
caso = 0;
HMIODbj.atualizaProg(1);
ComandoFinal = ComandoFinabdlauto[ind_seq];
System.out.printin (ComandoBina
ind_seq++;
}
}
}
else if (s.equals("9")}{
HMIODbj.atualizaLog("Comando enviadoCsmandoFinal);
repetirpasso = 1;
envio = 1;
}
}

private static int returnindex(String tolndé&tring... args) {
for (int i=0; i<args.length; i++) {
if (tolndex.equals(args]i] ) )
return i;
}

return -1;

}

void propagaStatus(String status){



HMIObj.atualizalLog(status);

if (status.equals("AychB")) {
HMIObj.cargalLabel.setText("Carregadp!!"

}

else if (status.equals("AnchB"){
HMIObj.cargalLabel.setText("Descarreddiio

}

else if (status.equals("AsokB")){
HMIODj.inicialLabel.setText("Inicializi!");

}

else if (status.equals("Aquant--B")){
nquant--;
HMIODbj.inicialLabel.setText(""+nquant);

}

else if (status.equals("Atempo--B")){
ntempo--;
gtempo = ntempo / 60;
rtempo = ntempo % 60;
HMIObj.inicialLabel.setText(qtempo+"htempo);

/************************************************** *******/
[* Classe Comunicacgao */

I* */

[* Ultima Alterag&o: 20/11/09 */

I* */
/************************************************** *******/

package controle;

import javax.comm.*;
import java.io.*,
import java.util.*;

public class Comunicacao extends Thread implentsrislPortEventListener{

CommPortldentifier cp;
SerialPort porta;
OutputStream saida;
InputStream entrada;
int nodeBytes;

HMI HMIObj;



Controle cont;
String portName,;
String msg2;

int inicializa = 0;

/[contrutor para primeira instanciacao

public Comunicacao (String s,Controle c){
super();
cont=c;
portName=s;

}

/IObtém o ID da PORTA
public void ObterldDaPorta(){

try {
cp = CommPortldentifier.getPortldemtifportName);

if (cp==null) {
cont.propagaStatus("A porta esdallmiao existe!");

} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Erro durante oguaounento: " + e );

}
}

/labre uma porta serial para comunicacao
public void AbrirPorta(){

try {
porta = (SerialPort)cp.open(portNameQ)p

/[configurar parametros
porta.setSerialPortParams(9600,portaBATS 8,
porta.STAPS 1,
porta.PARITNONE);
} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Ocorreu um erralag a porta: " + e);

}
}

/lfuncdo que fecha a conexao
public void FecharCom(){
try {
porta.close();
} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Ocorreu um erréeabar a porta: " + e);
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}
}

/[funcao que envia uma string
public void EnviarUmaString(String msg){
try {
saida = porta.getOutputStream();
} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("ENVIO: Ocorreu uro @o envio de dados: " + e);

}

try {
saida.write(msg.getBytes());
Thread.sleep(20);
saida.flush();
} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("ENVIO: Houve uno@urante o envio: " + e);

}
}

/lleitura de dados na serial
public void LerDados(){
try {
entrada = porta.getinputStream();
} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Ocorreu um erroecebimento de dados: " + e);

}

try {
porta.addEventListener(this);

} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Ocorreu um erroraw um listener: " + e);

}

porta.notifyOnDataAvailable(true);

try {
Thread.sleep(15);

} catch (Exception e) {
cont.propagaStatus("Ocorreu um errogtar leitura: " + e);

}
}

public void serialEvent(SerialPortEvent ev){
switch (ev.getEventType()) {
case SerialPortEvent.BI:
case SerialPortEvent.OE:



1];

95

case SerialPortEvent.FE:

case SerialPortEvent.PE:

case SerialPortEvent.CD:

case SerialPortEvent.CTS:

case SerialPortEvent.DSR:

case SerialPortEvent.RI:

case SerialPortEvent. OUTPUT_BUFFER_EMPTY:
break;

case SerialPortEvent. DATA AVAILABLE:

byte[] bufferLeitura = new byte[20];

boolean inicio = false;
inti,j;

int indice_inicio = O;
int indice_fim = 0;

try {

while ( entrada.available() > 0) {
nodeBytes = entrada.read(bufferlraif;
}

if (bufferLeitura.length == 0) {
cont.propagaStatus("Nada lido!");
} else {
String Dadoslidos = new String(lewkfeitura);
System.out.printin ("Leitura: "+Deslidos);
for (i=0;i<20; i++){
if (Dadoslidos.charAt(i) ==)A'
inicio = true;
indice_inicio = i;
}
if (Dadoslidos.charAt(i) == '8& inicio == true) {
indice_fim =1i;
char[] dadosuteis = newrffiradice_fim -1) - (indice_inicio + 1) +

for (j = indice_inicio+1<F indice_fim-1; j++) {
dadosuteis[j-indiceciot1] = Dadoslidos.charAt());

}

String Dados = new Stridgdosuteis);

System.out.printin("Dado$+Dados);

cont.propagaStatus("LideDados);

inicio = false;



} catch (Exception e) {

}

break;

}

cont.propagaStatus("Ocorreu um err@uligra leitura: "

}

public void run() {
while(true){

ObterldDaPorta();
AbrirPorta();

if (cont.inicio == 1) {
cont.control = 1;
cont.inicio = 0;
EnviarUmasString("AiiiB");
}
if (cont.modo == 0) { // Modo Manual
if (cont.envio == 1 && cont.startA){
EnviarUmasString(cont.Comando);
System.out.printin(cont.Comaydo
cont.envio = 0;

}

}
else if (cont.modo == 1) { // Modo Aum@tico

if (cont.start == 1 && cont.envig=21){
cont.envio = 0;
cont.addPasso = 0;
EnviarUmasString(cont.Comandahin
System.out.printin(cont. Comaridal);
}
if (cont.start == 1 && cont.repetigmo == 1){
EnviarUmasString(cont.ComandoBRinal
cont.repetirpasso = 0;
cont.envio = 0;

}
}
if (cont.stop == 1) {
cont.stop = 0;
EnviarUmasString("AsssB");

}
LerDados();
FecharCom();

}

+e);
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