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RESUMO

Este trabalho fundamenta-se no desenvolvimento de uma aplicagdo mobile dedicada a
dinamica dos combates de robds autonomos nas categorias de sumd. Os objetivos desta
solugdo para smartphones com sistema operacional Android almejam exemplificar a
constru¢do de uma interface homem maquina (IHM) simples, funcional e facil de ser
manipulada pelo usudrio, bem como explorar os recursos da comunicacdo wireless,
essencialmente a tecnologia Bluetooth. Para tanto, escolheu-se trabalhar com o ambiente de
desenvolvimento integrado Android Studio, o qual oferece amplos recursos para elaboragio
de codigos para tomadas de decisdo e agdes de controle utilizando o processamento interno
dos aparelhos celulares, analise de resultados de forma dinamica, bem como facilidades na
configuragdo da identidade visual da solugdo mobile. Munido destes recursos, entende-se que
o desenvolvimento de uma aplicacdo voltada aos campos da roboética autonoma, integrando
sistemas embarcados, cada vez mais populares e difundidos por grandes empresas do ramo da
tecnologia como Intel Corporation e outras, vai de encontro com as tendéncias mundiais para
o universo da eletronica e dos sistemas a serem desenvolvidos no século XXI, principalmente
quando se alinha esta perspectiva com outra tendéncia de mercado: o desenvolvimento de
aplicativos para smartphones, os quais tém se popularizado a cada dia mais, numa infinidade
de aplicagoes variando desde entretenimento até sérias aplicagdes industriais para
gerenciamento de informagdes. Desta forma, este trabalho busca sugerir caminhos
importantes a serem considerados para o desenvolvimento de uma metodologia extensivel as
mais variadas necessidades e tendéncias globais, ndo se limitando em expor com
exclusividade a solugdo para acionamento remoto de robos autdnomos, mas sim permitindo
que aquele que fizer uso deste trabalho possa sentir-se mais confiante para iniciar
desenvolvimentos diversos com comunicagdo wireless e smartphones, seja nos dominios da

robdética autdbnoma e movel ou ndo.

PALAVRAS-CHAVE: Robotica. Smartphone.Gerenciamento da informagao.



ABSTRACT

This work sustains itself in the development of a mobile application which shall be dedicated
to the dynamics of sumo robots battles. The main objectives of this solution for smartphones
with Android operational system aims to exemplify the construction of a simple and
functional Human Machine Interface, easy to be handled by the user, as well as explore the
resources available in wireless communication, essentially the Bluetooth technology. For that,
it was choose to use the integrated development environment (IDE) named Android Studio,
which offers ample resources to elaborate codes for decision making process and action
control, using the internal processing hardware from mobile phones — smartphones, dynamic
analysis of results, as well as facilities to create and configure the visual identity of the mobile
solution. Provided with these resources its understood that the development of an application
focused on the fields of autonomous robotics, integrating embedded systems, increasingly
popular and widespread for major companies around the world such as Intel Corporation and
others, matches with the global tendencies for the universe of electronics and systems to be
developed in the 21th century, principally when it gets aligned with another market trend: the
development of applications for smartphones, the ones which had become more and more
popular across the years in a vast infinity of possible application from entertainment to serious
data management for industries. Thus this work aims to suggest important paths to be
considered in the development of a methodology extensible to the most varied needs and
global trends, not limited in exposing only the solution for remote actuation for autonomous
robots, but allowing the ones who use the next pages to feel more confident to start in several
developments with wireless communication and smartphones, even that they are not in the

dominions of mobile autonomous robotics.

KEYWORDS: Robotics. Smartphone. Information management.
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1 INTRODUCAO

A notavel evolucdo tecnologica a partir do final do século XX surpreende a
histéria trazendo a tona desenvolvimentos direcionados ndo mais somente a producao
industrial, mas com um grande foco no cidadio comum e suas rotinas diarias,
popularizando a incorporacdo de recursos tecnologicos ao dia-a-dia da sociedade;
incorporagdo esta, sustentada por diversos fatores, dentre os quais se destacam os
processamentos computacionais ja enraizados na cultura moderna e presentes nas mais
diferentes atividades e produtos de consumo; afinal de contas, realizar compras numa
rede de supermercados, acessar sua conta bancaria ou ainda conectar-se a uma rede de
contatos estabelecendo uma comunicagdo efetiva, ainda que a distancia, tornou-se uma
atividade dependente da computacdo e seus derivados. Além disto, os chamados
eletrodomésticos avangam mais ¢ mais na utilizagdo de processamentos
computadorizados para melhoria de suas performances e ganho de competitividade
através de diferenciais tecnoldgicos frente a forte concorréncia do livre-mercado
globalizado, inserindo o processamento computacional no interior das residéncias,
através de intensas preocupagdes com o design intuitivo e de facil entendimento das
interfaces homem-maquina, responsaveis por auxiliar o usudrio comum na adequada
operacdo dos equipamentos eletronicos. E para explicar este comportamento histérico,
FERNANDES et al. (2012) propde: “A partir da curiosidade, percepcao, imaginagdo e
necessidade; o homem foi desenvolvendo técnicas e criando a cada dia novos produtos,
comegaram a produzir artezanalmente diversos produtos, como cal¢ados, moveis, casas,
roupas, etc.”; portanto ndo seria questionavel esperar que estes mesmo fatores
motivadores conduzissem a sociedade para auxiliar no desenvolvimento de dispositivos
para realizacdo das multiplas tarefas executadas pelo homem. Assim surgiu o conceito
transformador da robdtica, elaborada inicialmente sobre o prisma da realizacdo de
trabalhos forcados ou escravos, como refere-se o termo Robota, divulgado
primeiramente numa pec¢a de 1921 de Karel Tchapek, traduzida para o portugués sob o
titulo de “A fabrica de rob0s”; sendo esta a primeira referéncia reconhecida as origens

do termo robotica.
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1.1 A MODERNIZACAO DOS PROCESSOS INDUSTRIAIS E O SURGIMENTO
DA ROBOTICA

Como referenciamos a pega de Tchapek, as origens do termo robotica estabelece
sua base no conceito de realizagdo de trabalhos for¢ados ou ainda escravos, isto, pois o
conceito de robds surgiu na histéria como uma estratégia para a realizagdo de tarefas
repetitivas, propondo uma atuagdo de alta repetibilidade, com precisdo, exatiddao e
velocidade teoricamente melhores do que as factiveis para seres humanos.

Quando se fala em tarefas repetitivas, onde exatidao, velocidade e precisao sao
fatores essenciais, logo o raciocinio volta-se as operagdes fabris iniciadas na revolucao
industrial do século XVIII onde o uso de equipamentos projetados para substituir e/ou
aperfeicoar as atividades desenvolvidas pela mao-de-obra humana marca um ponto
importante na historia.

Obviamente, a evolugdo tecnologica da sociedade foi muito além dos “spinning
mules” de Samuel Crompton, e a medida que se exploravam mais e mais a utilizacdo de
maquinas para tarefas previamente exclusivas do homem, muita especulagdo surgia no
tocante a possibilidade de os chamados robds industriais substituirem por completo a
mao-de-obra convencional, todavia este temor ndo passou até entdo das obras de ficgdo,
ainda que a participagdo de robos industriais seja cada vez maior em linhas de producao.

1.2 A EVOLUCAO DA TECNOLOGIA APLICADA AS ROTINAS PESSOAIS — A
ERA SMART

A tecnologia por si é sempre transformadora. Miranda (2002) reforga esta

alegacao ao afirmar:

Na modernidade (a partir do séc. XVI), devido a fatores histdricos, sociais,
culturais, econdmicos, politicos, a tecnologia sofre e propicia transformagdes
profundas. E muito além de alterar padrdes de comportamento, a tecnologia,
a partir da modernidade, contribui para alterar a relagdo do ser humano com o
mundo que o cerca, implicando no estabelecimento de uma outra cosmoviséo,
diferentemente daquela dos gregos ou dos medievais. (MIRANDA, 2002)

O século XXI surge na histéria sustentado primordialmente pela popularizagao
dos computadores, € num crescente avango das tecnologias de transmissao de dados,
especialmente a internet. Em concordancia com o trabalho de COUTINHO (2014),
observa-se, no entanto, um marco no ano de 2007, quando a Apple lanca seu primeiro
dispositivo movel, batizado por Iphone; reescrevendo o conceito de smartphone e
iniciando o que seria uma verdadeira revolu¢do na vida de consumidores de todas os
niveis econdmicos, dos mais variados paises. Pode-se ainda dizer que a maneira de se
comunicar foi totalmente reinventada a partir de entdo. O conceito trazido pela Apple
foi tdo bem recebido pelos usuarios, que em menos de 10 anos apds o langamento do

primeiro Iphone, todos os players do mercado de telecomunicagdo desenvolvem
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atualmente quase que integralmente seus aparelhos no conceito smart, restando nas
prateleiras do varejo poucos modelos de aparelhos celulares convencionais, como os
anteriores ao ano de 2007.

Importante é entender a razdo do sucesso dos smartphones a nivel mundial.
Atribuiu-se inicialmente seu sucesso a incorporacao da internet as suas funcionalidades,
oferecendo uma conexao sem fronteiras entre contatos, algo tdo grande quanto o usuario
possa comportar no mundo digital, ndo importando limites fisicos, fuso-horarios, ou
ainda o conteudo da mensagem, pois além das conversacdes usuais, fotos, videos e os
mais diversos arquivos de midia sdo compartilhados em questdes de segundos por todo
o globo. Esta facilidade, aliada a dinamica dos aplicativos, que nada mais s3o do que
softwares desenvolvidos pelo fabricante do aparelho ou outros desenvolvedores ao redor
do mundo, com intuitos assertivos, auxiliando em todo o tipo de tarefa organizacional
ou simplesmente trazendo entretenimento na forma de jogos aplicados a todas as idades
e publicos-alvo.

Afinal de contas, segundo COUTINHO (2014, p.50) “Nao ¢ somente no campo
dos negocios e das relagdes humanas que os smartphones tém causado impactos. Na
realidade, aplicagdes diretas de sua tecnologia ja podem ser observadas em areas como
medicina, educagdo, seguranga e transporte.”; o que confere posicdo especial aos

smartphones.
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2 DESENVOLVIMENTO (REVISAO TEORICA)

A interagdo entre tecnologias vanguardistas, como os smartphones e a robotica, por
exemplo, demonstram ser uma tendéncia para os novos tempos do século XXI. Todas
estas tecnologias tém sido amplamente estudadas e aprimoradas, gerando adeptos
convictos, como MAIA que engrandece a utiliza¢do da robdtica ao afirmar que:

As transformagdes que ocorrem, causadas pelo advento dos robds, muitas
vezes podem ndo estar visiveis para grande parte das pessoas que ndo
convivem no ambiente fabril, contudo a ascensdo da robdtica nas fabricas faz
parte da mesma tendéncia que vem determinando, nos ultimos anos, a
crescente automatizagdo dos bancos, do comércio e das empresas em geral,
causados pelo advento da informatica. (MAIA)

Ja& LEMOS (2010) ¢é taxativo ao esclarecer que “as tecnologias sem fio estdo
transformando as relagdes entre pessoas € espacos urbanos, criando novas formas de
mobilidade.” O que por sua vez demonstra a importancia de integragao entre tecnologias
buscando facilidades de acesso que os smartphones sdo capazes de ofertar de forma
convincente. Especialmente sobre smartphones, FINCOTTO (2014) demonstra estar
convencido da qualidade inerente a utilizacdo destes dispositivos e seus sistemas
operacionais, ao comentar sobre o sistema operacional Android:

“A plataforma Android se apresenta como um sistema operacional para dispositivos
moéveis robusto e flexivel, e que pode ser utilizado para aplicagdes comerciais no
ambiente corporativo.”

Incorporando estes adventos tecnoldgicos e seus impactos na sociedade atual, faz-se
claro a necessidade de ir além e explorar outras possibilidades do emprego destas
tecnologias modernas, e, particularmente contempladas neste trabalho voltado a
aplicacdo de um software para smartphones, encontra-se o controle de robos via
Bluetooth em uma modalidade de entretenimento nomeada combate de sumos
autonomos.

2.1 DINAMICAS DO COMBATE DE ROBOS DE SUMO AUTONOMO

Previamente a discussdo acerca da dindmica do combate de robds de sumo, é de
suma importancia ressaltar que projeto de robd por parte da equipe FEG-Robotica,
busca o desenvolvimento de um agente reativo simples, o que segundo Stuart Russel e
Peter Norvig (2004, p.46) seriam agentes que “selecionam a¢des com base na percepgao
atual, ignorando o restante do historico”. Esta informacdo, ainda que podendo ser
desconsiderada para o desenvolvimento do software de acionamento, ajuda a situar o
desenvolvedor na aplicag@o, o que tonifica suas possibilidades de acdes otimizadas.

Para o desenvolvimento de uma solucao dedicada, como a proposta deste trabalho,
faz-se necessario o conhecimento profundo da aplicacdo em questdo: o combate de
robds de sumo autdnomo e, ainda mais especificamente, segundo as regras da Robocore,

elaboradas para o evento Winter Challenge XII — anexo B; uma vez que o foco do
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projeto era o desenvolvimento de um aplicativo para acionamento via Bluetooth de
robos de sumo autonomo que deveriam disputar a competicdo Winter Challenge XII.

Ainda que sem conhecimento prévio do design mecanico dos robos, devemos nos
atentar as principais regras desta aplicacdo, as quais seguem abaixo, conforme o anexo
B:

“A partida ¢ disputada por duas equipes, cada uma composta por um ou mais
integrantes... Uma partida consistira em 3 (trés) rounds , cada round tera um tempo
nominal de 1 (um) minuto, podendo ser acrescentado, a critério do juiz, 30 segundos
totalizando um tempo total de 1 minuto e 30 segundos (1’ 30°’)... Os robds auténomos
deverdo entrar em operagdo automaticamente em nao menos do que cinco (5) segundos
apos autorizacdo do juiz e comando dado por um membro da equipe.”

Como parte da dindmica do combate de robos de sumo autonomo destaca-se a
multiplicidade de robds dentro das diversas equipes competidoras. E muito comum que
uma mesma equipe trabalhe com mais de um robd por categoria, visando melhores
colocacdes e validagdes de diferentes conceitos de projeto eletro-mecanico. E sendo a
variedade de robds, ou ainda, oponentes, elevada; entende-se que mais do que as
nuancias do projeto eletro-mecanico do robo, as estratégias a serem adotadas pelo robo,
em cada rodada, podem se tornar decisivas para o resultado final do combate. Tratando-
se de robds autonomos, a estratégia deve ser assumida com a maior assertividade
possivel, para que de acordo com o comportamento do adversario, o robd possa decidir
a melhor maneira de vencer a disputa. E importante ressaltar que a maior parte dos
robos competidores utiliza uma tUnica estratégia por robd, deixando assim um caminho
claro de se explorar multiplicidade de estratégias pré-programadas e escolhidas de
acordo com cada combate.

Uma vez esclarecidos os principais pontos da dindmica do combate de sumos
autonomos, compreende-se que o aplicativo mével proposto deve ser capaz de oferecer
0S seguintes recursos:

e Escolher qual o robo devera ser controlado, uma vez que a equipe FEG —
Robotica, para a qual o aplicativo foi desenvolvido, possui 5 robds de
sumo divididos entre 2 categorias;

e Escolher qual a estratégia o robo devera assumir para cada um dos 3
rounds, uma vez que a versatilidade de estratégias tem se mostrado

historicamente efetiva na busca por melhores resultados;
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e Acionamento preciso apos 5 segundos da autorizagdo do juiz, ja que este ¢

um critério crucial para a aplicagao.

2.2 DISPOSITIVOS DE CONTROLE

2.2.1 Microcontroladores e sistemas embarcados

Tomando por base uma abordagem simplista, tem-se que microcontroladores nada
mais sao do que computadores em miniatura, reduzidos a uma unica estrutura, que
através de um baixissimo consumo de energia: une as fun¢des de processamento digital,
leitura e escrita em memoria RAM e ROM, além de outras funcionalidades que

viabilizam a interagao com periféricos diversos.

Microcontroladores sdo computadores de propoésito especifico. Eles possuem
tamanho reduzido, baixo custo ¢ baixo consumo de energia. Devido a esses
fatores ha diversos segmentos, que os utilizam, tais como a industria
automobilistica, de telecomunicagdes, de brinquedos, de eletrodomésticos, de
eletroeletronicos, bélica, etc. (SILVA, 2009)

A histéria dos microcontroladores remete a década de 1970 quando em 1971 o
Smithsonian Insituiton, creditando os engenheiros da Texas Instruments, criam o
primeiro microcontrolador, que somente seria comercializado em 1974 sob o titulo de
TMS 1000 com func¢des de memoria para leitura, escrita, processador e relégio numa sé
pastilha, o que j& previa um mercado de aplicagdo intitulado sistemas embarcados.

MEHL (2011) define sistemas embarcados como “‘sistemas computacionais de uso
especifico, com seus recursos computacionais como memoria € poder de processamento
projetados restritamente para este proposito especial.” Desta forma, podem ser
entendidos como um sistema desenhado para executar um conjunto limitado de
instrugdes, de forma pré-definida, com limitantes bem claros no tocante a dimensoes e
custos, principalmente. Este tipo de aplica¢do utiliza-se de um microcontrolador unido a
alguns periféricos, responsaveis por estabelecer um tipo de comunicagdo com o
usurario, ainda que sejam periféricos simples com a func¢do de apenas ilustrar o status de
funcionamento, sem necessariamente responder de forma inteligente a comandos do
usuario.

Exemplos destes sistemas popularizam-se nos campos da robdtica movel e
domética (automatizacdo de processos para residéncias) dado ao baixo custo e

simplicidade de projeto, se comparado com solugdes equivalentes que fariam uso de um
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hardware com capacidade mais elevadas, tido como overspec (acima das
especificagdes), o que apesar de atender e até mesmo superar as necessidades da
aplicagdo, tornam o projeto de elevado custo e complexa implementagdo ja que um
hardware mais robusto tende a possuir de forma isolada seu microprocessador ¢ em
consequéncia disto, um ambiente para configuracao e programacao mais proximo a um
sistema operacional, capaz de ofertar inimeros recursos, que podem, todavia facilmente
serem desconsiderados de acordo com a aplicagdo. O sucesso e popularizagdo dos
sistemas embarcados tém atingido grande destaque principalmente com os conceitos de
IoT (Internet of Things) e a variedade de sistemas pré-concebidos como Arduino,
BeagleBone, Raspberry e outros que, comercializados a baixo custo ¢ em formato livre
(open source), tornaram possivel que até mesmo criangas possam iniciar atividades
basicas de engenharia fazendo uso de microcontroladores robustos e de fécil utilizagdo,
sem a necessidade de longos anos de experiéncia nas areas da microeletronica e ciéncias

da computagao.

Os Sistemas Embarcados encontram-se cada vez mais presentes em nosso
dia-a-dia, ¢ com uma utilizagdo e importdncia crescente, tornam-se
necessarios estudos nas areas de projeto em hardware, software e
interfaceamento com base em sistemas embarcados. (CHASE, 2007)

2.2.2 Smartphones

Torres (2009, p.393) classifica smartphone como sendo um “celular que oferece
recursos avancados similares aos de um notebook”. E sendo assim, possui uma
capacidade de hardware para processamento significativamente maior do que a interna
ao controlador utilizado nesta aplicagcdo da FEG — Robdtica, um PIC da familia 18F.

Dentre as utilidades ja incorporadas dos smartphones, destaca-se o recurso de
comunicacao via Bluetooth, poderosa tecnologia para transmissao de dados.

Além disto, smartphones permitem a criagdo de aplicativos, que podem ser
customizaveis de acordo com a necessidade do usuario. Desta forma, a criacdo de um
aplicativo para sistema operacional Android ganhou espago devido as facilidades de ser
considerado open source, o que ampliaria a fonte de consulta para o desenvolvimento,
aliado ao fato de aproximadamente 86% da equipe de robdtica (usuario final do
aplicativo) dispor de um smartphone possuidor deste sistema operacional, em multiplas

versoes.
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2.3 COMUNICACAO ENTRE DISPOSITIVOS

Comunicagdo pode ser entendida sobre multiplos aspectos. Para o contetido
apresentado neste trabalho, comunicagdo devera ser entendida como a troca de
informagdes entre sujeitos, ou objetos, 0 que neste caso, chamaremos por dispositivos.
Uma comunicagdo bem estabelecida pressupde que o conteudo da mensagem a ser
transmitida por dada fonte emissora, seja convenientemente interpretada pela fonte
receptora, sofrendo, portanto, a menor distor¢ao proveniente do meio de transmissao por
onde a mensagem circulara até atingir seu destino.

Quando falamos em comunicagdo entre pessoas, uma rapida associagdo ¢ feita
com idiomas, que nada mais sdo do que formas padronizadas para representar uma
mensagem utilizando de uma sequéncia de caracteres provenientes de um alfabeto
alfanumérico. Ja ao falarmos de comunicacdo entre dispositivos, especialmente
dispositivos eletronicos computadorizados, € mais apropriado assumir que o alfabeto
sera convertido para niveis logicos, representados por zeros (0) e uns (1), configurando
o que ¢ chamado de bit. Obviamente, assim como existem inimeros idiomas distintos,
ha também codificagdes diferentes para a transmissdao destes bits que em conjunto
formam as chamadas palavras. Um exemplo pode ser a palavra 0010 — uma palavra de
quatro bits, ou seja, quatro caracteres distribuidos entre zeros (0) e uns (1).

Dispositivos eletronicos podem ser configurados para transmitir e/ou receber, de
acordo com suas caracteristicas de hardware, estas chamadas palavras, ou ainda,
mensagens, segundo diversos protocolos, que seriam equivalentes a idiomas na
comunicacdo convencional entre pessoas. Para o projeto em questdo, adotou-se a
comunica¢do serial entre um celular com sistema operacional Android e um
microcontrolador programavel PIC - Microchip da familia 18F, onde ainda, o meio de
transmissao seria o ar através de um protocolo caracteristico para a transmissdo de

dados via tecnologia Bluetooth.

2.3.1 Comunicacao serial

Quando se trata de enviar um conteudo, expresso em uma palavra constituida de
certo nimero de bits, uma técnica muito conhecida € transmitir esta mensagem de forma
dita serial, o que nada mais ¢ do que enviar o contetido das palavras bit a bit, um de cada

vez, seguindo um intervalo de tempo bem definido para cada bit durante a transmissao.
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2.3.2 Comunicacio wireless

Conforme sugere o nome, a comunicagdo Wwireless representa o conceito de
transmissao de dados sem a utilizagdo de fios e cabos, ou ainda, em outra interpretagao,
pode-se associar a comunicagdo wireless a uma forma de comunicac¢do onde o meio de
propagacdo do conteido da mensagem nao ¢ um elemento de matéria rigida como
tradicionalmente hd o costume, e sim, através da propagacdo das mensagens a serem
transmitidas de uma fonte a outra, através do ar livre. Obviamente esta proposta de
comunicacdo traz beneficios interessantes, principalmente em termos de conforto ao
usuario, quesito extremamente relevante nas ultimas décadas, onde a praticidade e
velocidade se tornam cada vez mais algo imprescindivel e cotidiano. Como outras
vantagens ainda podem ser observadas a diversidade de informagdes que podem ser
transmitidas para mais de um elemento receptor a0 mesmo tempo, uma vez que o
conteudo estd disponivel no ar livre. Todavia, como toda tecnologia, também possui
algumas limita¢cdes como o alcance de sinal limitado de acordo com os equipamentos e
ambiente de instalagdo, além de uma susceptibilidade maior a ruidos ocasionados por
obstaculos e reflexdes de superficies.

Ainda assim, as limitacdes podem ou ndo impedir a aplicacdo, o que geralmente
pode ser superado através da escolha de equipamentos, devidamente instalados, de
acordo com cada situagdo. Isto se afirma facilmente ao depararmos com os inimeros
exemplos de comunicagdo wireless que abrangem toda a extensdo do planeta como:
Radio Broadcast, Telefonia movel, Infravermelho, Bluetooth, Comunicagdo via

satélite, Internet via Wi-Fi.

2.3.3 Comunicac¢ao Bluetooth

A tecnologia de comunica¢do chamada Bluetooth foi criada em 1994, com o
objeto direto de ofertar uma alternativa a comunicacdo tradicional de sistemas
eletronicos através de fios e cabos. Esta alternativa propunha um conceito de
funcionalidade por ondas de rddio emitidas e recebidas por dispositivos eletronicos que
possuissem a tecnologia Bluetooth, ou seja, a aplicacdo Bluetooth oferta, através de
configuragdes, uma perspectiva de comunicagdo bidirecional, onde os elementos
incorporados a rede possam tanto enviar quanto receber mensagens; além disto, a

proposta Bluetooth possibilita que a transmissdo de conteido ocorra a mais de um
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dispositivo por vez, ja que a utilizagdo de ondas de radio influencia obviamente na
propagagdo da mensagem ao ar livre, disponibilizando assim a informacdo para mais de
um dispositivo por vez, sendo o limite de dispositivos interligados uma caracteristicas
das versdes distintas da tecnologia Bluetooth. Esta interligagdo de dispositivos é
chamada de pareamento entre dispositivos. Uma vez que dois dispositivos estdo

devidamente pareados, a comunica¢@o pode iniciar.

A Bluetooth device uses radio waves instead of wires or cables to connect to
a phone or computer. A Bluetooth product, like a headset or watch, contains a
tiny computer chip with a Bluetooth radio and software that makes it easy to
connect. When two Bluetooth devices want to talk to each other, they need to
pair. Communication between Bluetooth devices happens over short-range,
ad hoc networks known as piconets. A piconet is a network of devices
connected using Bluetooth technology. The network ranges from two to eight
connected devices. When a network is established, one device takes the role
of the master while all the other devices act as slaves. Piconets are established
dynamically and automatically as Bluetooth devices enter and leave radio
proximity. (How does Bluetooth works? Disponivel em <
https://www.bluetooth.com/what-is-bluetooth-technology/bluetooth-
technology-basics>. Acesso em 06 de junho de 2016.)

E importante ressaltar que uma vez que a propagagio das mensagens ocorre no ar
livre, ha certamente limitantes quanto a distancia que os dispositivos podem se afastar
de tal forma que a comunicagdo prevaleca. Entre outros pontos, pode-se entender como
as principais limitagdes da comunicagdo Bluetooth como:

e Limite de distancia entre dispositivos para comunicacao;
e Comunicagdo suscetivel a interferéncia de obstaculos fisicos e realimentagdo
negativa consequente de superficies reflexivas;
De toda forma, ha certamente fortes atrativos para a utilizagcdo desta tecnologia, como
segue:
¢ Baixo consumo de energia para transmissdo de mensagens;
e Utilizagdo simples e aberta para incorporagcdo em projetos de baixo custo;
e Tecnologia confiavel ja presente em mais de um bilhdo de dispositivos ao redor
do mundo o que auxilia na comunicacdo com eletronicos j& presentes no

mercado como celulares, fones de ouvido, carros, etc.


https://www.bluetooth.com/what-is-bluetooth-technology/bluetooth-technology-basics
https://www.bluetooth.com/what-is-bluetooth-technology/bluetooth-technology-basics
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2.4 INTERFACES GRAFICAS E A INTERACAO HOMEM-MAQUINA

2.4.1 IDE Android Studio

A programagdo de aplicativos voltados para o sistema operacional Android se
torna, como ja comentado previamente, algo extremamente interativo e de
implementagdo relativamente simples uma vez que os conceitos de engenharia de
software, programa¢dao de computadores em linguagem do tipo POO (programacao
orientada a objetos) estejam bem consolidados, isto porque Android ¢ uma linguagem
do tipo open source, onde toda documentagdo esta amplamente disponivel e permite
personalizacdes e contribuicdes ao redor do mundo, para as mais diversas
implementagdes. Todavia, ainda se faz necessario a utilizacdo da ferramenta adequada
para a preparagdo dos codigos e os testes preliminares. Para tanto, optou-se pelo
ambiente de desenvolvimento integrado Android Studio, tido como o IDE oficial para a

programagao em Android.

Android Studio provides the fastest tools for building apps on every type of
Android device. World-class code editing, debugging, performance tooling, a
flexible build system, and an instant build/deploy system all allow you to
focus on building unique and high quality apps. (Android Studio The Official

IDE for Android. Disponivel em <
https://developer.android.com/studio/index.html>. Acesso em 06 de junho de
2016.)

Dentre algumas funcionalidades de destaque do Android Studio, cabem ressaltar:
e Edicdo de codigos de forma inteligente, seguindo cddigos de cores e dicas
durante a escrita;
e Emulador rapido e eficiente, permitindo o teste bem proximo do real ainda no
ambiente virtual, podendo ser configurado como diferentes dispositivos
compativeis com Android;

¢ Integracdo com ferramentas de desenvolvimento colaborativo como GitHub.
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Figura 1 — Interface do Android Studio
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3 DESENVOLVIMENTO (METODOLOGIA APK)

O desenvolvimento de um aplicativo para smartphones nao difere em nada do
desenvolvimento de um software comum. E preciso definir previamente alguns topicos
de elevada relevancia para iniciar efetivamente a criacao de linhas de codigo que trardo
vida ao software desejado.

As etapas basicas para o desenvolvimento de um software podem ser obtidas
através de um sistema simples de perguntas e respostas como:

¢ Qual a necessidade que o software devera solucionar?

e Quais os recursos que o software devera apresentar para atender a
necessidade?

e Quais os limites da aplicagdo? Exemplos: Quantidade de usuarios;
interacdo entre usuarios, simultaneidade de acessos; distancias de atuacao,
etc.

e (Quais os recursos se tem disponiveis para implementacao do software?

e Qual o cronograma a ser considerado entre o conceito do projeto até sua
execucao ser necessaria livre de falhas?

Uma vez contempladas todas as perspectivas supracitadas, faz-se necessario o
desenvolvimento de um cronograma de atividades que permita visualizar as
necessidades do projeto em cada etapa de seu desenvolvimento, € assim, possa-se
estipular deadlines factiveis para que o projeto esteja em uma versao funcional capaz de
atender as necessidades da equipe FEG-Robotica. Abaixo, temos o retrato do
cronograma considerado para o desenvolvimento do projeto em questao:

Figura 2 — Cronograma do projeto
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3.1 DEFINICAO DAS FUNCIONALIDADES

Como citado no topico 2.1 DINAMICAS DO COMBATE DE ROBOS DE
SUMO AUTONOMO, as funcionalidades do aplicativo proposto para a equipe FEG —
Robotica hao de serem capazes de permitirem ao usuario:

e Escolher qual o robd devera ser controlado, uma vez que a equipe FEG —
Robotica, para a qual o aplicativo foi desenvolvido, possui 5 robds de
sumo divididos entre 2 categorias;

e Escolher qual a estratégia o robo devera assumir para cada um dos 3
rounds, uma vez que a versatilidade de estratégias tem se mostrado
historicamente efetiva na busca por melhores resultados;

e Acionamento preciso apo6s 5 segundos da autorizagdo do juiz, ja que este é
um critério crucial para a aplicagao.

Explorando um pouco mais estas funcionalidades, se faz necessario refletir sobre
como poderdo ser explorados recursos disponiveis para a programagdo de dispositivos
Android, claramente entende-se que sera necessario escolher entre listas distintas qual o
robd a ser considerado, assim como qual estratégia, lembrando que cada robo possui
estratégias distintas, portanto, necessaria uma referéncia cruzada dindmica de acordo

com o robd selecionado.
3.2 DEFINICAO DAS APLICACOES (LAYOUT GRAFICO)

Uma vez estabelecidas quais serdo as funcionalidades que o aplicativo devera
executar, ¢ necessario desenhar uma forma grafica de induzir o usuario a utilizagdo do
aplicativo. Tratando-se de uma forma de programacdo extremamente ligada ao visual ja
que por tras de qualquer acao executada existe uma interagdo homem-maquina através
de um conjunto de elementos graficos que comportam diferentes interagdes com o
usudrio. Por exemplo, imagine uma chave do tipo ON-OFF, ou mais propriamente
chamado de “switch” em linguagem Java: Seria adequado associarmos a este
componente grafico a exibicdo de um relatorio textual das ultimas acdes tomadas pelo
usudrio? Provavelmente escolher um componente grafico proprio para a exibicao de
textos, os chamados TextViewers, seria uma solugdo mais adequada. Desta forma, sera
apresentado inicialmente o conceito basico para cada componente utilizado segundo a

referéncia Android Developer.
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Text View: Exibe textos para o usuario, podendo ser permitido a edi¢do de seu
conteudo.

Buttons / ImageButtons: Consiste em um texto ou icone (podendo ainda ser uma

composi¢ao de ambos), que informa qual agdo ocorrera quando o usuario toca-lo.

Switch: Sdo botdes de dois estados, onde a interacdo do usudrio consiste em
deslizar uma chave entre as duas possibilidades de estado (On e Off).

RadioButton: Trata-se de um botdo de dois estados que pode estar checado ou
ndo; onde checado seria 0 mesmo que ativo. Quando um radio Button nio esta ativo, o
usuario pode pressiona-lo para ativa-lo, todavia de forma contraria ao CheckBox, um
radio Button ndo pode ser desativado por um novo clique. Para tanto, ¢ comum sua
aplicacdo nos chamados RadioGroups, onde uma série de radio buttons estdo inseridos
¢ apenas um deles pode estar ativo, e para isso, a ativa¢do de um radio Button desativa
todos os outros inseridos no radio Group.

Apds tomar conhecimento da funcionalidade basica dos componentes graficos,
ainda é preciso compreender como inseridos nas chamadas activities, ou ainda, em
termos da lingua portuguesa, as chamadas telas do aplicativo. Cada tela possui seu
layout gréafico, que nada mais ¢ do que a distribui¢do arbitraria e definida de seus
componentes graficos. Imagine cada activity como um container, onde se distribui
convenientemente elementos. A distribuicdo desses elementos pode seguir algumas
formulas pré-estabelecidas, as quais sdo identificadas como layouts em linguagem de
programacdo. Abaixo os principais layouts utilizados na programacdo de aplicativos
para sistema operacional Android:

LinearLayout (Horizontal): Esta distribuicdo divide o container em colunas,

adicionando sempre o proximo elemento a direita do anterior. Importante ressaltar que
as colunas podem ser de larguras distintas.

LinearLayout (Vertical): Similar ao caso anterior, porém divide o containe em

linhas ao invés de colunas. Sendo assim, adicionando sempre o proximo elemento
abaixo do componente grafico anterior.

RelativeLayout: Muito utilizado para designs avangados, esta distribui¢ao adiciona

elementos graficos em posicdes cartesianas relativas a algum dos componentes ja
inseridos no layout, sem distingdo se acima ou abaixo, a esquerda ou a direita.
Agora, uma vez fixados os conceitos necessarios para a criacdo do layout grafico

das telas (activities) do aplicativo, ja podemos explorar como as mesmas foram
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constituidas para atender as funcionalidades pré-estabelecidas. Abaixo um retrato de

como o aplicativo foi constituido graficamente:

Figura 3 — Tela principal do aplicativo

2 Q. 18% I} 20:17

®

PRESS HERE TO START A FIGHT

00:00:0

= D 3
1080 LEGO

@) Right

O Left

O Arc-Right
Load

Log... O Arc-Left

Back
BT started with Lobo... O =
Strategy Right loaded... O Not Available

Fonte: Produgao do préprio autor

Para iniciar a andlise, primeiramente identifiquemos quais os componentes estao

presentes no layout.



Figura 4 — Break-down da tela principal
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Tabela 1 — Componentes graficos

Nimero do componente Referéncia no programa (Ver anexo A)
1 — Image Button closeButton
2 — Text View mainlInstruction
3 — Chronometer chronometerMinSec

4 — Image Buttons (Text View) robotl, robot2, robot3, ..., robot7 (goneRobot*)

5 — Button (Button) hideOptions (showOptions*)
6 — Switch Button BTcommunicationState

7 — Switch Button loadProgram

8 — Text View Log

9 — Radio Group | Radio Buttons strategies | strategy|, strategy2, ... , strategy6

Fonte: Producédo do proprio autor
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Nota: *Alguns elementos estdo ocultos, ou ainda disfar¢cados, na maior parte da

execucdo do aplicativo como o botdo showOptions que reveza atuagdo com o botdo

hideOptions, ¢ também os TextViewers goneRobotl, goneRobot2, ... , goneRobot7

responsaveis por causar a impressao de foco exclusivo em um robd de cada vez,

representado por cada um dos imageButton robotl, robot2, ... , robot7.

Resta compreender mais profundamente a funcionalidade associada a cada

componente grafico, principio bésico para que o codigo associado possa ser bem

interpretado. As funcionalidades associadas a cada elemento grafico pode ser

encontrada na tabela abaixo.

Tabela 2 — Componentes graficos x Funcionalidade

Nuimero do Funcionalidade
componente

1 Encerrar o aplicativo

2 Fornecer informagdes a respeito do proximo passo a ser tomado pelo
usudrio para o adequado funcionamento do aplicativo

3 Apresentar a contagem de 5s com precisdo de décimos de segundo

4 Através de uma identidade visual criada para cada robd, selecionar qual
robd devera ser considerado para o proximo acionamento

(4) (Realizar uma ocultacdo parcial do elemento grafico principal afim de
causar a impressao de foco apenas para o robo selecionado)

5 Ocultar as op¢des de acionamento — abaixo do elemento 5

(5) (Exibir as opg¢des de acionamento)

6 Estabelecer comunicagdo Bluetooth com o dispositivo adequado a ser
exibido numa lista de dispositivos pareados no momento da comutacao
da chave

7 Preparar o caracter a ser enviado durante a comunicagado de acordo com a
estratégia selecionada

8 Exibir um relatério das acdes tomadas pelo usudrio durante execucao do
aplicativo

9 Grupo de radioButtons que representam as estratégias plausiveis de

serem executadas por cada robd. A escolha desta estratégia ¢ a funcao do

elemento.

Fonte: Producdo do proprio autor
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Uma vez que o codigo fonte, desenvolvido originalmente para este trabalho
(excecao a classe Chronometer.java disponibilizada em
<https://github.com/f2prateek/Stopwatch/blob/master/src/com/psrivastava/stopwatch/Ch
ronometer.java>) encontra-se comentado e totalmente disponivel no Apéndice A,
limitaremos nossa abordagem de codigos para o tratamento dos eventos oriundos da
interatividade com o usudrio a um fluxograma que descreve substancialmente a
sequéncia logica para que o aplicativo execute adequadamente suas funcionalidades, as
quais sdo: o envio de um caractere especifico, de acordo com a estratégia escolhida, para
dispositivo Bluetooth previamente pareado e escolhido pelo usuario durante a sequéncia
de comandos do aplicativo, de tal forma que o robd escolhido apés um tempo nao
inferior a 5 segundos inicie sua acdo na arena de combate (dojo), devendo ser desligado

também remotamente imediatamente apos comando do usuario.

Figura 5 — Fluxograma de funcionamento
\

Escolha o robo Ative 0 22
Switch - Load

Atiye o1¢ \ Pressione onde
swutc - BT indicado para
‘ iniciar a luta*

Contagem

Bluetooth Ligue o Bluetooth
) de 5s

ligado? do smartphone

Luta iniciada

- **Listagem de mddulos HC-05
Escolha 0 mddulo fornecida pela FEG — Robdtica

Bluetooth adequado** Obs.: Comunicagdo Bluetooth Pressione onde
(Smartphone —Robd) estabelecida indicado para

*Envio de caractere via Bluetooth

encerrar a luta*

Ao 'Smartphone — Robd ‘
Escolha sua estratégia (Smartphon )

Fonte: Producédo do proprio autor


https://github.com/f2prateek/Stopwatch/blob/master/src/com/psrivastava/stopwatch/Chronometer.java
https://github.com/f2prateek/Stopwatch/blob/master/src/com/psrivastava/stopwatch/Chronometer.java
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3.3 TESTES DE VALIDACAO

Todo projeto necessita de ao menos 3 fases antecessoras ao seu langamento para
uso e consumo conforme idealizagdo inicial. Estas fases comportam a elabora¢ao do
conceito e cronograma, o desenvolvimento das atividades e etapas propostas, € uma
terceira fase responsavel por validar se o projeto desenvolvido atende ao conceito de sua
formagdo. Esta terceira fase podem ocorrer incluir simulagdes computacionais em
ambiente virtual adequado, mas certamente terd seu maior peso de julgamento sobre a
validagdo empirica, através de uma sequéncia ordenada de testes reais, que
disponibilizem desta forma uma segurangca aos projetistas de que o produto
desenvolvido podera ser aplicado de forma segura, com resultado positivo garantido, e
evitando que qualquer comportamento imprevisto tenha uma origem num erro sist€émico
de projeto. CRESPO et al. (2004) defende que “Ao se adotar uma técnica de teste
(Funcional ou Estrutural) é necessario escolher um critério para a elaboracao dos casos
de teste com a finalidade de testar os elementos do software”. No caso de robds
autonomos de combate na categoria sumo, ¢ essencial que qualquer comportamento do
robé nos momentos de luta corresponda a interpretacdo esperada. Indo mais além,
quando se faz referéncia a aplicagdo mobile que devera ser capaz de escolher o robo a
ser comandado, sua estratégia e com exatidao enviar um comando assertivo para iniciar
e interromper a luta, ¢ essencial que se comprove através de testes proximos do cenario
real, que tudo o que se espera, acontecerd sem interferéncias provenientes de erros
associados ao projeto; ainda que interferéncias externas possam ocorrer e inviabilizar a
execucdo de qualquer projeto.

Para a execu¢do dos testes de validagao do aplicativo mobile, decidiu-se, em
conjunto com a equipe FEG-Robdtica, um formato de validagdo 100% pratica, sem
considerar simulagdes computacionais. Para tanto, elencaram-se inicialmente todas as
funcionalidades que deveriam ser colocadas a prova:

Identidade visual para associagdo dos comandos e escolhas a serem
realizadas para cada um dos sete robds da equipe;

Travas do aplicativo para que o qualquer comando s6 seja disparado apos
o usudrio seguir todas as etapas corretas para utilizar o aplicativo;

Efetiva transmissdo de conteudo entre o smartphone e os modulos
Bluetooth utilizados para receber a mensagem e coloca-las a disposigdo
dos robos.

Range de aplicacao e interferéncias provenientes da distancia, localidade e
multiplicidade de comunicagdes via ondas.

Para tanto, concebeu-se uma metodologia, ou ainda um procedimento, de teste
para cada um dos topicos contemplados acima. Abaixo, temos o retrato de cada um
destes procedimentos desenvolvidos exclusivamente para validagdo empirica do
aplicativo mobile desenvolvido para o acionamento via Bluetooth dos robos de combate
da categoria sumo da equipe FEG-Robdtica:



Figura 6 — Procedimento de teste (identidade visual)

Repita o procedimento abaixo para trés smartphones distintos

Inicie o aplicativo

Teste as trés Login correto Login incorreto Login correto
opgdes de login Senha incorreta Senha correta Senha correta

Repetir o procedimento abaixo para os sete robos

Verifique as Verifique as
estratégias estratégias
(texto) (exclusividade)

Encerre o aplicativo

Fonte: Produgédo do proprio autor

Verifique o logo

Escolha um robo :
associado

Figura 7 — Procedimento de teste (travas funcionais e funcionamento)

Repita o procedimento abaixo para trés usudrios distintos

Inicie o aplicativo
Faca o login

Siga o fluxo de funcionamento e verifique o funcionamento

Escolha : Defina . Iniciar Encerrar
0 0
um robd i i estratégia AL Partida Partida

Repita o procedimento abaixo trés vezes

Altere aleatoriamente as etapas acima e verifique se o robo € acionado

Encerre o aplicativo

Fonte: Produgdo do proprio autor
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Figura 8 — Procedimento de teste (range de aplicagdo)

Repita o procedimento abaixo para trés usuarios distintos

Inicie o aplicativo
Faca o login

Aproxime-se o maximo possivel do robo e siga o fluxo de funcionamento

Escolha Defina Iniciar Encerrar
. 12 Switch o 22 Switch : :
um robd _— estratégia WS Partida Partida

Repita o procedimento abaixo até constatar que o sinal apresenta falhas

Repita o fluxo de funcionamento e

Afaste-se linearmente 40cm do robo :
avalie o desempenho

Anote e compare a distancia maxima obtida com os valores de outros usuarios

Encerre o aplicativo

Fonte: Producdo do proprio autor

Adiante, temos os resultados dos testes realizados para validagdo descritos em
forma de tabela.

Tabela 3 — Resultados de teste (login)

Procedimento de teste - login

Smartphone Login Senha Resultado
Correto|Incorreto|Correto |Incorreto

X X Aprovado
1 X X Aprovado
X X Aprovado
X X Aprovado
2 X X Aprovado
X X Aprovado
X X Aprovado
3 X X Aprovado
X X Aprovado

Fonte: Producédo do proprio autor



Tabela 4 — Resultados de teste (identidade visual)

Procedimento de teste - identidade visual

Smartphone Robo Logo Texto | Opgoes |Resultado
Sonic OK OK OK Aprovado
Tails OK OK OK Aprovado
Zoiudinho OK OK OK Aprovado
1 Lobo OK OK OK Aprovado
Bernadete OK OK OK Aprovado
MetalGarurumon OK OK OK Aprovado
OTNOT OK OK OK Aprovado
Sonic OK OK OK Aprovado
Tails OK OK OK Aprovado
Zoiudinho OK OK OK Aprovado
2 Lobo OK OK OK Aprovado
Bernadete OK OK OK Aprovado
MetalGarurumon OK OK OK Aprovado
OTNOT OK OK OK Aprovado
Sonic OK OK OK Aprovado
Tails OK OK OK Aprovado
Zoiudinho OK OK OK Aprovado
3 Lobo OK OK OK Aprovado
Bernadete OK OK OK Aprovado
MetalGarurumon OK OK OK Aprovado
OTNOT OK OK OK Aprovado
Fonte: Producdo do proprio autor
Tabela 5 — Resultados de teste (travas e funcionalidades)
Procedimento de teste - travas e funcionalidades
Usuario |12 Switch | Estratégia |22 Switch | Iniciar|Encerrar| Esperado |Resultado
1 2 3 4 5 ok ok
A 1 3 2 4 5 ndo ok ndo ok
2 3 1 4 5 nao ok nao ok
3 1 2 4 5 nao ok nao ok
1 2 3 4 5 ok ok
B 1 4 3 2 5 nao ok nao ok
2 1 3 4 5 nao ok nao ok
3 4 5 1 2 nao ok nao ok
1 2 3 4 5 ok ok
c 2 3 1 4 5 ndo ok ndo ok
5 2 3 1 4 ndo ok nao ok
4 2 1 3 5 nao ok nao ok

Fonte: Produgdo do proprio autor
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Tabela 6 — Resultados de teste (range de aplicagao)

Procedimento de testes - range de aplicacdo
Usudrio | Distancia (m) [Resultado [Usudrio | Distancia (m) [Resultado [ Usudrio | Distancia (m) [Resultado

0 ok 0 ok 0 ok
0,4 ok 0,4 ok 0,4 ok
0,8 ok 0,8 ok 0,8 ok
1,2 ok 1,2 ok 1,2 ok
1,6 ok 1,6 ok 1,6 ok
2 ok 2 ok 2 ok
2,4 ok 2,4 ok 2,4 ok
2,8 ok 2,8 ok 2,8 ok
3,2 ok 3,2 ok 3,2 ok
3,6 ok 3,6 ok 3,6 ok

A 4 ok B 4 ok c 4 ok
44 ok 44 ok 44 ok
48 ok 48 ok 48 ok
5,2 ok 5,2 ok 5,2 ok
5,6 ok 5,6 ok 5,6 ok
6 ok 6 ok 6 ok
6,4 ok 6,4 ok 6,4 ok
6,8 ok 6,8 ok 6,8 ok
7,2 ok 7,2 ok 7,2 ok
7,6 ok 7,6 ok 7,6 ok
8 ok 8 ok 8 ok
8,4 ndo ok 8,4 ok 8,4 ndo ok

Fonte: Producdo do proprio autor

Desta forma, concluiu-se que o aplicativo estava em condi¢des de ser aprovado
segundo as necessidades da equipe FEG-Robotica para um range de aplicagao de até 8m
de distancia, podendo ser assim considerado um software bem sucedido segundo o
critério de PRESSMAN (2011, p. 7) que expde: “Quando um software ¢ bem-sucedido
— atende as necessidades dos usudrios, opera perfeitamente durante um longo periodo, ¢
facil de modificar e, mais facil ainda de utilizar — ele ¢ realmente capaz de mudar as
coisas para melhor.”
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4 CONCLUSAO

Tem-se como certeza de que a robdtica trata-se de um vasto campo de estudo, o
qual engloba diversificadas formas de atuacao: partindo da automatizagdo de processos
industriais at¢ mesmo a inteligéncia artificial inserida no campo de entretenimento
através de combate de robos autonomos. Deve-se notar, todavia que independentemente
da aplicagdo, a robotica estara sempre conectada a algum tipo de interface com o mundo
humano; comunicando-se para que haja sinergia entre os objetivos do usuario e a tarefa
executada pela estrutura roboética que o atende. Comunicar-se, assim como no mundo
das relagdes humanas, ¢ algo de certa complexidade e pode ocorrer através de variadas
tratativas, ainda que no mundo computacional dos robds a esséncia do alfabeto seja
reduzida a zeros e uns distribuidos de forma ordenada.

Ainda que se possa entender o procedimento logico para adaptar comandos
expressos por sequéncias de bits com niveis logicos altos e baixos, a utilizagdo de
ferramentas adequadas podem minimizar os esfor¢os e permitir uma facil saida para a
complexa questdo de comunica¢do. Como ferramentas adequadas para o universo da
programacao computacional de dispositivos, deve-se citar desde o ambiente virtual de
criacdo das linhas de cédigos, como também as tecnologias empregadas para a efetiva
transmissdo das mensagens (Android Studio e Bluetooth, no caso do desenvolvimento
deste trabalho). Inimeras sdo as possibilidades, alocadas segundo uma série de
vantagens e desvantagens, inclusive financeiras, para as quais mais uma vez se prova a
célebre constatacao de que a ferramenta mais adequada € certamente aquela que se sabe
utilizar, com um aditivo heuristico, que reforca a estratégia de se dominar a necessidade,
para entdo sim buscar a implementacdo de uma solu¢do dedicada que ndo gere
excessivo desperdicio de recursos, e muito menos deixe de cumprir a proposta.

Como tultimo tépico, pode-se também concluir que ha uma grande relevancia em
acompanhar os desenvolvimentos tecnoldgicos da sociedade, pois em mundo que se
dinamiza a cada dia mais, a incorporacdo de recursos adentra o campo dos objetos
pessoais, € num simples smartphone, reside uma capacidade significativa de hardware e
software comuns a grupos de ilimitada quantidade de usuarios, capaz de simplificar e
auxiliar na concentracdo de funcionalidades disponiveis ao toque de um dedo, podendo
oferecer interag@o e bons resultados com algo ja mais consagrado na histéria como uma
lista de contatos telefonicos, mas também para algo mais atual como o controle de

acionamento remoto para robds autdnomos de sumao.
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APENDICE A - Linhas de cédigo

Cédigo de desenvolvimento grafico do APK Robolazul

O N oy oW

9
10
11
12
13
14
15
1o
17
18
19
20
21
22
23
24
25

26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36

37
38
39
40
41
42

1 <?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
2 <RelativeLayout xmlns:android="http://schemas.android.com/
apk/res/android"

android:layout width="match parent"”

android:layout height="match_parent”
android:background="#0c0853"
android:nestedScrollingEnabled="false"
android: textAlignment="center"

android:id="@+id/mainLayout">

<com.example.rperhs.robolazul.Chronometer

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
:textSize="25dp" />

android

<TextView

android:
android:
android:

layout width="wrap content"

layout height="wrap content"”
id="@+id/chronometerMinSec"

layout above="@+id/mainActivityCenter"
layout_centerVertical="true"

layout centerHorizontal="true"
layout_marginBottom="25dp"
textColor="H#ffffff"

textStyle="bold"

layout width="wrap content"
layout_height="wrap_content"
textAppearance="?android:attr/

textAppearanceSmall"”

android:
android:
android:
android:

android

<TextView

android:
:layout height="wrap content"
android:
android:

android

text="Small Text"
id="@+id/mainActivityCenter"”
layout_centerVertical="true"
layout centerHorizontal="true"

:visibility="invisible" />

layout width="match parent"”

gravity="center horizontal"
textAppearance="?android:attr/

textAppearancelarge"

android:
android:
android:
:textColor="#e8e%ea"
android:
android:

android

text="CHOOSE YOUR ROBOT"
id="Q@+id/mainInstruction"
textStyle="bold"

layout alignParentTop="true"
layout centerHorizontal="true"
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40

43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
6l
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74

75

76
77
78
79
g0
g1
82

g3

android:layout marginTop="80dp"
android:onClick="startRobot"
android:clickable="true" />

<RelativeLayout
android:layout width="match parent"
android:layout _height="match parent”
android:background="#64000000"
android:layout_alignParentRight="true"
android:layout alignParentEnd="true"
android:id="@+id/optionsLayout"”
android:layout_below="@+id/hideOptions">

<Switch
android:layout width="150dp"
android:layout height="30dp"

android:id="Q@+id/BTcommunicationState"
android:layout_alignParentTop="true"
android:layout alignParentLeft="true"
android:layout alignParentStart="true"
android: text="BT"

android: textColor="#eB8e%a"

android:
android:

layout marginLeft="25dp"
layout marginTop="10dp"

android: textStyle="bold" />

<ScrollView

android:layout width="match parent"

android:layout height="match parent”

android:id="@+id/scrollView"

android:layout gravity="center horizontal”

android:layout_ toRightOf="@+id/
BTcommunicationState"

android:layout toEndOf="@+id/
BTcommunicationState" >

<RadioGroup

android:orientation="vertical"

android:id="@+id/strategies”

android:layout width="match parent"

android:layout height="match parent"

android:layout toEndOf="@+id/
BTcommunicationState"

android:layout toRightOf="@+id/
BTcommunicationState"
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84
85

86
87
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97

98

99
100
101
102
103
104
105
106
107
108
109

110
111
112
113
114
115
116
117
118
119
120
121

122
123
124

android:layout alignParentTop="true"
android:gravity="center_ vertical|

center_ horizontal">

<RadioButton

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

android;:
android:

android:
android:

android:
android:

android:
android:
android:
android:

android

layout width="wrap content”
layout_height="wrap_ content”
text="Strategy 1"
id="@+id/strategyl"”
textColor="H#fffFff"
enabled="true"
clickable="true"
checked="true"
buttonTint="#ffff£f"
gravity="left|center vertical

layout gravity="left"
layout marginLeft="20dp" />

<RadioButton
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout width="wrap_ content”
layout height="wrap content”
text="Strategy 2"
id="@+id/strategy2"
textColor="#£fff£ff"
enabled="true"
buttonTint="#ffffff"
gravity="left|center vertical

layout gravity="left"
layout marginLeft="20dp" />

<RadioButton
android:
android:
android:
android:

layout width="wrap content”
layout height="wrap content”
text="Strategy 3"
id="@+id/strategy3"”
textColor="H#ffffff"
enabled="true"
buttonTint="#f££f£££"
gravity="left|center wvertical

:layout marginLeft="20dp"
android:

layout gravity="left" />
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125
126
127
128
129
130
131
132
133

134
135
136
137
138
139
140
141
142
143
144
145
146
147
148

149
150
151
152
153
154
155
156
157
158
159
160
161
162
163

164
165
lo6

android:
android:
android:
android:
android:

android:

android

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

android:
android:

android:
android:
android:
android:

android

android:

<RadioButton
android:
android:
android:

layout_width="wrap content"
layout_height="wrap content”
text="Strategy 4"
id="@+id/strategy4"”
textColor="#£ffffff"
enabled="true"
buttonTint="#ffffff"
gravity="left|center vertical

layout marginLeft="20dp"
:layout gravity="left" />

<RadioButton
android:

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"”
text="Strategy 5"
id="@+id/strategy5"
textColor="H#fffEfff"
singleLine="true"
checked="false"
clickable="true"
enabled="true"
buttonTint="#ffffff"
gravity="left|center vertical

layout gravity="left"
layout marginLeft="20dp" />

<RadioButton
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout width="wrap content"
layout_height="wrap content”
text="Strategy 6"
id="@+id/strategy6"
textColor="#£f£££ff"
singlelLine="true"
checked="false"
clickable="true"
enabled="true"
buttonTint="#ffffff"
gravity="left|center vertical

:layout marginLeft="20dp"
layout gravity="left" />
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167
168
169
170
171
172
173
174
175
176
177
178
179
180
181
182
183
184
185
186
187
188
189
190
191
192
193
194
195
196
197
198

199
200
201
202
203
204
205
206
207
208
209
210

</RadioGroup>

</ScrollView>

<Switch
android:id="@+id/loadProgram"

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<ScrollView
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout_centerVertical="true"
layout alignParentLeft="true"
layout_alignParentStart="true"
textColor="4#e8e%ea"
text="Load"

layout marginLeft="25dp"
layout width="150dp"
layout_height="45dp"
textStyle="bold"

layout marginTop="10dp"
layout marginBottom="10dp" />

layout width="wrap content"
layout_height="wrap content”
id="@+id/logScroll"”

layout_alignParentBottom="true"

layout alignLeft="@+id/loadProgram"
layout_alignStart="@+id/loadProgram"

layout below="@+id/loadProgram"

android: foregroundGravity="top">

<TextView
android:layout width="wrap content”
android:layout height="match parent"
android: textAppearance="?android:attr/

textAppearanceSmall"

android:id="Q@+id/logActions"

android:

android:layout below="@+id/log"

android:

android: textColor="4{#e8e%eca"
android:gravity="top|start" />
</8crollView>

<TextView
android:
android:
android:

layout width="wrap content"
layout height="wrap content”
textAppearance="?android:attr/

layout alignRight="@+id/log"

layout alignParentBottom="true"
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211
212
213
214
215
216
217
218
219
220
221
222
223
224
225
226
227
228
229
230
231
232
233
234
235
236
237
238
239
240
241
242
243
244
245
246
247
248
249
250
251
252
253
254

210 textAppearanceSmall"
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

text="Log..."

id="@+id/Log"

layout above="@+id/logScroll"
layout alignLeft="@+id/logScroll"
layout alignStart="@+id/logScroll"
textColor="#ffffff"
textStyle="bold|italic"
layout_marginTop="5dp" />

<Button

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

android:
android:
android:
android:
android:

</RelativeLayout>

layout_width="match_parent"
layout height="25dp"

text="SHOW"

id="@+id/showOptions"
background="#832452dd"
textSize="12dp"
textColor="#ffffff"
onClick="doShowOptions"
visibility="gone"

layout alignParentBottom="true" />

<HorizontalScrollView

layout width="match parent”

layout height="wrap content"
id="Q@+id/horizontalScrollView"

layout alignTop="@+id/mainActivityCenter"
layout_ centerHorizontal="true" >

<Relativelayout
android:orientation="horizontal"
android:layout width="match parent"”
android:layout height="match parent">

<ImageButton

android:
android:
android:

android

android:
android:
android:

layout width="wrap content"
layout_height="wrap content"”
id="@+id/robotl"

:background="(@mipmap/robotl"

layout alignParentTop="true"
layout alignParentLeft="true"
layout alignParentStart="true" />
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255
256
257
258

259
260
261
262
263
264
265

266
267
268
269
270
271
272
273
274
275
276
277
278
279
280

281
282
283
284
285
286
287
288
289
290
291
292
293
294
295
296

<TextView
android:
android:
android:

textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

/>

layout_width="wrap content"
layout height="wrap_ content"”
textAppearance="?android:attr/

id="@+id/goneRobotl"
background="#640c0853"

hint=" "
layout_alignParentTop="true"
layout alignParentLeft="true"
layout_alignParentStart="true"
layout alignBottom="@+id/robotl"

<ImageButton

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<TextView
android:
android:
android:

textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"
id="@+id/robot2"
background="@mipmap/robot2"
layout alignParentTop="true"
layout_toRightOf="@+id/robotl"
layout toEndOf="@+id/robotl" />

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"”
textAppearance="?android:attr/

id="@+id/goneRobot2"
background="#640c0853"
layout_alignParentTop="true"
layout alignBottom="@+id/robot2"
layout toLeftOf="@+id/robot3"
hint=" "S>

<ImageButton

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"”
id="@+id/robot3"
background="@mipmap/robot3"
layout alignParentTop="true"
layout toRightOf="@+id/robot2"
layout toEndOf="@+id/robot2" />
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297
298
299
300

301
302
303
304
305
306
307
308
309
310
311
312
313
314
315
316
317
318
319
320

321
322
323
324
325
326
327
328
329
330
331
332
333
334
335
336
337
338
339

<TextView
android:
android:
android:

textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout_width="wrap_content"
layout_height="wrap content"”
textAppearance="?android:attr/

id="@+id/goneRobot3"
background="#640c0853"

layout alignParentTop="true"
layout_alignBottom="@+id/robot3"
layout toLeftOf="@+id/robot4"
hint=" ">

<ImageButton

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<TextView
android:
android:
android:

textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:

layout_width="wrap_ content"
layout height="wrap content"
id="Q@+id/robot4"
background="@mipmap/robot4"
layout_alignParentTop="true"
layout toRightOf="@+id/robot3"
layout toEndOf="@+id/robot3" />

layout_width="wrap content"
layout height="wrap content"
textAppearance=""?android:attr/

id="@+id/goneRobot4"
background="#640c0853"

layout alignParentTop="true"
layout_alignBottom="@+id/robot4"
layout toLeftOf="@+id/robot5"
hint=" />

<ImageButton

android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<TextView
android:
android:

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"
id="@+id/robot5"
background="@mipmap/robot5"
layout_alignParentTop="true"
layout toRightOf="@+id/robot4"
layout toEndOf="@+id/robot4" />

layout width="wrap content”
layout height="wrap content"
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340

341
342
343
344
345
346
347
348
349
350
351
352
353
354
355
356
357
358
359
360

361
362
363
364
365
366
367
368
369
370
371
372
373
374
375
376
377
378
379
380

381

android:
textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<ImageButton
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<TextView
android:
android:
android:

textAppearanceMedium"
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<ImageButton
android:
android:
android:
android:
android:
android:
android:

<TextView
android:
android:
android:
textAppearanceMedium"
android:

textAppearance="?android:attr/

id="@+id/goneRobot5"
background="#640c0853"

layout alignParentTop="true"
layout alignBottom="@+id/robot5"
layout toRightOf="@+id/robotd"
hint=" ">

layout width="wrap_ content”
layout height="wrap content"”
id="@+id/roboté"
background="@mipmap/robot6"
layout alignParentTop="true"
layout toRightOf="@+id/robot5"
layout toEndOf="@+id/robot5" />

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"”
textAppearance=""?android:attr/

id="@+id/goneRobot6"
background="#640c0853"

layout alignParentTop="true"
layout alignBottom="@+id/robot6"
layout toRightOf="@+id/robot5"
hint=" "/

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"
id="@+id/robot7"
background="@mipmap/robot7"
layout alignParentTop="true"
layout toRightOf="@+id/roboté"
layout toEndOf="@+id/roboté" />

layout width="wrap content"
layout height="wrap content"
textAppearance="?android:attr/

id="@+id/goneRobot7"

Pa
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382
383
384
385
386
387
388
389
390
391
392
393
394
395
396
397
398
399
400
401
402
403
404
405
406
407
408
409
410
411
412
413
414
415
416
417
418
419

420
421
422
423
424
425

android:background="#640c0853"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout_alignBottom="@+id/robot7"
android:layout toRightOf="@+id/robot6"
android:hint=" ">

</RelativeLayout>
</HorizontalScrollView>

<Button
android:layout_width="wrap content”
android:layout height="25dp"
android: text="HIDE"
android:id="@+id/hideOptions"”
android:layout below="@+id/chronometerMinSec"
android:layout marginTop="100dp"
android:background="#832452dd"
android:layout_alignParentRight="true"
android:layout alignParentEnd="true"
android:layout alignParentLeft="true"
android:layout alignParentStart="true"
android: textSize="12dp"
android:textColor="#ffff£f"
android:onClick="doHideOptions" />

<ImageButton
android:layout width="30dp"
android:layout height="30dp"
android:id="@+id/closeButton"
android:background="@mipmap/close"
android:layout alignParentTop="true"
android:layout alignParentEnd="true"
android:onClick="closeActivity" />

<TextView
android:layout width="wrap content”
android:layout height="wrap content”
android: textAppearance="?android:attr/

textAppearanceMedium"

android:
android:
android:
android:
android:
android:

id="@+id/textView"
background="#640c0853"

hint=" "

layout alignBottom="@+id/closeButton”
layout alignStart="@+id/closeButton”
layout alignParentTop="true"
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426 android:layout alignParentEnd="true" />
427

428 </RelativeLayout>

429
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10
11

12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40

1 <LinearLayout xmlns:android="http://schemas.android.com/

apk/res/android"

xmlns:tools="http://schemas.android.com/tools"
android:layout_width="match_parent"”

android:layout height="match parent"
android:gravity="center horizontal"
android:orientation="vertical"
android:paddingBottom="@dimen/activity vertical margin

android:paddingLeft="@dimen/activity horizontal margin

android:paddingRight="@dimen/

activity horizontal margin"

android:paddingTop="Q@dimen/activity vertical margin"
tools:context="com.example.rperhs.robolazul.

LoginActivity">

<!-- Login progress -->

<ProgressBar
android:id="@+id/login progress"
style="7?android:attr/progressBarStyleLarge"
android:layout width="wrap content"
android:layout height="wrap content"”
android:layout marginBottom="8dp"
android:visibility="gone" />

<ScrollView
android:id="@+id/login_ form"
android:layout width="match parent"
android:layout height="match parent">

<LinearLayout
android:id="@+id/email login form"
android:layout width="match parent"
android:layout height="wrap content"”
android:orientation="vertical">

<android.support.design.widget.TextInputLayout
android:layout width="match_ parent"”
android:layout height="wrap content">

<AutoCompleteTextView
android:id="@+id/email"
android:layout width="match parent”
android:layout height="wrap content"
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41 android:hint="@string/prompt email"

42 android:inputType="textEmailAddress"

43 android:maxLines="1"

44 android:singleLine="true" />

45

46 </android. support.design.widget.
TextInputLayout>

47

48 <android.support.design.widget.TextInputLayout

49 android:layout width="match parent”

50 android:layout_height="wrap content">

51

52 <EditText

53 android:id="Q@+id/password"

54 android:layout width="match parent”

55 android:layout height="wrap content"

56 android:hint="@string/prompt password"

57 android:imeActionId="@+id/login"

58 android:imeActionLabel="Q@string/
action sign_in_ short"

59 android:imeOptions="actionUnspecified"”

60 android:inputType="textPassword"

ol android:maxLines="1"

62 android:singleLine="true" />

63

64 </android.support.design.widget.
TextInputLayout>

65

66 <Button

o7 android:id="@+id/email_sign_in button"

68 style="?android: textAppearanceSmall"

69 android:layout width="match_ parent”

70 android:layout height="wrap content"

71 android:layout marginTop="16dp"

72 android: text="@string/action sign in"

73 android: textStyle="bold" />

74

75 </LinearLayout>

76 </ScrollView>

77 </LinearLayout>

78
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1 <?xml version="1.0" encoding="utf-8"7>
2 <Relativelayout xmlns:android="http://schemas.android.com/
apk/res/android"

3 android:layout width="match parent"”

4 android:layout height="match parent">

5

6 <ScrollView

7 android:layout width="match parent"

8 android:layout height="match_ parent”

9 android:id="@+id/dialogScrollView"

10 android:layout_alignParentTop="true"

11 android:layout alignParentLeft="true"

12 android:layout alignParentStart="true" >

13

14 <LinearLayout

15 android:orientation="vertical"”

16 android:layout width="match parent”

17 android:layout _height="match_parent"

18 android:background="#bl1000000">

19

20 <TextView

21 android:layout width="match parent"”

22 android:layout height="wrap content"”

23 android: textAppearance="?android:attr/
textAppearanceMedium”

24 android: text="Medium Text"

25 android:id="@+id/dialogStrategyTextl"

26 android:gravity="center"

27 android: textColor="#£5£8£9" />

28

29 <VideoView

30 android:layout width="wrap content"”

31 android:layout height="wrap content"

32 android:id="Q@+id/dialogStrategyVideoView"
/>

33

34 <TextView

35 android:layout width="match parent"

36 android:layout height="wrap content”

37 android: textAppearance="%android:attr/
textAppearanceMedium”

38 android: text="Medium Text"

39 android:id="@+id/dialogStrategyText2"

40 android:gravity="center"

41 android: textColor="#£5£8£9" />
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42 </LinearLayout>
43 </8crollView>

44

45

46 </RelativeLayout>
47
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1
2

O o O bW

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44

<?xml version="1.0" encoding="utf-8"?>
<LinearLayout xmlns:android="http://schemas.android.com/
apk/res/android"
android:layout_width="match_parent"”
android:layout height="match parent"
android:orientation="vertical" >

<LinearLayout
android:layout width="match_ parent"
android:layout height="wrap content”
android:orientation="horizontal" >

<TextView
android:layout width="wrap_ content"
android:layout height="wrap content"
android:paddingRight="5.0dip"
android: text="Name:"
android: textColor="#000000"
android: textSize="15sp"
android:id="@+id/item btdevices nameField" />

<TextView
android:id="@+id/item_btdevices_actualName"
android:layout width="wrap content"

android:layout height="wrap content"”
android:paddingRight="5.0dip"
android: textColor="#000000"
android: textSize="15sp"
android:text="Australopitecus" />
</LinearLayout>
<LinearLayout

android:layout width="match parent"”
android:layout height="wrap content”
android:orientation="horizontal"” >

<TextView

android:
android:
android:
android:
:textColor="#000000"
android:
android:

android

layout_width="wrap content"
layout height="wrap content"
paddingRight="5.0dip"
text="MACadress:"

textSize="15sp"
id="@+id/item btdevices MACadress" />
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45
46
47

48
49
50
51
52
53
54
55
56
57

<TextView
android:id="@+id/
item btdevices_actualMACadress"
android:layout width="wrap content"
android:layout height="wrap content"
android:paddingRight="5.0dip"
android:textColor="#000000"
android:textSize="15sp"
android: text="XXX" />
</LinearLayout>

</LinearLayout>
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1 <?xml version="1.0" encoding="utf-8"7>
2 <LinearLayout xmlns:android="http://schemas.android.com/
apk/res/android"

3 android:layout width="wrap content"”

4 android:layout height="wrap content”

5 android:background="#ff£ffff"

6 android:orientation="horizontal" >

7

8

9 <ListView
10 android:id="@+id/btdevices_list"
11 android:layout width="match parent”
12 android:layout height="match parent"/>
13
14
15 </LinearLayout>
16
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1 <?xml version="1.0" encoding="utf-8"7>

2 <resources>

3 <color name="colorPrimary">#3F51B5</color>

4 <color name="colorPrimaryDark">#303F9F</color>
5 <color name="colorAccent">}#FF4081</color>

6 </resources>

7
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1 <resources>

M
19}
>...

2 <!-- Default screen margins, per the Andrcid De

o)

guidelines. —-->
<dimen name="activity horizontal margin">16dp</dimen>
<dimen name="activity vertical margin">16dp</dimen>
</resources>

oy 0 W
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1

2
3
4

ul

10
11
12

<resources>

<!-- Base application theme. -->
<style name="AppTheme" parent="Theme.AppCompat.Light.
DarkActionBar">
<!-- Customize your theme here, -->
<item name="colorPrimary">@color/colorPrimary</
item>
<item name="colorPrimaryDark">Qcolor/
colorPrimaryDark</item>
<item name="colorAccent">Rcolor/colorAccent</item>
</style>

</resources>
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1
2

3
4
5

10
11
12
13
14

15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31

32

33
34

<resources>
<string name="app name">Robolazul</string>

<string name="prompt email">Fmail</string>

<string name="prompt password">Password (optional)</
string>

<string name="action_sign_in">Sign in or register</
string>

<string name="action_sign_in short">Sign in</string>

<string name="error invalid email">This email address
is invalid</string>

<string name="error_ invalid password">This password is
too short</string>

<string name="error_ incorrect_ password">This password
is incorrect</string>

<string name="error_ access_denied">Invalid credentials
</string>

<string name="access_allowed">Login successful</string

<string name="error field required">This field is
required</string>
<string name="permission rationale">"Contacts
permissions are needed for providing email
completions.”
</string>
<string name="title activity login2">Sign in</string>

<string name="robotl name">Metalgarurumon</string>
<string name="robot2 name">Sonic</string>

<string name="robot3 name">Tails</string>

<string name="robot4 name">Lobo</string>

<string

<string

name="robot5 name">Bernadete</string>

<string name="robot6 name">Zoiudinho</string>

<string name="robot7_ name">Tonto</string>

<string name="Sonic_ strategies 1">Right</string>

<string name="Sonic strategies 2">Left</string>

<string name="Sonic strategies 3">Arc-Right</string>

<string name="Sonic_strategies_4">Arc-Left</string>

<string name="Sonic strategies 5">Inv-Arc-Right</
string>

<string name="Sonic strategies 6">Inv-Arc-Left</string

name="Bernadete strategies 1">Right</string>
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35
36

37

38

39

40
41
42
43
44

45

46

47

48
49
50
51
52
53
54
55
56
57

58

59
60
0l
62
03

<string

<string
string>

<string

<string
string>

<string
string>

<string
<string

<string
string>
<string
string>
<string
string>
<string
string>

<string
<string
<string
<string
<string

<string
<string
<string
string>
<string

<string

</resources>

name="Bernadete strategies 2">Left</string>
name="Bernadete_strategies_ 3">Arc-Right</

name="Bernadete_ strategies 4">Arc-Left</string
name="Bernadete strategies 5">Inv-Arc-Right</
name="Bernadete strategies 6">Inv-Arc-Left</
name="Tails strategies_1">Right</string>
name="Tails strategies 2">Left</string>
name="Metalgarurumon_strategies_1">R-Forward</
name="Metalgarurumon strategies 2">L-Forward</
name="Metalgarurumon_strategies_3">R-Back</
name="Metalgarurumon strategies 4">L-Back</
name="Lobo_strategies 1">Right</string>
name="Lobo strategies 2">Left</string>
name="Lobo_strategies_3">Arc-Right</string>
name="Lobo strategies 4">Arc-Left</string>
name="Lobo_strategies_ 5">Back</string>
name="Zoiudinho strategies 1">Right</string>
name="Zoiudinho_ strategies 2">Left</string>
name="Zoiudinho strategies 3">Arc-Right</

name="Zoiudinho strategies 4">Arc-Left</string

name="Zoiudinho strategies 5">Back</string>
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9
10

<vector xmlns:android="http://schemas.android.com/apk/res/
android"

android:width="24dp"

android:height="24dp"

android:viewportWidth="24.0"

android:viewportHeight="24.0">

<path

android: fillColor="#FF000000"

android:pathbData="M6,18c0,0.55 0.45,1 1,1hlv3.5c0,
0.83 0.67,1.5 1.5,1.581.5,-0.67 1.5,-1.5L11,1%9h2v3.5c0,0.
83 0.67,1.5 1.5,1.5s1.5,-0.67 1.5,-1.5L16,1%h1c0.55,0 1,-0
.45 1,-1118,8L6,8v10zM3.5,8C2.67,8 2,8.67 2,9.5v7c0,0.83 0
.67,1.5 1.5,1.585,17.33 5,16.5v-7C5,8.67 4.33,8 3.5,8zM20.
5,8¢c-0.83,0 -1.5,0.67 -1.5,1.5v7¢0,0.83 0.67,1.5 1.5,1.5s1
.5,-0.67 1.5,-1.5v-7c0,-0.83 -0.67,-1.5 -1.5,-1.5zM15.53,2
.1611.3,-1.3¢0.2,-0.2 0.2,-0.51 0,-0.71 -0.2,-0.2 -0.51,-0
.2 -0.71,01-1.48,1.48C13.85,1.23 12.95,1 12,1c-0.96,0 -1.
86,0.23 -2.66,0.63L7.85,0.15¢-0.2,-0.2 -0.51,-0.2 -0.71,0
-0.2,0.2 -0.2,0.51 0,0.7111.31,1.31€C6.97,3.26 6,5.01 6,
7hl12¢0,-1.99 -0.97,-3.75 -2.47,-4.84zM10,5L9,5L9,4h1lv1zM15
,5h-1114,4hlvlz"/>
</vector>
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1 package ccm.example.rperhs.rcbolazul;

25
26
27
28
29
30
31
32
33
34

35
36
37
38

39
40
41
42

import androcid.content.Context;

import android.os.Handler;

import android.os.Message;

import android.os.SystemClock;
import android.util.AttributeSet;
import android.widget.TextView;
import java.text.DecimalFormat;

publiec class Chronometer extends TextView {

@SuppressWarnings ("unused")
private static final String TAG = "Chronometer";

public interface OnChroncmeterTickListener ({

void onChreonometerTick (Chronometer chronometer);

private long mBase;

private boolean mVisible;

private boolean mStarted;

private boolean mRunning;

private OnChronometerTickListener

mOnChronometerTicklListener;

r

private static final int TICK WHAT = 2;

private long timeElapsed;

public Chronometer (Context context) {
this (context, null, 0);

public Chronometer (Context context, AttributeSet attrs
this (context, attrs, 0);

public Chronometer (Context context, AttributeSet attrs

int defStyle) {

super (context, attrs, defStyle);

init () ;
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64

43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
ol
62
63
64

65
66
o7
68
69
70
71
72
73
74
75
70
77
78
79
80
gl
SPA
83
84
85
86

private void init() {
mBase = SystemClock.elapsedRealtime (),
updateText (mBase) ;

public void setBase (long base) {
mBase = base;
dispatchChronometerTick () ;
updateText (SystemClock.elapsedRealtime()) ;

public long getBase() {
return mBase;

public void setOnChronometerTickListener (
OnChronometerTickListener listener) {
mOnChronometerTickListener = listener;

public OnChronometerTickListener
getOnChronometerTickListener () {
return mOnChronometerTicklListener;

public void start() {
m3Started = true;
updateRunning () ;

public void stop () ({
mStarted = false;
updateRunning () ;

public void setStarted(boolean started) {
mStarted = started;
updateRunning () ;

@Override
protected wvoid cnDetachedFromWindow ()
super .onDetachedFromWindow () ;
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87 mVisible = false;
88 updateRunning () ;
89 }
90
91 @Override
92 protected wvoid onWindowVisibilityChanged (int
visibility) {
93 super .cnWindowVisibilityChanged (visibility):
94 mVisible = visibility == VISIBLE;
95 updateRunning () ;
96 }
97
98 private synchronized void updateText (long now) {
99 timekElapsed = now - mBase;
100
101 DecimalFormat df = new DecimalFormat ("00");
102
103 int hours = (int) (timeElapsed / (3600 * 1000));
104 int remaining = (int) (timeElapsed % (3¢00 * 1000)
)}
105
106 int minutes = (int) (remaining / (60 * 1000));
107 remaining = (int) (remaining % (60 * 1000));
108
109 int seccnds = (int) (remaining / 1000);
110 remaining = (int) (remaining % (1000));
111
112 int milliseconds = (int) (((int)timeklapsed % 1000
) / 100);
113
114 String text = "";
115
116 if (hours > 0) {
117 text += df.format (hours) + ":";
118 }
119
120 text += df.format (minutes) + ":";
121 text += df.format (seconds) + ":";
122 text += Integer.toString(milliseconds);
123
124 setText (text) ;
125 }
126
127 private void updateRunning() {
128 boolean running = mVisible && mStarted;
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129 if (running != mRunning) {

130 if (running) {

131 updateText (SystemClock.elapsedRealtime () )

132 dispatchChronometerTick() ;

133 mHandler .sendMessageDelayed (Message.
obtain (mHandler,

134 TICK WHAT), 100);

135 } else {

136 mHandler.removeMessages (TICK WHAT) ;

137 }

138 mRunning = running;

139 }

140 }

141

142 private Handler mHandler = new Handler () {

143 public void handleMessage (Message m) |

144 if (mRunning) {

145 updateText (SystemClock.elapsedRealtime () )

146 dispatchChronometerTick () ;

147 sendMessageDelayed (Message.obtain (this ,
TICK_WHAT),

148 100) ;

149 }

150 }

151 i

152

153 void dispatchChronometerTick() {

154 if (mOnChronometerTickListener != null) {

155 mOnChreoncmeterTickListener.onChronometerTick (
this) ;

156 }

157 }

158

159 public long getTimeElapsed() {

160 return timeElapsed;

161 }

162

163 }

Pagina 4 de 4



67

Cadigo de desenvolvimento das funcionalidades do APK Robolazul

1

19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39

40

41

S/ExXplicitacdo do

deservi

1IVOLV

1 a0

P o~y -
vacote onde o

package com.example.rperhs.rcbolazul;

/
import
import
import
import

import
import
import
import
import
import
import
import
import

//Impor

]

a

tacao

android.
android.
android.
android.

android.
androcid.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.

P - .
Nt N o A H T
billbiotecas necessariac

)

app.Activity;
app.ProgressDialog;
bluetocth.BluetoothAdapter;
bluetooth.BluetoothSocket;

bluetooth.BluetoothDevice;
content.Intent;

os.Bundle;

os.Handler;
os.SystemClock;

view.View;

widget.Buttaon;
widget.CompoundButton;
widget.CompoundButton.

OnCheckedChangelistener;

import
import
import
import
import
import
import

import
import
import
import

//‘)f}':

e I I -7
* (Created

android.
android.
androcid.
android.
androcid.
android.
android.

Jjava.
Java.
ut
ut

java.
Jjava.

by

10.
io.

widget.ImageButton;
RadioButton;

RadioGroup;

widget.
widget.
widget.Relativelavyout;
Switch;

TextView;

widget.
widget.
widget.Teoast;
IOException;
OutputStream;
il.Set;
i1.0UU0ID;

public class MainActivity extends Activity {

private Thread thread;

i1+ 7 9 =3
S L sda

ARl aT=E o
sSuprer

o

~ 7 - - - .
lasse

Declar

-y
no

d0S

e

240

de

L C

na]

B eYaki

f Y ﬁ,/ d L
protected Relativelayout mainlLayout;

T -~ - e - -
] R .
Ltayout p

}~

7 oy A= e I =y
o elemento | nome do objeto

protected TextView mainInstruction;

Pagina 1 de 19




Cédigo de desenvolvimento das funcionalidades do APK Robolazul

68

42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
o0l
62
63
04
65
66
o7
68
69
70
71
72
73
74
75
70
77
78
79
80

g1
82
83
84
85

protected Chroncmeter chroncmeterMinSec;

T

protected
protected
protected
protected
protected
protected
protected
protected
protected

protected
protected
protected
protected
protected
protected
protected

protected
protected

protected

protected
protected
protected
protected
protected
protected
protected

protected

protected
protected

}]

+ )
1L L VL

(

protected
protected
protected

int choosedRobotId;
robotl;
robotZ;
robot3;
robotd;
roboth;
robot6;
robot7;
close;

ImageButton
ImageButton
ImageButton
ImageButton
ImageButton
TmageButton
ImageButton
ImageButton

TextView
TextView

goneRobotl;
goneRobot?Z;
TextView goneRcbot3;
TextView goneRobot4;
TextView goneRobot5;
TextView goneRobot6;
TextView goneRcbot7;
Button showCptions;

Button hideOptions;

Relativelayout optionsLayout;

RadioGroup strategies;
RadioButton
RadioButton
RadioButton
RadioButton
RadioButton
RadioButton

strategyl;
strategyZ;
strategy3;
strategyi4;
strategyb;
strategy6;

TextView logActions;

Switch BTCommunicationState;
Switch loadProgram;

String choosedRobot;
String selectedBRTaddress = null;

int btfocund;

private BluetcothAdapter mBluetocothAdapter =

private BluetoothSocket btSocket = null;

null;

execucdo do
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86 private boolean isBtConnected = false;
87 private BluetcothDevice dispositivo;
88 private String estrategiaEscolhida;
89
90 //Cédigo a ser executado na inicializagdo da activity
("tela) principal
91 @Override
92 protected void onCreate (Bundle savedInstanceState) {
93 super.onlreate (savedInstanceState);
94 setContentView (R.layout.activity main); /Delfine
layout conforme activity main
95
96 btfound = 0;
97 /*Todo cbjete co
declarado 1
98 a - main
99 mainlLayout = (RelativelLayout) (findViewById(R.id.
mainlLayout) )
100 mainInstruction = (TextView) (findvViewById(R.id.
mainInstruction));
101 mainInstruction.setClickable (false);
102
103 chronometerMinSec = (Chronometer) (findViewById(R.
id.chroncmeterMinSec) ) ;
104 chroncmeterMinSec.setOnChronometerTickListener (
new Chronometer.OnChronometerTickListener () {
105 public void onChronometerTick (Chronometer
chronometer) {
106 if (chronometer.getText () .toStringl() .
equalsTIgnoreCase ("00:05:0")) ¢
107 //Quando o cronémetro atingir 5
segundos
108 //Crondmetro devera parar e uma
mensagem serd exibida
109 chroncmeter.stop () ;
110 Toast.makeText (getBaseContext (), "
FIGHT!", Toast.LENGTH TONG) .show () ;
111 }
112 }
113 b);
114
115 choosedRobotId = R.id.robotl; //fins de
inicializagcdo
116 robotl = (ImageButton) (findViewById(R.id.robotl)
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116
117

118

119
120
121
122
123

124

125
126
127
128
129
130

131

132
133
134
135
136
137

138

139
140
141
142
143
144

145

146
147
148
149
150

) ;

robotl.setOnClickListener (new View,

OnClickListener () {

O

) ;

@0Override

h

. o 5 o K - 2 s
ol eomento 7 [=F=l e Vel ST O Delo 1S3 170
elementco 1ol selecionadc peLo u SUAri1o

public void onClick (View view) {
doChooseRobeot (R.id.robotl) ;

1)
robotZ2 = (ImageRutton) (findViewById(R.id.robot?Z)

robotZ.setOnClickListener (new View.

OnClickListener () |

) ;

@Override
public void onClick (View view) {
doChooseRcbot (R.id.robot?2) ;

1)y
robot3 = (ImageButton) (findViewById(R.id.robot3)

robot3.setOnClicklListener (new View.

OnClickListener () {

) ;

@0verride
public wvoid onClick (View view) {
doChooseRobot (R.id.robot?3) ;

1)
robotd4d = (ImageRButton) (findViewById(R.id.robot4)

robotd.setOnClickListener (new View.

OnClicklListener () {

) ;

@0verride
public void onClick (View view) {
doChooseRobot (R.id.robotd) ;

1)
robot5 = (ImageButton) (findViewById(R.id.robotbh)

robot5.setOnClicklListener (new View.

OnClickListener () {

@0verride
public void onClick (View view)
doChooseRcbot (R.1id.roboth);
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151 robot6é = (ImageButtcon) (findViewById(R.id.robott)
)}

152 robot6.setOnClickListener (new View.
OnClickListener () ({

153 @Override

154 public void onClick (View view) {

155 doChooseRobot (R.id.roboto) ;

156 }

157 by

158 robot7 = (ImageRutton) (findViewById(R.id.robot7)
) ;

159 robot7.setOnClickListener (new View.
OnClickListener () {

160 @Override

161 public void onClick(View view) |

162 doChcoseRobot (R.id.rocbot?) ;

163 1

lo4 b):

165 clcse = (ImageButton) (findViewById(R.id.
closeButton)) ;

166 close.setOnClickListener (new View.OnClicklListener
O {

167 @Override

168 public void onClick (View view) {

169 closeActivity () ;

170 }

171 b);

172

173 goneRobotl = (TextView) (findvViewById(R.id.
goneRobotl) ) ;

174 goneRobot2 = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRobot?2) ) ;

175 goneRobot3 = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRobot3) ) ;

176 goneRobotd = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRobot4) ) ;

177 goneRoboth = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRoboth) ) ;

178 goneRobot6 = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRobot6) ) ;

179 goneRcbot7T = (TextView) (findViewById(R.id.
goneRcbot?7)) ;

180

181 showOptions = (Buttcn) (findViewById(R.id.

showOptions) ) ;
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182 hideOptions = (Buttcn) (findViewById(R.id.
hideQOpticns) ) ;

183

184 optionsLavyeout = (Relativelayout) (findViewById(R.

id.optionsLayout) ) ;

185 logActions = (TextView) (findViewById(R.id.
logActions)) ;

18¢

187 strategies = (RadioGroup) (findViewById(R.id.
strategies));

188 strategyl = (RadicButton) (findViewById(R.id.
strategyl));

189 strategy? = (RadioButton) (findViewById(R.id.
strategy?2));

190 strategy3 = (RadioButton) (findvViewById(R.id.
strategy3));

191 strategy4 = (RadicButton) (findViewByIld(R.id.
strategyd)) ;

192 strategyb = (RadicButton) (findViewById(R.id.
strategyb));

193 strategyte = (RadicButton) (findViewById(R.id.
strategy6)) ;

194

195 BTCommunicationState = (Switch) (findViewById(R.
id.BTcommunicationState));

196 BTCommunicationState.setOnCheckedChangelistener (
new OnCheckedChangel.istener () {

197 @Override

198 public wvoid onCheckedChanged (CompoundButton
compoundButton, boolean isChecked) {

199 if (isChecked)

200 {

201 boolean connectSuccess = true;

202 mBluetocthAdapter = BluetoothZidapter.
getDefaul tAdapter () ;

203 if (mBluetocothAdapter == null) {

204 Toast .makeText (
getlApplicationContext (), "There is no Bluetooth device
available", Toast.LENGTH LONG) .show();

205 finish();

206 } else {

207 if (mBluetcothAdapter.isknabled())
{

208 // tentar reallzar conexao

209 try{
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210 changeIntent () ;

211 } eateh(/*TOFxception®/
Exception &) |

212 connectSuccess = false;

213 }

214 maininstruction.setText ("
PLEASE LOAD A STRATEGY")

215 updatelLogActions ("BT started
with " + getChoosedRobot());

216 } else{

217 Toast .makeText (

getApplicationCeontext (), "Bluetooth Adapter is not
enabled, Please enable it and try again!", Toast.
LENGTH LONG) .show () ;

218 loadProgram.setChecked (false)
219 }
220 }
221 btfeound++;
222 mainInstructicon.setText ("PLEASE LOAD
A STRATEGY") ;
223 }
224 else
225 {
226 loadProgram.setChecked (false) ;
227 mainlnstruction.setText ("PLEASE START
BT COMMUNICATION") ;
228 Toast.makeText (getApplicationContext (
), "Bluetooth communication successfully destroyed with "
+ getChoosedRobot () + "!", Toast.LENGTH LONG) .show () ;
229 updateloghctions ("BT destroyed with "
+ getChcosedRobot () ) ;
230 }
231 '
232 DN
233 loadProgram = (Switch) (findViewBvyId(R.id.
loadProgram) ) ;
234 loadProgram.setOnCheckedChangelistener (new
OnCheckedChangelistener () {
235 @0verride
236 public wvoid onCheckedChanged (CompoundButton
compoundButton, boolean isChecked) {
237 if (isChecked)
238 {
239 if (BTCommunicationState.isChecked())
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240 {

241 estrategiakscolhida =
chooseStrategy () ;

242 Toast.makeText (

getApplicationContext (), "Strategy " + getChoosedStrategy
() + " successfully loaded to " + getChoosedRobot () +"!",
Toast.LENGTH LONG) .show () ;

243 updatelLogActions ("Strategy " +
getChoosedStrategy () + " loaded" );

244 mainInstruction.setText ("PRESS
HERE TQ START A FIGHT");

245 mainInstruction.setClickable (true
)

246 }

247 else

243 {

249 mainIlnstruction.setText ("PLEASE
START BT COMMUNICATION") ;

250 Toast .makeText (

getApplicationContext (), "ERROR: No robot is
communicating", Toast.LENGTH LONG) .show();

251

252 }

253 }

254 else

255 {

256 mainInstruction.setText ("PLEASE LOAD
A STRATEGY") ;

257 Vs

258 CODIGO DE ALERTA PARA GUIAR PROXIMOS
PASSOS DO USUARTO

259 */

260 }

261 }

262 by

263

204 //Parametrizacdo para inicializagdo do aplicativo
num cenario qualguer

265 doChocseRokbot (R.id.robotl);

266 optionsLayout.setVisibility (View.GONE) ;

267 hideCptions.setVisibility (View.GONE) ;

268 showCOptions.setVisibility (View.VISIRLE) ;

269

270 /*A0 retornar da lista de dispositivos bluetooth

pareados, onde o usuadrio devera
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271

272

273

274

275

276

2771

278
279

280

281

282

283

284

285

286

287

288

289

290

291

292

293

294

295

296

297

7

informar qual médulo bluetooth HC-05 ele devera

1icdo do aplicativo,
atar alguns valores gu

U
armazenados momentaneamente para efetividade da

[®]

omunicacdo
*/
if (getIntent () .getExtras() != null)
{
selectedBTaddress = (String) getIntent ().
getSerializableExtrza ("itemSelecionado");
String test;
test = (String) getIntent().
getSerializablekxtra ("robot") ;
Toast.makeText (getApplicationContext (),
selectedBTaddress + " " + test,Toast.LENGTH SHORT) .show ()
if(test != null)
{
switch (test)
{
case "Metalgarurumon":doChooseRobot (R
.id.robotl) ;break;
case "Sonic":doChocseRobot (R.id.
robot?) ;break;
case "Tails":doChooseRobot (R.id.
robot3) ;break;
case "Lobo":dcoChooseRobot (R.1id.rcbot4
) rbreak;
case "Bernadete":doChooseRobot (R.1id.
roboth) ;break;
case "Zoiudinho":doChooseRobot (R.1d.
roboto) ;break;
case "Tonto":doChooseRobot (R.id.
robot7) ;break;

default:break;
t
try {//Tentativa de comunicacdo bluetooth
efetiva com o dispositivo escolhido
if (btSccket == null || !

isBtConnected) {

mBluetoothAdapter =
BluetoothAdapter.getDefaultAdapter () ;

dispositivo = mBluetoothAdapter.
getRemoteDevice (selectedBTaddress) ;
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298 btSocket = dispositivo.
createInsecureRfcommSocketToServiceRecord (UUID., fromString
("00001101-0000-1000-8000-00805F9B34FB") ) ;

299 BluetoothAdapter.
getDefaultAdapter () .cancelDiscovery() ;

300 btScocket.connect () ;

301 Toast.makeText (

getApplicationContext (), "Bluetooth communication
successfully established with " + getChoosedRobot() + "!I"
, Toast.LENGTH LONG) .show();

302 updateLogActions ("BT started with
" + getChoosedRobot () ) ;

303 BTCommunicationState.setChecked (
true) ;

304 }

305 } ecateh (TOException e) {

306 }

307 }

308

309 1

310 }

311

312 public void doTestChroncmeter ()

313 {

314 o ponto de partida do crondmetro e
inica a agen

315 chronometerMinSec.setRase (SystemClock.
elapsedRealtime()) ;

316 chronometerMinSec.start () ;

317 }

318

319 public void doHideOptions (View view)

320 {

321 //Alteracdo no layout - escondendo as opg¢ées para

comunicagdo bluetooth

322 coptionsLayout.setVisibility (View.GONE) ;

323 showCOptions.setVisibility (View.VISIBLE) ;

324 hideOptions.setVisibility (View.GONE) ;

325 }

326

327 public void doShowOptions (View view)

328 {

329 //Alteracdo no layout - exibindo as cpg¢des para
comunicacdoe bluetooth

330 cptionsLaycut.setVisibility(View.VISIBLE) ;
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331
332
333
334
335

336
337
338
339
340
341

342

343

344

345

346

347

348

349

350

351

352

353

354

355

356

357

358

359

360

36l

362

hideOptions.setVisibility (View.VISIBLE) ;
showOptions.setVigsibility (View.GONE) ;

1 selecionada
public String getChoosedStrategy ()
{
String choosedStrategy;
switch(strategies.getCheckedRadioButteonId())
{
case R.id.strategyl: choosedStrategy =
strategyl.getText () .toString() ;break;
case R.id.strategyZ2: choosedStrategy =
strategy2.getText () .toString () ;break;
case R.id.strategy3: choosedStrategy =
strategy3.getText () .toString() ;break;
case R.id.strategy4: choosedStrategy =
strategyd.getText () .toString () ;break;
case R.id.strategy5: choosedStrategy =
strategy5.getText () .toString () ;break;
case R.id.strategye: choosedStrategy =
strategy6.getText () .toString () ;break;
default: choosedStrategy = "Please select a
strategy!";break;
}

return choosedStrategy;

//Metodo

public String getChoosedRobot ()
{

e para retornar qual robo estda

19)]
S
M
-
-

switch (choosedRobotId)
{
case R.id.robotl: chocsedRcbot = getString(R.
string.rcbotl name) ;break;
case R.id.rcbot2: chocsedRcbot = getString(R.
string.robot2 name) ;break;
case R.id.rcbot3: chocsedRcbot = getString(R.
string.robot3 name) ;break;
case R.id.rcbot4d: chocsedRecbot = getString(R.
string.rcbot4 name) ;break;
case R.id.robot5: chocsedRobot = getString(R.
string.robotb name);break;
case R.id.robot6: chocsedRcbot = getString(R.
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362
363

364
365
366
367
368
309

370
371
372
373
374

375

376

377

378

379

380

381
382
383

string.rcbot6 name) ;break;
case R.id.robot7: chcosedRobot = getString(R.
string.rcbot?7 name) ;break;
default: choosedRobot = "Pick a robot";break;
}

return choosedRobot;

/R R g T £ e o e 3 = 1 — N e A T [, P
SMertodo gue define 1nternamente © roLo selecionadc

pelo usuario de acordo com
public void doChcoseRcbot (int 1d)
{

sua interac

switch(id)
{

case R.id.rocbotl: if (choosedRobotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false) ; }setAl1RobotsOff ()
;goneRobetl.setvVisibility (View.GONE) ; choosedRobotld = R.
id.robotl;setStrategies () ;break;

case R.id.robct2: if (choosedRobotlId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false) ; } setAl1RobotsOff ()
;goneRobetZ.setVisibility (View.GONE); choosedRobotId = R
id.robot2;setStrategies () ;break;

case R.id.robot3: if (choosedRobotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false); }setAl1RobotsOff ()
;goneRobot3.setVisibility (View.GONE) ; choosedRobotId = R.
id.robot3;setStrategies () ;break;

case R.id.robot4: if (choosedRobotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false) ; } setAl1RobotsOff ()
;goneRobot4d.setVisibility (View.GONE) ; choosedRobotId = R.
id.robot4d;setStrategies () ;break;

case R.id.robotbh: if (choosedRobotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false) ; }setAl1RobotsOff ()
;goneRobeotb.setVigibility (View.GONE) ; choosedRobotId = R.
id.robot5;setStrategies () ;break;

case R.id.robot6: if(choosedRobeotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false) ; }setAll1RobotsOff ()
;goneRobot6.setVigibility (View.GONE) ; choosedRobotId = R.
id.robot6;setStrategies () ;break;

case R.id.robot7: if (choosedRobotId!=id) {
BTCommunicationState.setChecked (false); }setAllRobotsCff ()
;goneRobot7.setVisibility (View.GONE) ; choosedRobotId = R.
id.robot7;setStrategies () ;break;

default:setAllRobotsOff () ;break;
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384

385 //Retira foco visual de todos os robds da lista

386 public void setAllRobotsOff ()

387 {

388 goneRobotl.setVisibility (View.VISIBLE) ;

389 goneRobot2.setVisibility (View ,VISIBLE) ;

390 goneRobot3.setVisibility (View.VISIBLE) ;

391 goneRobot4.setVisibility (View.VISIBLE) ;

392 goneRobotb.setVisibility (View . VISIRBLE) ;

393 goneRobot6.setVisikbility (View.VISIELE) ;

394 goneRobot7.setVisibility (View.VISIBLE) ;

395 }

396

397 //Método responsdvel por atualizar o log de ac¢des
tomadas pelo usuario

398 public void updatelogActions (String newLogEvent)

399 {

400 String actualText = logActions.getText () .tocString
()7

4071 logActions.setText (actualText + "\n" +
newLogEvent +"...");

402 }

403

404 //Método responsdvel para iniciar a luta

405 public void startRcbot (View view)

406 {

407 if (mainTInstruction.getText ()=="PRESS HERE TO
START A FIGHT")

408 {

409 if (RTCommunicationState.isChecked () &
loadProgram.isChecked ())

410 {

111 Toast .makeText (getAapplicationContext (), "
Are you ready?!", Toast.LENGTH SHORT) .show();

412 doTestChronometer () ;

413 Handler handler = new Handler ();

414 handler.postDelayed (new Runnable () {

415 @Override

116 public void run () {

4117 startFight (btScocket,
estrategiakscolhida) ;

418 mainInstruction.setText (""PRESS
HERE TO STOP THE FIGHT"):

419 }

420 }, 4600); /*Valor definido empiricamente
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420
421

422

423
424
425
426

427
428
429
430
431
432
433

434
435
436
437

438

439
440
441
442
443

444

445

44¢

447

448

449

450

451

452
453

para juntamente com o0s atrasos oriundos

da execucdoe do coédigo, propagacdo do
fim, interpretag¢do

por parte do PIC a ser controlado, a o

A e o o ~ ) ) o
rooo 1nicilie seus movimentos em O SegUNdOo”/

"

Toast.makeText (getApplicationContext (),
Please try again! ", Toast.LENGTH SHORT) .show();
'

}
//Método para encerrar a luta
else
{
if (mainInstruction.getText ()=="PRESS HERE TO
STOP THE FIGHT")
{
stopFight (btSocket) ;
BTCommunicationState.setChecked (false) ;
mainInstruction.setText ("PLEASE START BT
COMMUNICATION") ;
chronometerMinSec.setBase (SystemClock.
elapsedRealtime()) ;
'

//Método que define gual caractere enviar de acorde
com a estrategia definida pelo usuaric

/*Importante gue o0s caracteres sS40 08 mMesmos para as
~ -~ P P e | ,J —~ I») i : ~ Yo g =~ 3y
6 possipilicdades de Radio Button
T~ T 5 ~ ~ =5 DT < "—@ et ar =5 N ~ 3o~ a ] ,.f [ Ima
loaavia <caaa il 1nterpretara 05 Ccaracrteres de rorma

diferente. Esta padronizacdo visou

1]

simplificar o processc de envio de mensagens par
acionamento de acordo com estratégia*/
public String chooseStrategy () {
String toSend = "h";
int strategy = strategies.getCheckedRadicButtonId

switch (strateqgy)
{

case R.id.strategyl: toSend "a"; break;
case R.id.strategy2: toSend = "b"; break;
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454 case R.id.strategy3: toSend = "c"; break;

455 case R.id.strategy4: toSend = "d"; break;

456 case R.id.strategyS: toSend = "e"; break;

457 case R.1id.strategytc: toSend = "f"; break;

458 }

459 return toSend;

460

461 }

462

463 //Método que define uma mensagem de 10 caracteres
idénticos para encerrar

464 /*¥Empiricamente um dnico
caractere para encerrar a ava

465 * bons resultados, dado as condigdes de programacdo

466 * auténomo dos ou resultadc
assertivo em todas as tentativas*/

467 publie wvoid stopFight (BluetoothSocket sccket) {

468 String parar = "h";

469 int i;

470 byte[] toSend = parar.getBytes():;

471 try{

472 for(i = 0; 1i<10; i++) {

473 OutputStream mmOutpuStream = socket.
getOutputStream () ;

474 mmOutpuStream.write (toSend) ;

475 }

476 } catch (IO0Exception e) {

477

478 }

479 }

480 //Método que envia a mensagem para inicar a luta

4181 public void startFight (BluetoothSocket socket, String

strategy) {

482 byte[] toSend = strategy.getBytes();

483 tryl

484 CutputStream mmOutputStream = socket.
getOutputStream () ;

485 mmOutputStream.write (toSend) ;

186 }catch (I0Exception e) {

487

488 }

489 }

490

491 //Método que altera ¢ nome das estratégias de acordo
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491
492
493
494
495
496
497
498
499
500
501
502
503

504

505

506

507

508

509

510

511

512

513

514

515

516

517

518

519

520

521

~ Ty N AR A
com O ropoe s

public void setStrategies ()
{

R P
cionado

)

7
L

D

strategyl.setClickable (true) ;
strategy2.setClickable (true) ;
strategy3.setClickable (true) ;
strategyd.setClickable (true) ;
strategyb.setClickable (true) ;
strategy6.setClickable (true) ;
switch (getChoosedRobot () )
{
case "Sonic":
strategyl.setText (R.string.
Sonic strategies 1);
strategy2.setText (R.string.
Sonic strategies 2);
strategy3.setText (R.string.
Sonic strategies 3);
strategyd.setText (R.string.
Sonic strategies 4);
strategyb.setText (R.string.
Sonic strategies 5);
strategy6.setText (R.string.
Sonic strategies 6);break;

case "Tails":

strategyl.setText (R.string.
Tails strategies 1);

strategy2.setText (R.string.
Tails strategies 2);

strategy3.setText ("Not Available");
strategy3.setClickable (false) ;

strategy4d.setText ("Not Available");
strategy4.setClickable (false) ;

strategyb.setText ("Not Available");
strategy5.setClickable (false) ;

Strategy6.setText ("Not Available");
strategy6.setClickable (false) ;break;

case "Bernadete":
strategyl.setText (R.string.
Bernadete strategies 1);
strategy2.setText (R.string.
Bernadete strategies 2);
strategy3.setText (R.string.
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&3

521 Bernadete strategies 3);

522 strategvyd.setText (R.string.
Bernadete strategies 4);

523 strategy5.setText (R.string.
Bernadete strategies 5);

524 strategy6.setText (R.string.
Bernadete strategies 6);break;

525

526 case "Metalgarurumon":

527 strategyl.setText (R.string.
Metalgarurumon strategles 1);

528 strategyZ2.setText (R.string.
Metalgarurumon strategies 2);

529 strategy3.setText (R.string.
Metalgarurumon strategies 3);

530 strategyd.setText (R.string.
Metalgarurumon strategies 4);

531 strategyb.setText ("Not Available");
strategy5b.setClickable (false) ;

532 strategy6.setText ("Not Available");
strategyo.setClickable (false) ;break;

533

534 case "Lobo":

535 strategyl.setText (R.string.
Lobo strategies 1);

536 strategyZ.setText (R.string.

Lobo strategies 2);
537 strategy3.setText (R.string.
Loboc strategies 3);
538 strategyd.setText (R.string.
Lobo strategies 4);
539 strategyb.setText (R.string.
Lobo strategies 5);
540 strategy6.setText ("Not Available");
strategy6o.setClickable (false) ;break;

541

542 case "Zoiudinho":

543 strategyl.setText (R.string.
Zoiudinho strategies 1);

541 strategy?2.setText (R.string.
zoiudinho strategies 2);

545 strateqgy3.setText (R.string.
Zoiudinhec strategies 3);

546 strategyd.setText (R.string.

zoiudinho strategies 4);
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547 strategy5.setText (R.string.
zoludinhc strategies 5);

548 strategy6.setText ("Not Awvailable");
strategy6.setClickable (false) ;break;

549

550 case "Tonto":

551 strategyl.setText ("Not Available");
strategyl.setClickable (false) ;

552 strategy?2.setText ("Not Available");
strategyZ.setClickable (false) ;

553 strategy3.setText ("Not Available");
strategy3.setClickable (false) ;

554 strategy4d.setText ("Not Available");
strategyéd.setClickable (false) ;

555 strategy5.setText ("Not Available");
strategyb.setClickable (false) ;

556 strategy6.setText ("Not Available");
strategyb6.setClickable (false) ;break;

557 default:break;

558 1

559 }

560

561 /*Método que finaliza a activity principal e exibe a
activity com a lista de dipositivos

562 bluetooth previamente pareados?®/

563 public void changelntent ()

564 {

565 if (btfound == 1)

566 {

567 Intent intent = new Intent (this,
DevicelistActivity.class);

568 intent.putkExtra ("robot", chocosedRobot) ;

569 startActivity (intent) ;

570 MainActivity.this.finish{();

571 }

572 }

573

574 @Override

575 public void onPause ()

576 {

577 super.onPause () ;

578 }

579

580 @Override

581 //Método que armazena qual dispositivo bluetooth fci
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581 selecionado na lista de dispositivos

582 public void onResume ()

583 {

584 super.onResume () ;

585 if (getIntent () .getExtras() != null)

586 {

587 selectedBTaddress = (String) getlIntent ().

getSerializableExtra ("itemSeleciocnado") ;
588 }

589 }

590

501

592 @override

593 //Método que armazena qual bluetoot

594 Ja activit
ser reinicializada

585 protected woid onRestart () {

596 super.onRestart () ;

597 if (getIntent () .getExtras() != null) {

598 selectedBTaddress = (String) getIntent().
getSerializableExtra ("itemSelecionado") ;

569 Toast.makeText (getApplicationContext (),

selectedBTaddress, Toast.LENGTH SHORT) .show () ;
600 }
601 }
602
603 //Método que encerra ¢ aplicativo
604 public void closeActivity ()
605 {
c06 MainActivity.this.onDestroy () ;
607 System.exit (0);
608 }
609
610 }
611
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1

0 d oy U b Ww N

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36
37

package ccm.example.rperhs.robolazul;

import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import
import

import

android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
.provider.ContactsContract;

android

android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.
android.

animation.Animator;

animation.AnimatorListenerAdapter;

annotation.TargetApi;
app.Activity;
app.LoaderManager;
content.CursorLoader;
content.Loader;
content.pm.PackageManager;
database.Cursocr;
graphics.Color;
net.Uri;
os.AsyncTask;
os.Build;

os.Bundle;

suppert.annotation.NonNull;
suppert.design.widget.Snackbar;
suppert.v7.app.AppCompatActivity;
text.TextUtils;

view.KeyEvent;

view.Menu;

view.View;
view.inputmethod.EditorInfo;
widget.ArrayAdapter;
widget.AutoCompleteTextView;
widget.Button;
widget.EditText;
widget.TextView;
widget.Toast;

Java.util.ArrayList;

38 import java.util.List;

39

40 import static android.Manifest.permission.READ CONTACTS;

41

42 public class LoginActivity extends AppCompatActivity
implements LoaderManager.LoaderCallbacks<Cursor> {

43 private static final int REQUEST READ CONTACTS = O;

44 private static final String[] DUMMY CREDENTIALS = new
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44 String[]{

45 "robotica.feglgmail.com:roboschica”

40 }:

47

48 private UserloginTask mAuthTask = null;

49

50 private AutoCompleteTextView mEmailView;

51 private EditText mPasswordView;

52 private View mProgressView;

53 private View mLoginFormView;

54

55 @Override

56 protected void onCreate (Rundle savedInstanceState) {

57 super.onCreate (savedInstanceState);

58 setContentView (R.layout.activity login);

59

60 mkmailView = (AutoCompleteTextView) findViewById (R
.id.email) ;

6l pepulatelutcoComplete () ;

62

03 mPasswordView = (EditText) findViewById(R.id.
password) ;

64 mPasswordView.setOnEditorActionlistener (new
TextView.OnEditorActionListener () {

65 @Override

66 public boolean onEditcorAction (TextView
textView, int id, KeyEvent keyEvent) {

67 if (id == R.id.login || id == EditorInfo.
IME NULL) {

68 attemptLogin () ;

69 return true;

70 }

71 return false;

72 }

73 b)

74

75 Button mEmailSignInButton = (Button) findViewById(
R.id.email sign in button);

76 mEmailSignInButton.setOnClicklListener (new View,
OnClickListener () {

77 @override

78 public void onClick (View view) {

79 attemptLogin () ;

80 }

81 b)
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82
83 mLoginFormView = findViewById(R.id.login form);
84 mProgressView = findViewById(R.1d.lcgin progress)
85 }
86
87 private wvoid populateAutoComplete () {
88 if (!'mayRequestContacts()) {
89 return;
90 }
91
92 getloaderManager () .initlLoader (0, null, this);
93 }
94
95 private boolean mayRegquestContacts() {
96 if (Build.VERSTION.SDK INT < Build.VERSION CODES.M
)
97 return true;
98 }
99 if (checkSelfPermission (READ CONTACTS) ==
PackageManager.PERMISSTION GRANTED) {
100 return true;
101 }
102 if (shouldShowRequestPermissionRaticnale (
READ CONTACTS)) {
103 Snackbar.make (mEmailView, R.string.
permissicon rationale, Snackbar.LENGTH INDEFINITE)
104 .setAction(android.R.string.ok, new
View.OnClickListener () {
105 @Override
106 @TargetApi (Build.VERSION CODES.M)
107 public void onClick (View v) {
108 regquestPermissions (new String
[] {READ_CONTACTS }, REQUEST_READ_CONTACTS) ;
109 }
110 1) :
111 } else {
112 requestPermissions (new String[] {READ CONTACTS
}, REQUESTiREAD7CONTACTS) ;
113 }
114 return false;
115 }
116
117 @Override
118 public void cnRequestPermissionsResult (int
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118 reguestCeode, @NonNull String[] permissions,

119 @NonNull int[]
grantResults) {

120 if (requestCode == REQUEST READ CONTACTS) {

121 if (grantResults.length == 1 && grantResults|
0] == PackageManager.PERMISSION GRANTED) {

122 populateAutoComplete () ;

123 }

124 }

125 }

126

127 private wvoid attemptlogin() {

128 if (mAuthTask != null) {

129 return;

130 }

131

132 mEmailView.setError (null) ;

133 mPasswordView.setError (null) ;

134

135 String email = mEmailView.getText () .toString();

136 String password = mPasswordView.getText ().
toString () ;

137

138 boolean cancel = false;

139 View focusView = null;

140

141 if (!TextUtils.isEmpty(password) && !
isPasswordvValid (password)) ({

142 mPasswordView.setError (getString(R.string.
error invalid password));

143 focusView = mPasswordView;

144 cancel = true;

145 }

146

147 if (TextUtils.isEmpty(email)) {

148 mEmailView.setError (getString (R.string.
error field required));

149 focusView = mEmailView;

150 cancel = true;

151 } else if (!isFmailvalid(email)) {

152 mEmailView.setError (getString (R.string.
errcor invalid email));

153 focusView = mEmailView;

154 cancel = true;

155 }
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156
157
158
159
160
161

162
163
104
165
166
167
168
169
170
171
172
173
174
175
176
177
178

179

180
181

182

183

184
185

186
187
188
189
190

191

if (cancel) {
focusView.requestFocus () ;
} else {
showProgress (true) ;
mAuthTask = new UserlLoginTask (email, password

mAuthTask.execute ( (Void) null);

private boolean isFmailValid(String email) {
return email.contains ("@");

private boolean isPasswordvalid(String password) |
return password.length() > 4;

@TargetApi (Build.VERSION CODES.HONEYCOMB MR2)
private void showProgress (final boolean show) {

if (Build.VERSION.SDKiINT >= Build.VERSIOI\LCODES.
HONEYCOMB MRZ2) {
int shortAnimTime = getResources () .getlnteger
(android.R.integer.config shortAnimTime) ;

mLoginFormView.setVisibility (show ? View.GONE
View.VISIBLE) ;
mLoginFormView.animate () .setDuration (
short2AnimTime) .alpha (
show ? 0 : 1).setlistener (new
AnimatorListenerAdapter () {
@Ooverride
public void conAnimationEnd (Animator
animation) {
mLoginFormView.setVisibility (show 7
View.GONE : View.VISIBLE) ;
}
b);

mProgressView.setVisibility (show ? View.
VISIBLE : View.GONE);
mProgressView.animate () .setDuration (
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191 shortAnimTime) .alpha (

192 show ? 1 : 0).setlistener (new
AnimatorListenerAdapter ()

193 @0verride

194 public wvoid onAnimationEnd (Animator
animation) {

195 mProgressView.setVisibility (show ?
View.VISIBLE : View.GONE) ;

196 }

197 Y)

198 } else {

199

200 mProgressView.setVisibility(show ? View.
VISIBLE : View.GONE) ;

201 mLoginFormView.setVisibility (show ? View.GONE

View.VISIBLE) ;

202 }

203 }

204

205 @Qverride

206 public Loader<Curscr> onCreateloader (int i, Bundle
bundle) {

207 return new CursorLoader (this,

208 Uri.withAppendedPath (ContactsContract.
Profile.CONTENT URI,

209 ContactsCentract.Contacts.Data.
CONTENT DIRECTORY), ProfileQuery.PROJECTION,

210 ContactsContract.Contacts.Data.MIMETYPE +

211 " = ?", new Stringl[]{
ContactsContract.CommonDataKinds.FEmail

212 .CONTENT TITEM TYPE},

213 ContactsContract.Contacts.Data.IS PRIMARY

+ " DESC");

214 }

215

216 @Override

217 public void onlLoadFinished (Locader<Cursor>
cursorLoader, Cursor cursor) {

218 List<String> emails = new ArrayList<>();

219 cursor.moveToFirst () ;

220 while (!cursor.isAfterLast()) {

221 emails.add (cursor.getString (ProfileQuery.
ADDRESS) ) ;

222 cursor.moveToNext () ;

223 }
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224

225 addEmailsTchutoComplete (emails);

226 }

227

228 @Override

229 public void onloaderReset (Loader<Cursor> cursorLoader
) |

230

231 }

232

233 private wvoid addEmailsToAutoComplete (List<String>
emailAddressCollection) {

234 ArrayAdapter<String> adapter =

235 new ArrayAdapter<>(LoginActivity.this,

236 android.R.layout.
simple dropdown item lline, emailAddressCollecticn);

237

238 mEmailView.setAdapter (adapter) ;

239 }

240

241

242 private interface ProfileCuery {

243 String[] PROJECTION = {

244 ContactsContract.CommocnDataKinds.Email.
ADDRESS,

245 ContactsCentract.CommonDataKinds.Email.
IS PRIMARY,

246 }i

247

248 int ADDRESS = 0;

249 int IS PRIMARY = 1;

250 }

251

252 public class UserloginTask extends AsyncTask<Veoid,
Void, Boolean> {

253

254 private final String mEmail;

255 private final String mPassword;

256

257 UserLecginTask (String email, String password) ({

258 mEmail = email;

259 mPasswerd = password;

260 }

261

262 @override
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263 protected RBoclean doInBackground (Void... params)
{

204 try {

265 Thread.sleep (2000) ;

266 } catch (InterruptedException e)

267 return false;

268 }

269

270 for (String credential : DUMMY CREDENTIALS) {

271 String[] pieces = credential.split(":");

272 if (pieces[0].equals (mEmail)) {

273 return pieces[l].equals (mPassword);

274

275 1

276 }

277 return false;

278 }

279

280 @Override

281 protected void conPostExecute (final Boclean
success) {

282 mAuthTask = null;

283 showProgress (false) ;

284

285 if (success) {

286 Toast.makeText (gethpplicaticonContext (),
getString(R.string.access allowed), Toast.LENGTH LONG) .
show () ;

287 } else {

288 mPasswordvView.setError (getString (R.string
.error access denied));

289 mPasswordView. regquestFocus () ;

290 1

291 }

292

293 @Override

294 protected void onCancelled() {

295 mAuthTask = null;

296 showProgress (false) ;

297 }

298 }

299 }

300
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1 package ccm.example.rperhs.rcbolazul;

import android.app.Activity;
import zndrold.bluetoocth.BluetoothDevice;

import android.view.ViewGroup;

2

3

4

5 import android.view.View;

6

7 import android.widget.ArrayAdapter;
8

import android.widget.TextView;

9
10 import com.example.rperhs.robolazul.R;
11
12 import java.util.Llist;
13
1 4 ,// * %k
15 * Created by RPERHS on 06/07/2016.
16 */

17 public class DevicelistAdapter extends ArrayAdapter<
BluetoothDevice> {

18

19

20 private final List<BluetocothDevice> devices;

21 private final Activity activity;

22

23 public DevicelistAdapter (Activity activity, int
textViewResourceld, List<BluetoothDevice> devices) {

24 super (ectivity, textViewResourceld, devices);

25 this.activity = activity;

2 6 * %

27 * List 05 do BluetoothDevice
recebida como pelo Co iItor

2 8 ,*'.'/

29 this.devices = devices;

30 }

31

32 @Override

33 public View getView(int position, View convertView,
ViewGroup parent)

34 {

35

36 BluetoothDevice bt = devices.get (position);

37 View wview = activity.getlayoutInflater().inflate (R
.layout.item btdevices 1list, null);

38 TextView btName = (TextView) view.findViewBvId(R.
id.item btdevices actualName) ;

39 btName.setText (bt.getName () .toString());
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95

40 TextView btAddress = (TextView) view.findViewById (
R.id.item btdevices actualMACadress);

11 btAddress.setText (bt.getAddress () .toString());

42 return view;

43 }

44 Jox A

45 * Retcrna o numero de itens serdo mostrados na
ListView

46 *

47 @Override

48 public int getCount ()

49 {

50 return super.getCount () ;

51 }

52

53 ER s

54 * 1ado istView, de acordo

55 *

56 *

57 @Override

58 public BluetoothDevice getItem(int position)

59 {

60 return devices.get (position)

ol }

62 1}

63
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1
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8

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30

31

32

33
34
35
36
37
38
39
40
41
42

package ccm.example.rperhs.robolazul;

import
import

+

+ /

import

import
import
import
import
import
import
import
import
import

import

public
{

android.bluetooth.BluetocthAdapter;
android.bluetooth.BluetoothDevice;

o A lmes DDTDITC - NN ST o
Created by RPERHS on 06/07/201¢.

2t

9 import java.util.ArrayList;

Java.util.List;

android.app.Activity;
android.bluetooth.BluetoothManager;
android.content.Intent;
android.os.Bundle;
android.view.KeyFEvent;
android.view.Menu;
android.widget.ArrayAdapter;
android.widget.ListView;
android.widget.Toast;

Java.util.Set;

class DevicelListActivity extends Activity

protected BluetcothAdapter mBluetoothfAdapter = null;

a1

private ListView devicelist;

™ I "

ID da opcdo "Apagar" do menu de contexto

private static final int MENU APAGAR= Menu.FIRST;
public String robot;

@Override
public void onCreate (Bundle savedInstanceState)
{

if (getIntent () .getExtras() != null)
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43 {

44 robot = (String) getIntent().
getSerializableExtra ("robot") ;

45 i

46 super.onCreate (savedInstanceState);
47 /s "inimos © Resource Layoul a ser

contreolado pela Activity

43 setContentView (R.layout.
activity btdevices list);

46 SEF

50 * Fazemos a ligagdo entre o objeto "
deviceList" e a View

51 * ListView do ncsso Resource Layout.

52 */

53 devicelList= (ListView) findViewById(R.id.
btdevices list);

54 // Registra o Context Menu para a ListView da
nossa tela de aplicagdo

55 registerForContextMenu (devicelist) ;

56 I

57

58 /.'i'-';‘c

59 * Retorna o cbjetc ListView j& preenchido com a
lista de dispositivos pareadcs.

60 */

6l @Override

62 protected void onResume ()

63 {

64 super.cnResume () ;

65 // Chama o métodoc que ird montar a ListView na

tela

606 createlistView();

67 }

68 public ListView getDevicelist()

69 {

70 return devicelist;

71 }

72 VEE

73 * Monta a ListView com os dados a serem
apresentados na tela.

74 */

75 private void createlistView()

76 {

77 BluetoothManager mBluetoothManager = (

BluetoothManager) getSystemService (BLUETOOTH SERVICE);
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78

79

80

81
82
83
84
85
86

87
88

89
90

91
92
93
94

95
96
97
98
99

100
101
102
103
104
105
106
107

mBluetcothAdapter = mBluetocothManager.
getAdapter () ;
Set<BluetoothDevice> pairedDevices =
mBluetoothAdapter.getBondedDevices () ;
List<BluetoothDevice> btlist = new ArraylList<
BluetoothDevice> () ;
if(pairedDevices.size()>0) {
for (BluetoothDevice kbt : pairedDevices) {
btlist.add(bt);
}
} else/
Toast.makeText (getApplicationContext (), "
There is no paired Bluetooth devices!", Toast.LENGTH LONG
) .show () ;
}
ArrayAdapter<BluetoothDevice> adapter = new
DevicelistAdapter (this, android.R.lavyout.
simple list item 1,btlist);
devicelist.setAdapter (adapter):;
devicelist.setOnItemClicklListener (new
DevicelistListener (this));

}

@Override
public boolean onKeyDown (int keyCode, KeyEvent
event)

if (keyCode == KeyEvent.KEYCODE BACK)
{
Intent intent = new Intent (this,
MainActivity.eclass);
startActivity (intent) ;
DevicelistActivity.this.finish () ;
}

return super.cnKeyDown (keyCode, event);
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1

H O w 0 1 oy U i w N

(R

13
14
15
16
17
18

19
20

21

22
23
24
25
26
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package com.example.rperhs.rcbolazul;

import andrcid.bluetooth.BluetoothDevice;
import androld.ceontent.Intent;

import android.view.View;

import androcid.widget.AdapterView;

y RDPIRIIC ~r AG/N7/207 64
RPRRKHS on Ue/07/7/20160.

public class DevicelistListener implements AdapterView.
OnltemClickListener {

private final DevicelistActivity activity;

public DevicelistListener (DevicelListActivity activity)

{

this.activity = activity;

}

public void onlItemClick (AdapterView<?> adapterView,
View view, int posicao, long idPosicao)

{

Intent i = new Intent (activity, MainActivity.class

BluetoothDevice bt = (BRluetoothDevice)activity.
getDevicelist () .getItemAtPosition (posicao) ;

i.putExtra("itemSelecionado", bt.getAddress()):;

String robot = (String) activity.robot;

i.putExtra ("robot", robot) ;

activity.startActivity (i) :;

activity.finish();

Pagina 1 de 1
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1.  Intredugdo
= HMome da Modalidade: Sumd
= Miamero de Robds por Fartida: D=
= Duragao da Partida: 3 minuios
= Classes Disponivels: 253-3 kg (1oz-6.6 |bs)
= Dimensdes maximas dos Robds: Verficar liem 2 "Especificagtes dos Robds®
» Especificagies do Dohyd: Verificar itern 4.2 "Especifiicagles”
» Especificactes de Controle: Autbnomos ou Radio-Controlados =

*  Verifigue a dsponibdidade de classes para cada evenbo.
= AutBinomos compebsm contra auibnomos & radio-controlados contra radie-controlades, 80 casses separadas
& NB0 CHTpetem uma confra & outra.

ATENCAD: Cada robd poderd parlicipar apenas de uma Gnlca categorla duranie o evento, por exemplo: wm
robd inscrito na categoria de combate nBo poderd partcipar na categora do hotkey & vice-vensa.

Especificagbes dos Participantes

241, As modabdades Junior sBo (nica e edclusivaments destinada 205 alunos do Enging Fundamental &
Médio com idade inferior & 18 anos;

22 Qualguer oubrs participante que nao se enguadre nas condigbes estabealecidas no tem 2.1 nBo podend
g&f Inscrio nas calegoias Junion

23 Todos o= particpantes da categorla Junlor deserBo apresentsr uma autorizagdo de seus pals ou
regponsdvels permitindo 8 paricipagao no evento;

24, Ma0 exdste uma quantdade maxdma de integrantes por equipe;

25  Ma cetegorla Junker, & permitida 8 paricipacdo de wm onentador com dade superor 3 18 anos,

responsdvel pela equipe, porém gualquer interferéncla do orentador Na construgBo ou pROgramagio
Identificada pala crganizagao da compeatiglo resultard na eliminagdo da equipe.

Especificagbes dos Robbs

a1 Especificagbes
341 O robd deverd caber em um cubo ou quadrsdo com as dimensies referenies & gua classe.

312 A rmassa total do robd no iniclo da partida deverd ser menor ou lgual 80 peso designado para

503 respechiva classs:

Classe Altura Largura  Comprimento Peso
3 kg Sumé Bimitada 20 cm 20 cm 3000 g
Mini Sumé Bmitada 10 cm 10 em 500 g
Micro Suméb 5cm S5cm Scm 10009
Namo Sumé 25 cm 2.5¢cm 25em 25g

Lego Sumd Bmitada  15.2cm 152 cm 1000 g
Lego Suméb — Junior Emitada 15.2 cm 15.2 cm 1000 g
Humandide [RoboOne) 50 cm 20 cm 20 cm 3000 g

3.1.3 Fob0s das classes Mano [251;; Micro (100g), Mas {S00g). Lego (1000g) deverdo ser
obrgatoriaments autbnomos. Robds de 3 kg ou Humandides poder3o ser tanto autdnomos

‘quanio radio-controlados.

314 Para robds sutdnomos gualquer métado de controle poderd ser empregado, desde que estaja
completaments contide no robd e gque ndo interaja com um slstema de controle extemo
[humano ou maguina).

Robolore® = Sua Tecnologla 4 Prova = s roboonre nat k1]
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3.1.5

347

Os robds autdnomos deverdo entrar em operagdo automaticamente em no menes do gue
cinco (5) segundos apds autorizagBo do julz @ comando dado por um membn da equipe.

Ag clesses de 3 kg e Humandide podemn ser radio-controladas, conforme s regras da FOC
(Fedarsl Commumications Commission) & aprovagio dos organizadores do evento. Robbs
radho controdados deverdo inkclar ao sinal dado pelo juiz principal.

Abaixn seguem as fregiléncias e modulagdes permitdas:
&« Freqiéncias: 2TMHz. 72MHz. 7SMHz. 333MHz. 433MHz, B00MHz & 2 4GHz;
»  Modulsgbes: AM, FM, PCM, PPM e enlaces anicos, como DSM e outras;
= Demals freqiéncias e modulagies deverdo ser aprovadas pela organizagio.

Mo easo de dols robds que possuam a mesma freqi8ncia virem a se enfrentar, a preferénca
serd do primeliro a ter felto 3 inseriglo.

E obrgatda a fixecao do mome do robd em uma supedicie visivel, permitindo que os
eapectadones & arganizadores do eventa possam ientificar ftaciiments os robds envolvidos na

partida.

s robds podenio expandir seu tamanho apds o inico da partida, porém nso serd permitido se
separar fislcamente devendo continuar como um dnico nebd. A violagio desta regra implicars na
perda da partida. O desprendiments de pecas, cujs o somandrko de suss massas, seja infedar a
10g, n3o implicara na perda da partida. Caso um robd sefa prejudicado por uma pega gue tenha
se desprendido de seu adversénio, 3 ele serd dado um ponto de Yuko.

32 Restrigfes

321

322

323

324

325

326

3&F

328

Dispositivos para interferéncia, tals como, porém, ndo Bmitados a sistemas de LEDs
Infravesneines (IR) com intengio de salurar 0f sensores dos oponentes, naa S50 permitidos.

Pegas gue possam guebrar ou danificer o Dobpt nBo sBo permitidas, tals pecas serdo
gvalladas pelos juizes na inspegdo de seguranga, podendo ou ndo ser lberada para o uso. Nao
utilize pegas gue tenham, ou n8o, a iIntencdo de danificar o robd adverséno, seu aperador efou
Dbyt Impactos & collsbes normals ndo serBo conslderados como danos Intencionals.

Dispositivos que possam amazenar liguide, pd, gas ou outras substincizs com intenclo de
langa-las no oponente nda 8o permitidos.

Menhum diaposiivo inflamavel sard permitida.

Dispoaitivos gue lancem quatsquer objetos no oponente nao 5o pemisdos.

SubstAncias para melhorar 8 racao N0 350 permitidas. Preus e outros componentes do robb
que entrem &m contalo com a arena nio devem Ser capazes de pegar & SeguUrar um cario de
BO = 130 rmem, corn gramatura 180gr (camolina) por mats de 2 (dols) segundos.

Dlepeositivos para aumentar & forga normal, tals como Bombas de vacuo ou imas, sormenie 580
permitidos na classe de 3 kg, ndo sendo permitidos nas outras classes.

Todas as quinas. incluindo, porém ndo limitado, a pé frontal, n&o podem ser afiadas o suficiente
para arranhar ou danificar o Dohyd, outros robds ou memibros das equipes.

4. 0 Dohyd (Ringue de Suma)

4.1 Interiar

O interior do Dohyd & a superficie onde 530 reslizadas as paridas, circulada por uma linha de borda,
que também & pare integrante do Dohyd. Qualpuer lugar fora dessa frea delimitada & chamado de
parte exterior.

4.2 Especificagdes

421

O Dohpd terd formabe circular, e deve ser de temanho & matesial apropriados para as

reapectivas classes de peso:

Robolorel = Sua Tecnclogia @ Prova = sww robocone net 41
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Detalhves do Dohyd

Classe Espessura Didmetro Material

3 hg/Humandlde 5,00 rm 1540 cm Placa de ago
MinliLego 250 cm 7r.0cm Placa de MDF
Micro 1,25 cm 34,5 om Flaca de MDOF
MNano 0,625 cm 19,25 om Flaca da MDF

422  As Shikir (Enhas de iniclo) consistem em duas linhas marrons (ou eguivalentes para absorcio
de huz infravermsiha - IR) centradas no Dohyd com espessura e espacamento para a respectiva classs.
A destinces de separscio entre a5 Bnhas & medida pelos Bmites exlemos Ga8 MESMEas.

423 A linhe de borda & umna faixs circular com a kargura apropriada para a respectiva classe na
extremidade extena da superficie de disputa. A drea do Dohyd se estende até a borda exfema dessa

faixa cincular.

Pintura do Dahyd

Classe Largura da Comprimento Separagio da Largura
Shilkiri da Shikir Shikiri da Borda

3 hg/Humandlde 2em 20 cm 20 cm 5cm

Minl/LegedSumé 1cm 10 cm 10 cm 2.5cm

Micro Suméb 0.5 cm 5cm 5cm 1.25 cm

Mano Sumd 0,25 em 25¢cm 2.5 cm 0,625 cm

4.3  Exterlor do Dohyd: Deverd haver um espaco aprogeiado para & dasse em quest3o além da
orda extenor do Dohpd. Esse eapago pode ser de qualguer cor, material ou formato, contanto que oS
concaiies basicos desaas regras ndo sejam violados. Esta drea, em cupo melo fliea o Dohyd, devers ser
chamada de *&rea do Dohyd®. Qualsquer partes da plataforma do Dohyd além das dimensies minimas
serdo consideradas como dentro da dmea do Dohyd. Durante & realizagdo de um round ndo serd
permitida & nenhwem competidor entrar na dnea do Doflpd.

5. A Partida de Sumé

5.1. A partds & disputada por duas equipes, cada uma composta por um ou mals integrantes. Apenas &
permitiio dols membros de cada equipe na érea de reslizacdo das partidas, enguanto os demals
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5.2

5.3.

5.4

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

membros deverdo sssisir a disputa junts &0 plablico. Cada equipe competisd no Dohyd com um robd
construido de acondo com &8 especificagdies do ltem 3. A partide serd Iniclada ao comando do juiz
principal & continua &té um competidor conquister dols pontos de Yukb., O vencedor da partida &
determinade peso julz.

Uma parida consisiird em 3 (trés) rounds, cada round terd um tempo nominal de 1 (um) minuto,
podends sef acrescentado, A criténo do julz, 30 segundos iotalizando um tempo 1otal de 1 minuto & 30
segundos (1" 30"

O juiz poderd decretar o fim de um round 8o perceber gque ndo estd ocomends gualquer GBpo de
evolugEo por parte dos dods robds competidores. ssndo decretado empats nesse mound.

A equipe que ganhar dols rounds ou receber 2 {dols) pontos de Yukd primeirs, dentro do tempo limite,
sera declarada wencedora. Lima equipe recebs um pondo de Yukd guando wvence um round. Caso o
tempo limite 243 atingido antes de uMa equige atingir dols pontos de Yukd & wna des equipes tenha
recebido um ponto de Yukd, enquants & outra nio Bver ganhado pontos, &sta Sard 8 vencedora

Casno a partida ndo for vencida por nenhuma equips dentro do tempao limite, 8 deciado serd realizeds
pelos juizes, por meo de pontuagss seguindo citéros apresentados no (lem 8.3

iLkm ponto de Yukd serd dado a0 vencedor quando a declkao dos juizes ou por pontes for empregada.

E permitido a0 compatidor um tempo mésdme da 5 minuiog para troca de baterias dos robds entre dols
roungs.

£ parmitido a0 competidor alterar a programagao de Seus robds entre duas partidas, porém, & prodbeda
qualguer tipo de alteracdo durants a partida, ou ss4a, entre cada um dos mouwnds.

6. Inicio, Paralisagdo, Continuagdo e Término de uma Partida

&1

Inicho: Mediane & Instrughes do juiz, s duas equipes se cemprimentam com wma reveréncia ao lado
do Doy, se aproximam do Dohyd e posicionam o seu robd dentro da sua meteds do Dohyd, aras da
linha Shikir elou de acordo com a5 instrughes do julz.

Ao sinal do julz os dols robds devern ser simultaneaments posiconados com [l Menos UMa parte de
sua estuiura dentro da regido delimitada peda inha Shikirl de sua metade do Dohpd, ndo sendo mals
posslvel alterar o posiclonaments dos robds.

MBo existe qualguer tpo de restigso guanio 3 orentacdo dos robds, desde que respeitando as
cafacteristicas supracitadas.

Riobds da categoria Lego® serdo colocados no Dohyd de acordo com a indicacio do julz

Mas partides entre obds awdnomos, quando o julz principal smenclar o inicko do rowrd, um membro de
cada ime atvard os robds e apde uma pausa de 5 segundos o3 robds podemn comecar & funclonar.
Dwrante esses 5 segundos o3 membros das equipes devem deldar & drea do Dohyd. Caso o robd
necessite de qualquer bipo de dispositive extemo para Inicar ou finallzar o programa de controle do
rabd, este dispositen deverd ficar dentro do recipiente posicionado no chao do lado de fora da drea do
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Dot
Mas partidas entre robds radio contrelados o3 pilotos deverso estar posicionados fors da drea do Dohyd
Juntarnents com 08 juizes. Assim que for anuncado o Iniclo da redada pelo juiz, os robds poderdo
comegar a funcionar. Somente nesle caso ndo & necessana haver o intervalo de 5 segundos.

62 Paralisagéo e Continuagio: A partida & paralizada ou retomads conforme oS andncios dos juizes.

[ ] Término: A partida termina guando anunciado pelo juiz principal. EM&o as duas equipes recolherio os
seus respectivos nobds da drea do Dohyd.

7. Duragdo das Partidas
T1. Uma parida serd dispulada por um tolal de 3 (bréa) minutos, iniclando & ferminando mediante o
comande do julz, excato nas panidas em que ocorreram rounds com exiensdo.
7.2 mround estendido, guando concedido pelo julz, deverd durar no masimo 1 minute e 30 segundaos.
73, 0Os seguintes periodos ndo s80 Inchsidos no termgo da partida:

731, O iempo entre o andnco de wm Yokt pebo julz @ a continuagdo da partida. O intervalo padrio
enitre os rownds serd de 30 (rinta) segundos.

732 0O tempo decomido entre o andncio da parali=agio e a contineagio da partida.

B. Yuké
81 L ponto de Yukd serd concadido guanda:
B.1.1.  Urn robd legalmente forgar o corpo do robd eponents 3 tocar o espaco fora do Dohps.
B.1.2 Cuamndo o robd adversario ieear o espago exbemo 80 Dohyd por sl mesmo.
B3 Mo caso do sumd humandide, quelpeer pane do robd sdversaro exceto & sola de seus pés
iﬂr;l.ﬂghr;ﬂm costas, idrax, ete. ) ogue o Dohyd, quando ele & empurado ou jogado para fora

B.14.  Qualgeer uma das siuagies acma OCOME 80 Mesmo tempos em gue o fim da parida &
annciado.

B.15. Cuando o robd adversério perder UMmna ou mais peges com somalono de massas supedior & 10g.
B2 m ponto de Yukd nBo serd concedido quanda:

B.21. Um robd mowvido por rodas capotar no Dahypd, un ponto de Yukd ndo serd contado & o round
coninuard até que sconteca uma das siiuaghes previstas no flem B.1.

B.3. Quando a decisdo dos juizes for necessaria para decidir o vencedor, o8 seguintes pontos serdo levados
e conskderagho, pondm, prevalecendo sempre a decisdo final do juliz:

B.3.1. Méritos tecnicos na movimenagdo & operagdo do robd
B.3.2 Penalidades durane a partida
B.33  Pesodos robds
B34,  Atinede dos competidores durante & partida
B4,  m round em progresso serd teminado sob as seguintes condigbes:
B4, Og robds astarem presos ou orbdlando um &0 oulfo Sem progresso perceptivel por 5 (cinco)

sagundos. Em caso de divida quanto ao progresso da partida, o julz poderd estender o termps
limite de cheervagdo por até 30 segundos.
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B2  Ambos o robbs se moverem sem fazer progresso ou pararem exatamente 80 Mesmo iempo,
sem s& tocar, par 5 (cinco) segundos. Entretanto, caso um robd pare de se movimentar antes,
depois de 5 (cinco) segundos serd declarado como sem voniade de lutar, neste caso o
oponenie receberd um ponbo de Yukd, mesmo que depols este pare de funcionar. Caso ambas
o8 robde estejam se movendo & nBo esiega clan se ha progresso, o julz podera estender o
ternpo da partida até 30 (rinta) ssgundos.

B.4.3. Caso ambos os robds toguem o kado de fora do Dohyd 80 mesmo tempo, n3o podendo ser
determinado gual o fez prirmedno.

BS5.  Wiolagbes: Competidores fazendo qualquer uma das apbes descritas nos iters 3.2, B.6 ou 8.7, estarBo
viclando as regras.

BE.  Insulbos: Umn competdor gue insulle seu oponente ou 0s julzes, cologue um dsposiivo de voz em seu
robd com intengio de insultar, escreva palavas de teor ofensivo no corpo do robd ou faga qualguer
acho ofensiva, estard violando essas regras.

B7. ViolagSes Brandas: Uma viclagso branda & declarsda se um competidor:

BE.7.1.  Enirar na &rea do Dohpd durante a partida, exceto quando o competidor o faga para retirar o
sey robd mediante o aminclo, fello pelo ez, de um ponio de Yukd ou parelisacio da partida.
Entrar na area do Dohyd significa:
8.7.1.1.  Uma pare do corpo do competidor estd dentro da drea do Dohyd

8712, Um competider ooloca qualkyeer disposithvo mecinico dentro da drea do Dohyd pars
BEOlAr O B0 COMPO.

B.7.2.  Fagaas saguintes aphes:

8.7.21. Pegaa paralisagho da pariida sem razdes apropriadas

8.7.22.  Demore mals de 30 segundos para retomar a partida, exceto caso o julz anuncle uma
extensdo de tempo

8723  Cujo robd comece a operar antes de 5 (cinoo) segundos apds o juiz principal anunciar o
inicio d¢a partida

8.7.24. Facaoufale algo que ponha em risco a eguidade da partida
9. Penalidades

B.1.  Competidores gue violarem os iens 3.2 e 8.6 dessas regras penderdo a partida O Juiz dard dols ponios
de Yukd so oponente & pedird ao(s) violador(ea) que salam da drea do Dohpd. Ofs) woladores) nio
terafAn) nenhurn direlbo.

B2 Cada violagio branda descrita no (tem 8.7 serd acumulativa. Duss destas viotaghes serdo converidas
& um gonio de Yukd para o adversariao.

B.3.  Asviolaghes descritas no Rem 8.7 devero ser acumuladas apenss durante a partida em vigéncia.

B4,  Cualguer dano causado a0 Dohyd de maneira intenclional serd punida com dois ponios de Yukd ao
oponents decretando o fim da partida.

10. Lesdes e Acidentes Durante a Partida

10.1. Requisigho de Paralisacio da Partlda: Um compebdor pode requener & paralisagio da parida
gquando ede ou akgum membno de sus eqepe sofrer uma lesdo ou sofrer wm acidents & nBo puder

continuas a partida. Lesdes & acidentes causados progositalmente para panalisar a parida implicarao na
desclassificacso da equipe da competicao.

10.2. impossibllidade de Continuar a Partida: Cuando uma partida ndo puder continuar devido & lesoou
acidents com um competidor, o causador dessa lesdo ou acldente perderd a partida. Quando ndo for
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11.

12.

claro qual equipe & a responsdvel, aguels que ndo puder continuar a partida ou gue solicie a
paralisagio serd declarada a perdedora.

Requisigio por Parte de uma Equipe para Culdar de uma Les&o ou Acidente: & decisso sobre a
continusgdo de uma parida paralisada em caso de lesdo ou scidente ficard & cargo dos juizes. Tal
processo ndo poderd demorar mais de 5 (cinco) minutos.

Yukf Dado ao Competidor que Nio Continuard: O vencedor determinado de acordo com o ltem
10.2 deverd ganhar dots pontos de Yukd. O perdedor que |& thiver conquistado urn ponto de Yukd serd
computado comeo tal. Guando & situagso descrita no itern 10.2 ocorrer durante uma partida estendida, o
ganhador receberd apenas um pondo de Yok,

Declaragao de Objegoes

11.1.

1.2,

Menhurna objecio devers ser declarada contra a decisdo dos [uizes.

O Capitao de wma equipe pode apresentar objegtes sos organizadores do evento antes do fim da
partida, se houver dividas quanto & cometa aplicacdo dessas regras. Caso ndo haja nenhum mermbao
da erganizagdo do evenlo presente, as objecies poderdo ser apresentadas aos |uizes antes do fim da
partida_

Aspectos Gerais

12.1.

122

Todas as guinas afladas do robd deverdo estd por odo o tempo protegidas, até que seja soliciado & sua
rermogan para insclo do round.

Todos os robds devem manter suas rodas Suspensas por 0o o lempo.
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