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Desenvolvido pelo Grupo de Automagdo de Sistemas e Robotica (GASR) da UDESC, o
Nadzoru [1] é uma ferramenta computacional para auxilio a sintese de supervisores para Sistemas
a Eventos Discretos (SEDs). O Nadzoru permite a modelagem, sintese, andlise, simulacdo e
geragao de codigo para controladores utilizando a Teoria de Controle Supervisorio, combinando
funcionalidades de outros programas do género em uma s6 ferramenta. Inicialmente escrito em
Lua, sua primeira versao ¢ utilizada nas matérias finais da graduacdo em Engenharia Elétrica, no
PPGEEL e em diversas pesquisas, por exemplo, no controle de enxames de robos [2].

O objetivo deste trabalho ¢ contribuir com a producao da segunda versdo da ferramenta, o
Nadzoru 2, que esta sendo desenvolvido em Python e em GTK, um toolkit para criagdo da interface
grafica. Os trabalhos realizados previamente ja haviam resolvido a grande maioria da
implementa¢do da estrutura de dados para autdmatos, porém a ferramenta ndo continha meios
graficos de modela-los, sendo, entdo, necessario desenvolver o Editor de automatos da ferramenta.
Outra fun¢do implementada no Nadzoru 2 foi a geragdo de codigos para a plataforma Arduino, que
foi escrita com auxilio do mecanismo de template Jinja2.

Diversas funcionalidades foram adicionadas no Editor de automatos e nos locais
necessarios para acomodar tais mudancas. Foram implementadas tanto a parte logica, para carregar
autdmatos salvos em arquivo do com extensao “.xml”, quanto a parte grafica, para permitir que o
usudrio consiga efetuar tal a¢do facilmente. Neste mesmo quesito, também foi adicionada a
importacdo de arquivos gerados na primeira versdo do Nadzoru. Ainda no Editor de automatos,
foram feitas varias modificagdes ¢ adi¢des a caixa de ferramentas, como as ferramentas com fungao
de editar estados/transi¢des, de excluir estados/transi¢des ¢ de enumerar estados. Além disso,
também se implementou a logica para registrar cliques nos estados e nos arcos das transigoes —
onde estes sdo renderizados utilizando a biblioteca de graficos 2D Cairo. Um exemplo de automato
em uma janela com o Editor aberto estd apresentado na Figura 1.

Posteriormente, viu-se a necessidade de criar uma janela contendo a lista das operagdes
para a sintese de supervisores ¢ a interface grafica que a acompanha para permitir a entrada de
parametros. Essa janela ¢ gerada dinamicamente, possibilitando que a adi¢do de novas operagdes
seja feita de maneira descomplicada.

Com a implementacdo das operagdes, notou-se a necessidade de gerenciar os automatos
abertos na memoria que ndo estao abertos no editor, ja que as vezes se faz necessario fechar, editar
ou salvar os supervisores que estdo carregados, porém ndo se encontram abertos nas abas. A
solucdo foi criar uma janela para gerenciamento dos autdmatos abertos na memoria que permite,
de maneira simples, clonar, renomear, salvar, fechar, simular e editar tais automatos. Além disso,
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foi criada a funcionalidade de abrir os automatos no editor direto pelo submenu Edit, como
acontece usualmente em outras ferramentas nos submenus da categoria “Abertos recentemente”.

A tltima grande contribui¢do feita ao projeto foi a implementacdo do gerador de codigo,
que permite a geragcao do codigo em C para microcontroladores da plataforma Arduino a partir dos
supervisores abertos no Nadzoru. A geracdo de codigo acontece utilizando o mecanismo de
template Jinja2, que permite a criagdo de modelos de arquivos de texto onde se¢des do texto sdo
adicionadas dinamicamente com a entrada de pardmetros. Assim como todo o projeto, tém-se a
intencdo de simplificar o processo de adigdes de novas funcionalidades, portanto, a interface
grafica ¢ gerada de acordo com os modelos implementados na ferramenta, o que possibilita a adicao
de novos controladores futuramente, como CLPs. Um exemplo da tela de geracdo de codigo ¢
apresentado na Figura 2.

Iniciou-se ainda o desenvolvimento de uma barra de status que futuramente ird passar ao
usuario informacgdes relevantes, como erros ou observagdes, porém, esta funcionalidade ainda ndo
se encontrada implementada no Nadzoru 2.

Por fim, ¢ interessante comentar que para trabalhos futuros ainda ha muito o que aprimorar
e implementar na ferramenta, como por exemplo, finalizar a barra de status, implementar uma
funcdo de desfazer/refazer e aprofundar o funcionamento da simulagdo de supervisores.
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