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Resumo:O segmento de movimentagdo de materiais tem grande relevancia para as instituicoes
industriais e comerciais, decorrendo em acréscimo de demandas como aguelas provocadas por aplicacoes
gue devem atender os atuais requisitos para a producdo e comércio eletrénico. No @mbito dessas
aplicacdes ha aguelas relacionadas ao setor de automacdo industrial, que necessitam do mapeamento
geogréfico de vias para transporte de cargas, em éreas cobertas pelo sistema GPS (Global Positioning
System), para utilizaco em produtos afins ao setor em questéo, abrangendo o desenvol vimento de novos
produtos e aintegracdo aos existentes. Relativamente a essa conjuntura, este trabalho tem o propésito de
oferecer contribuicdo para as pesquisas direcionadas as citadas aplicagdes relacionadas ao setor de
automacdo industrial, favorecendo o aumentando do legado para esse setor. Nesse sentido € redlizada
abordagem sobre recursos voltados para mapeamento de vias e integracdo a sistemas de localizacéo de
unidades transportadoras de cargas em é&reas industriais, tendo por base elementos conceituais de
mapeamento, oriundos da aplicacdo de um sistema para localizagdo de unidades méveis em &reas
industriais, no contexto de corporacdo empresarial, de maneira a compor uma base de dados com
registros de informacdes de posicionamento global e atributos de identificacdo de localidades. Os



resultados satisfatérios nos testes préticos validaram os principios de funcionamento dos elementos
conceituais, 0s quais sdo aplicados aos propdsitos dos recursos para mapeamento de vias e
implementacéo de banco de dados direcionado para integracdo a sistemas de localizagdo de unidades
transportadoras de cargas em &reas industriais. Foram atingidos os objetivos propostos, hgja vista o
contedido da abordagem realizada, que de forma alinhada permite of erecer contribuicao para as pesguisas
direcionadas a0 setor de automac&o industrial que necessitam desse tipo mapeamento, favorecendo o
aumentando de legado para esse setor.
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1. INTRODUCAO

O segmento de movimentacdo de materiais tem grande relevancia para as institui¢des
industriais e comerciais, decorrendo em acréscimo de demandas como aquelas provocadas por
aplicacdes que devem atender os atuais requisitos para a produgdo e comércio eletronico
(LAUDON e LAUDON, 2010; STAIR e REYNOLDS, 2006; TURBAN, RAINER JR e
POTTER, 2007) . No ambito dessas aplicacdes ha aquelas relacionadas ao setor de automacgao
industrial, que necessitam do mapeamento geografico de vias para transporte de cargas, em
areas cobertas pelo sistema GPS - Global Positioning System - Sistema de Posicionamento
Global (FIGUEIREDO, 2005), com dados dispostos em meios computacionais, para
utilizacdo em produtos afins ao setor em questdo, abrangendo o desenvolvimento de novos
produtos e a integracdo aos existentes.

Relativamente a essa conjuntura, este trabalho tem o propdsito de oferecer
contribuicdo para as pesquisas direcionadas as citadas aplicacdes relacionadas ao setor de
automacgdo industrial, favorecendo o aumentando do legado para esse setor. De forma
alinhada a esses propdsitos, é exposta abordagem sobre recursos voltados para mapeamento
de vias e integracdo a sistemas de localizacao de unidades transportadoras de cargas em dreas
industriais, tendo por base elementos conceituais de mapeamento oriundos da aplicacdo de um
sistema para localiza¢do de unidades méveis em dreas industriais, no contexto de corporacao
empresarial, de maneira a compor uma base de dados com registros de informacdes de
posicionamento global e atributos de identificac@o de localidades.

2. OBJETIVOS

Este trabalho tem por principal objetivo a apresentacdo de abordagem sobre recursos
voltados para mapeamento de vias e integracdo a sistemas de localizacdo de unidades
transportadoras de cargas em dreas industriais, sendo essas vias cobertas pelo sistema GPS.
De forma alinhada a esse objetivo visa-se oferecer contribui¢do para as pesquisas direcionadas
ao setor de automacdo industrial que necessitam do mapeamento geografico de vias para
transporte de cargas, havendo o favorecimento de aumento de legado para esse setor.

3.ELEMENTOS DE ARQUITETURA DE APLICACAO VOLTADOS PARA O
MAPEAMENTO DE VIAS E INTEGRACAO DE SISTEMAS

Para apresentacdo dos recursos voltados para o mapeamento de vias e integracdao de
sistemas, serdo utilizados elementos da arquitetura de aplicacdo exposta na Figura 1. Essa
arquitetura € voltada para a localizacdo de “Unidades Méveis” (UMOV) em éreas industriais,
as quais abrangem as unidades transportadoras de cargas, sendo que o respectivo sistema
utiliza informacdes de mapeamento dispostas em uma base de dados cuja composi¢do €
oriunda de um conjunto de elementos, dos quais, serdo abordados somente os de interesse
para este trabalho, que constituem um subconjunto especifico.

De forma pertinente a esse contexto informa-se que a citada localizacao de unidades
moveis decorre de uma aplicacdo do modelo “Modelo para Delimitacao e Identificacdo de
Areas Geogréficas em Superficies Esféricas Centralizadas” - MoDIAGeoSEC (BIZARRIA e
BIZARRIA, 2014), em uma configuracdo do “Sistema para Localizacdo de Unidades Médveis
em Areas Industriais” - SLUMAI (BIZARRIA e BIZARRIA, 2014), conforme organizacao
exposta na “Arquitetura de Aplicacao do Sistema SLUMAI em Corporacdo Empresarial” -
ARAP_SLUMAI_COEM (BIZARRIA e BIZARRIA, 2014) contida na Figura 1. Registra-se
que o primeiro e o segundo autores deste trabalho sdo os idealizadores e os desenvolvedores:
i) do modelo MoDIAGeoSEC, incluindo-se os elementos utilizados e configurados para
aplicacdo neste trabalho; ii) do sistema SLUMALI, incluindo-se os elementos utilizados e
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configurados para aplicacdo neste trabalho; iii) da arquitetura ARAP_SLUMAI_COEM,
incluindo-se os elementos utilizados e configurados para aplicac¢do neste trabalho; iv) do texto
exposto neste trabalho, excetuando-se aquele relativo a se¢ao “4”, no qual hé a participacao da
terceira autora.
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Figura 1: Arquitetura de aplicacdo do sistema SLUMAI em corporag¢do empresarial.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

Um elemento pertencente a0 modelo MoDIAGeoSEC que precisa ser apresentado de
forma preliminar € a “Localidade” (LOC), definida pelos autores do modelo em questdo como
um ponto “P” que possui a notacido “P =P(Lo_P, La_P, Al_P)”, na qual hd o que designam
por “Informagdes de Posicionamento” (InfoPosi), representadas pela longitude ‘“Lo_P”,
latitude “La_P” e altitude “Al_P” (BIZARRIA e BIZARRIA, 2014).

No sistema SLUMAI, observa-se que cada “Unidade Empresarial” (UEMP) ¢é
discriminada dentre as demais pertencentes a uma “Corporacdo Empresarial” (COEM). Nessa
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conjuntura, cada unidade UEMP ¢é associada a uma “Area de Cobertura da UEMP”
(ACOR_UEMP), que deverd abranger a area geografica da propria unidade e poderd, em
fungcdo da respectiva aplicacdo, abranger outras dreas externas aos limites territoriais da
unidade associada. A drea de cobertura ACOR_UEMP deverd ser mapeada, sendo os
respectivos dados armazenados na base de dados BD_SLLUMALI, utilizada para cadastramento
dos “Elementos de Mapeamento” (EMAP), compreendidos: pelas unidades territoriais UNTE
(exemplos hipotéticos de tipos: terreno, complexo de prédios, prédio, portaria e patio); as
trilhas TRIL (exemplos hipotéticos de tipos: rua, avenida, viela, ferrovia e hidrovia); as
intersecoes INTR (exemplos hipotéticos de tipos: rotatdria, cruzamento, entroncamento e
jungdo); os marcos de localidade MLOC, que sao pontos especificos € podem possuir
elementos fisicos para sinalizagdo e demarcacdo das respectivas localidades LOC nas quais
estdo situados (exemplos hipotéticos de tipos: estaca demarcatéria, coluna com placa e
hidrante).

Para o citado mapeamento, os autores do sistema SLUMAI indicam que o referido
sistema utiliza como elemento comum as informagdes de posicionamento InfoPosi, das
localidades LOC associadas a cada elemento de mapeamento EMAP, excetuando-se a trilha
TRIL, para a qual ha a necessidade de uma quantidade de localidades LOC, cuja ligacao dos
pontos P defina uma trajetéria dentro dos limites do caminho pertencente a essa trilha, de
forma a permitir o correto funcionamento do sistema SLUMAI ou da aplicagdo a que se
destina 0 mapeamento em questao.

Nas subsecodes a seguir sdo realizadas as descri¢des dos elementos da arquitetura de
aplicacdo exposta na Figura 1, que s@o de interesse para este trabalho, tendo por referéncia a
abordagem dos seus autores, Bizarria e Bizarria (2014). Entretanto, anteriormente a descri¢cao
dos elementos de mapeamento EMAP, esses autores citam que essas descrigdes envolvem
defini¢cdes de quantidades de octetos (OCT - octeto), estando os respectivos conteidos
limitados aos seguintes conjuntos para representacdes de caracteres, nos quais o acrénimo
ASCII corresponde a “American Standard Code for Information Interchange” (Cédigo Padrao
Americano para Troca de Informacgdes): C_001_SLM_ALFANUM = {x € ao cédigo ASCII |
2016 < x< FFi6}; C_002_SLM_NUMDEC = {x € ao cdédigo ASCII | 30,6 <x< 396 ou
x =2Csoux =2E4}.

3.1. UNIDADE TERRITORIAL
A “Unidade Territorial” (UNTE) é abordada no sistema SLUMAI como um “territdrio
dentro da drea geogrifica sob cobertura da unidade empresarial UEMP, podendo conter

instalacdes prediais”, havendo os respectivos elementos abordados a seguir (BIZARRIA e
BIZARRIA, 2014).

“Coédigo da UNTE” (CODI_UNTE). Esse c6digo é composto pelos seguintes campos:

e “Codigo de EMAP da UNTE” (CODI_EMAP_UNTE). Discriminador dentre
os 4 (quatro) elementos de mapeamento EMAP, possuindo 1 (um) octeto para
representacdo de caractere pertence ao conjunto C_002_SLM_NUMDEC. O
caractere para o CODI_EMAP_UNTE é€ fixo e igual “4” (ASCII = 34 ).

e “Discriminador de UNTE” (DISCRI_UNTE). Discrimina cada unidade UNTE
dentre as demais relacionadas com a unidade empresarial UEMP, possuindo 6
(seis) octetos para representacdo de caracteres pertencentes ao conjunto
C_002_SLLM_NUMDEC. Esses caracteres, de forma concatenada, devem
expressar numeros inteiros no sistema decimal, de 000001 até 999999,
inclusive.
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Codigo da UNTE (CODI_UNTE)

[7 OCT]
i Codigo de EMAP da UNTE i Discriminador de UNTE
(CODI_EMAP_UNTE) i (DISCRI_UNTE)

[1 OCT] ! [6 OCT]

7 6 1

Figura 2: Estrutura do elemento CODI_UNTE.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

“Codigo do Tipo de UNTE” (CODI_TIPO_UNTE). Discrimina os tipos de unidades
UNTE por meio de nimeros, sendo a correspondente designacdo de cada tipo definida por
meio do elemento DESI_TIPO_UNTE abordado no pardgrafo subsequente. Possui 4 (quatro)
octetos para representacdes de caracteres pertencentes ao conjunto C_002_SLM_NUMDEC.

Esses caracteres, de forma concatenada, devem expressar nimeros inteiros no sistema
decimal, de 4001 até 4999, inclusive.

“Designagdo do Tipo de UNTE” (DESI_TIPO_UNTE). E um texto que designa o tipo
de unidade UNTE (exemplos hipotéticos: terreno; complexo de prédios; prédio, portaria;
patio), possuindo 300 octetos para representacdo de caracteres pertences ao conjunto
C_001_SLM_ALFANUM.

“Designacio da UNTE” (DESI_UNTE). E um texto para a designacio da unidade
UNTE (exemplos hipotéticos: ESTV0536; COPR5982; ALOC9123; PORP0478S;
PAVCO0015), possuindo 300 octetos para representacdo de caracteres pertences ao conjunto
C_001_SLM_ALFANUM.

“Descri¢io da UNTE” (DESC_UNTE). E um texto para a descri¢io da unidade UNTE
(exemplos hipotéticos: Estacionamento cercado com controle de acessos veicular para
visitantes; Complexo com instalagcdes para a produgcdo de componentes bésicos; Almoxarifado
dedicado aos setores produtivos; Portaria principal com estrutura para controle de acessos de
veiculos leves e de carga), possuindo 600 octetos cujos conteidos para representacdes de
caracteres pertencem ao conjunto C_001_SLM_ALFANUM.

“InfoPosi da UNTE” (InfoPosi_UNTE). Sdo as informacdes de posicionamento
InfoPosi, associadas a unidade territorial UNTE, compostas pelos seguintes campos:

® “Longitude da UNTE” (Lo_UNTE). Sdo informacdes de hemisfério e mddulo
do valor angular, que definem a longitude do ponto geogréfico associado com a
localizagdo da unidade UNTE, possuindo 11 octetos para representagcdes de
caracteres pertencentes ao conjunto C_002_SLM_NUMDEC. Um octeto ¢é
destinado  para  representacio do  “Hemisfério da  Lo_UNTE”
(HEMI_LO_UNTE), utilizando-se para Oeste o caractere “-” (ASCII = 2Dj¢) €
para Leste o “+” (ASCII = 2Bjs). Dez octetos sdo destinados para
representacdo do  “Mdédulo do Valor Angular da Lo_UNTE”
(MOVA_LO_UNTE), utilizando-se caracteres correspondentes a nimeros no
sistema decimal, em graus, com 3 (trés) digitos para a parte inteira e 6 (seis)
para a decimal, havendo para separador o caractere virgula (ASCII = 2C).

e “Latitude da UNTE” (La_UNTE). Sdo informag¢des de hemisfério e médulo do
valor angular que definem a latitude do ponto geogrifico associado com a
localizagdo da unidade UNTE, possuindo 10 octetos cujos conteddos para
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representacdes de caracteres pertencem ao conjunto C_002_SLM_NUMDEC.
Um octeto é destinado para representacdo do “Hemisfério da La_UNTE”
(HEMI_LA_UNTE), utilizando-se para Sul o caractere “-” (ASCII = 2Dy) e
para Norte o “+” (ASCI = 2Bj¢). Nove octetos sao destinados para
representacdo  do  “Mddulo do Valor Angular da La_UNTE”
(MOVA_LA_UNTE), utilizando-se caracteres correspondentes a nimeros no
sistema decimal, em graus, com 2 (dois) digitos para a parte inteira e 6 (seis)
para a decimal, havendo para separador o caractere virgula (ASCII = 2C).

e “Altitude da UNTE” (AI_UNTE). Sao informag¢des de sinal e mddulo, que
definem o valor da altitude do ponto geografico associado com a localizag¢ao da
unidade UNTE, em relacao ao nivel do Mar, possuindo 8 (0ito) octetos cujos
contelidos para representacOes de caracteres pertencem ao conjunto
C_002_SLM_NUMDEC. Um octeto é destinado para representagao do “Sinal
do Valor da Al_UNTE” (SIVA_AI_UNTE), utilizando-se: o caractere “-”
(ASCII = 2Dy) associado aos valores zero ou negativos, para respectivamente
indicar altitudes no nivel do Mar ou abaixo desse; o caractere “+” (ASCII =
2Bj¢) associado aos valores zero ou positivos, para respectivamente indicar
altitudes no nivel do Mar ou acima desse. Sete octetos sao destinados para
representacdo do “Mdédulo do Valor da AI_UNTE” (MOVA_AL_UNTE),
utilizando-se caracteres correspondentes a ndmeros no sistema decimal, em
metros, com 5 (cinco) digitos para a parte inteira e 1 (um) para a decimal,
havendo para separador o caractere virgula (ASCII = 2Cy).

A organizacao das InfoPosi da UNTE estd sob a estrutura exposta na Figura 3:

InfoPosi da UNTE (InfoPosi_UNTE)

[29 OCT]
Longitude da UNTE ‘ Latitude da UNTE ‘ Altitude da UNTE
(Lo_UNTE) | (La_UNTE) i (AI_UNTE)
[11 0CT] ! [10 OCT] ! [8 OCT]
29 | | 19 18 | | 9 8 | | 1

Figura 3: Estrutura do elemento InfoPosi_UNTE.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

3.2. MARCO DE LOCALIDADE

O “Marco de Localidade” (MLOC) € abordado no sistema SLUMAI como um ponto
geogréfico especifico dentro da drea geogréfica sob cobertura da unidade empresarial UEMP,
determinado pelas informagdes de posicionamento InfoPosi, correspondentes a sua
localizagdo, havendo os respectivos elementos abordados a seguir (BIZARRIA e BIZARRIA,
2014).

“Codigo do MLOC” (CODI_MLOC). Esse codigo € composto pelos seguintes
campos:

e “Cédigo de EMAP do MLOC” (CODI_EMAP_MLOC). E anslogo ao cédigo
CODI_EMAP_UNTE descrito na subsec@o “3.17”, porém, o caractere para este
cddigo € fixo e igual a “3” (ASCII = 33¢).

e “Discriminador de MLOC” (DISCRI_MLOC). E andlogo ao discriminador
DISCRI_UNTE descrito na subsecdo “3.17, tendo os caracteres que expressam
nimeros inteiros de 000001 até 999999, inclusive.
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Caédigo do MLOC (CODI_MLOC)

[7 OCT]
| Codigo de EMAP do MLOC Discriminador de MLOC
(CODI_EMAP_MLOC) | (DISCRI_MLOC)
[1 OCT] ' [6 OCT]
7 6 1

Figura 4: Estrutura do elemento CODI_MLOC.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

“Cédigo do Tipo de MLOC” (CODI_TIPO_MLOC).E andlogo ao c6digo
CODI_TIPO_UNTE descrito na subsecao “3.1”, porém, seus caracteres expressam nimeros
inteiros de 3001 até 3999, inclusive.

“Designagio do Tipo de MLOC” (DESI_TIPO_MLOC). E anilogo ao elemento
DESI_TIPO_UNTE descrito na subsecdo “3.1”, porém, seu texto designa o tipo de marco de
localidade MLOC (exemplos hipotéticos: estaca demarcatdria; coluna com placa; hidrante).

“Designacio do MLOC” (DESI_MLOC).E anélogo ao elemento DESI UNTE
descrito na subsecdo “3.1”, porém, seu texto designa o marco localidade MLOC (exemplos
hipotéticos: ESTC0023; ESINA0034; HIDR0502).

“Descricio do MLOC” (DESC_MLOC). E andlogo ao elemento DESC_UNTE
descrito na subsecdo “3.1”, porém, seu texto descreve o marco localidade MLOC (exemplos
hipotéticos: estaca do tipo cilindrica, de concreto, modelo MOD_EST100, com texto “km
237, indicando o quildmetro 23 da avenida Perimetral, sentido Norte-Sul; Estrutura para
sinalizacdo do tipo coluna com placa de aluminio, modelo MOD_ESSI200, com texto
“Complexo da Produgdo - Portaria Principal”).

“InfoPosi do MLOC” (InfoPosi_MLOC). E andlogo ao elemento InfoPosi_UNTE
descrito na subsecao “3.1”, porém, aplicado as informagdes de posicionamento, associadas ao
marco de localidade MLOC, compostas por: “Longitude do MLOC” (Lo_MLOC), que
abrange a representacdo do “Hemisfério da Lo_MLOC” (HEMI_LO_MLOC) e do “Mddulo
do Valor Angular da Lo_MLOC” (MOVA_LO_MLOC); “Latitude do MLOC” (La_MLOC),
que abrange a representacdo do “Hemisfério da La_MLOC” (HEMI_LA_MLOC) e do
“Mobdulo do Valor Angular da La_MLOC” (MOVA_LA_MLOC); “Altitude do MLOC”
(AI_MLOC), que abrange representacio do “Sinal do Valor da Al_MLOC”
(SIVA_AI_MLOC) e do “Médulo do Valor da Al_MLOC” (MOVA_AL_MLOC). A
organizac¢do das InfoPosi do MLOC esta sob a estrutura exposta na Figura 5:

InfoPosi do MLOC (InfoPosi_MLOC)

[29 OCT]
Longitude do MLOC : Latitude do MLOC : Altitude do MLOC
(Lo_MLOC) | (La_MLOC) | (AI_MLOC)
[11 OCT] ' [10 OCT] ! [8 OCT]
29 | | 19 18 | | 9 8 | | 1

Figura 5: Estrutura do elemento InfoPosi_ MLOC.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)
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3.3. INTERSECAO DE TRILHAS
A “Intersecao de Trilhas” (INTR) € abordada no sistema SLUMAI como uma regidao
dentro da &rea geografica sob cobertura da unidade empresarial UEMP, que contém a

intersecdo entre duas ou mais trilhas TRIL, havendo os respectivos elementos abordados a
seguir (BIZARRIA e BIZARRIA, 2014).

“Codigo da INTR” (CODI_INTR). Esse codigo € composto pelos seguintes campos:

e “Cédigo de EMAP da INTR” (CODI_EMAP_INTR). E anilogo ao cédigo
CODI_EMAP_UNTE descrito na subsecdo “3.1”, porém, o caractere para este
codigo € fixo e igual a “2” (ASCII = 32¢).

e “Discriminador de INTR” (DISCRI_INTR). E andlogo ao discriminador
DISCRI_UNTE descrito na subsecdo “3.1”, tendo os caracteres que expressam
numeros inteiros de 000001 até 999999, inclusive.

A organizacao do cédigo da INTR estd sob a estrutura exposta na Figura 6:

Codigo da INTR (CODI_INTR)

[7 OCT]
i Codigo de EMAP da INTR i Discriminador de INTR
(CODI_EMAP_INTR) i (DISCRI_INTR)
[1 OCT] . [6 OCT]
7 6 1

Figura 6: Estrutura do elemento CODI_INTR.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

“Cédigo do Tipo de INTR” (CODI_TIPO_INTR).E anilogo ao cédigo
CODI_TIPO_UNTE descrito na subsecao “3.1”, porém, seus caracteres expressam nimeros
inteiros de 2001 até 2999, inclusive.

“Designagdo do Tipo de INTR” (DESI_TIPO_INTR).E andlogo ao elemento
DESI_TIPO_UNTE descrito na subsecao “3.1”, porém, seu texto designa o tipo de intersecdo
de trilhas INTR (exemplos hipotéticos: rotatdria; cruzamento; entroncamento; juncao).

“Designagio da INTR” (DESI_INTR). E anilogo ao elemento DESI_UNTE descrito
na subsecdo “3.17, porém, seu texto designa a intersecdo de trilhas INTR (exemplos
hipotéticos: RTAT0091; CRZA0500, ENTR0931; JUNO0723).

“Descri¢do da INTR” (DESC_INTR). E anilogo ao elemento DESC_UNTE descrito
na subsecdo “3.1”7, porém, seu texto descreve a intersecdo de trilhas INTR (exemplos
hipotéticos: Rotatdria com convergéncia das ruas Um, Dois e Trés; Cruzamento entre as ruas
Cinco e Seis; Entroncamento das ruas Seis e Sete; Juncao da rua Nove com a avenida Dez).

“InfoPosi da INTR” (InfoPosi_INTR). E andlogo ao elemento InfoPosi_UNTE
descrito na subsecdo “3.1”, porém, aplicado as informag¢des de posicionamento, associadas a
intersecdo de trilhas INTR, compostas por: “Longitude da INTR” (Lo_INTR), que abrange a
representacdo do “Hemisfério da Lo_INTR” (HEMI_LO_INTR) e do “Mddulo do Valor
Angular da Lo_INTR” (MOVA_LO_INTR); “Latitude da INTR” (La_INTR), que abrange a
representacdo do “Hemisfério da La_INTR” (HEMI_LA_INTR) e do “Mddulo do Valor
Angular da La_INTR” (MOVA_LA_INTR); “Altitude da INTR” (AI_INTR), que abrange
representacdo do “Sinal do Valor da AI_INTR” (SIVA_AI_INTR) e do “Mddulo do Valor da
AI_INTR” (MOVA_AL_INTR). A organizacdo das InfoPosi da INTR estd sob a estrutura
exposta na Figura 7:
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Longitude da INTR ‘ Latitude da INTR ‘ Altitude da INTR

(Lo_INTR) ' (La_INTR) ' (AL_INTR)
[11OCT] ' [10 OCT] ' [8OCT]
29 | | 19 | 18 | | 9 8 | | 1

Figura 7: Estrutura do elemento InfoPosi_INTR.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

3.4. TRILHA

A “Trilha” (TRIL) é abordada no sistema SLUMAI como um caminho dentro da area
geogréfica sob cobertura da unidade empresarial UEMP, que define o respectivo espaco que
possa ser percorrido por unidades méveis UMOV. Relativamente a esse espaco hd a
necessidade de uma quantidade de localidades LOC, cuja ligacdo dos pontos P defina uma
trajetdria dentro dos limites do caminho definido pela trilha TRIL, estando essas localidades o
mais proximo possivel dos centros das secdes transversais desse caminho, com espacamentos
longitudinais adequados, de forma a permitir o correto funcionamento do sistema SLUMAI ou
da aplicacao a que se destina o respectivo mapeamento deste elemento. De forma pertinente a
essa conjuntura, ha os respectivos elementos abordados a seguir (BIZARRIA e BIZARRIA,

2014).
“Codigo da TRIL” (CODI_TRIL). Esse c6digo € composto pelos seguintes campos:

e “Cédigo de EMAP da TRIL” (CODI_EMAP_TRIL). E andlogo ao cédigo
CODI_EMAP_UNTE descrito na subsecdo “3.17”, porém, o caractere para este
codigo € fixo e igual a “1” (ASCII = 31¢).

e “Discriminador de TRIL” (DISCRLTRIL).E anilogo ao discriminador
DISCRI_UNTE descrito na subsecdo “3.17, tendo os caracteres que expressam
nimeros inteiros de 000001 até 999999, inclusive.

A organizacdo do cédigo da TRIL estd sob a estrutura exposta na Figura 8:

Cédigo da TRIL (CODI_TRIL)

[7 OCT]
LT
I I
! Codigo de EMAP da TRIL ! Discriminador de TRIL

(CODI_EMAP_TRIL) I (DISCRI_TRIL)
[1 OCT] 1 [6 OCT]
7 6 1

Figura 8: Estrutura do elemento CODI_TRIL.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

“Cédigo do Tipo de TRIL” (CODI_TIPO_TRIL).E andlogo ao cédigo
CODI_TIPO_UNTE descrito na subsecao “3.1”, porém, seus caracteres expressam nuimeros
inteiros de 1001 até 1999, inclusive.

“Designacio do Tipo de TRIL” (DESL_TIPO_TRIL).E anilogo ao elemento
DESI_TIPO_UNTE descrito na subse¢ao “3.17, porém, seu texto designa o tipo de trilha
TRIL (exemplos hipotéticos: rua; avenida; viela; ferrovia; hidrovia).
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“Designacio da TRIL” (DESI_TRIL). E andlogo ao elemento DESI_UNTE descrito na
subsecao “3.17, porém, seu texto designa a trilha TRIL (exemplos hipotéticos: Rua Um;
Avenida Dois; Viela Trés; Ferrovia Quatro; Hidrovia Cinco).

“Descricao da TRIL” (DESC_TRIL). E andlogo ao elemento DESC_UNTE descrito
na subsecao “3.1”, porém, seu texto descreve a trilha TRIL (exemplos hipotéticos: Rua que
interliga as regides A e B, possuindo uma pista em pavimento com pedras e de sentido tinico
de circulagdo, de A para B; Avenida que interliga as regides C e D, possuindo duas pistas em
pavimento com asfalto e duplo sentido de circulagao).

“Numero de Sequéncia para Ponto da TRIL” (NUSEQ_P_TRIL). Considerando que o
mapeamento da trilha TRIL exige uma quantidade de localidades LOC cuja ligacdo dos
pontos P define uma trajetéria dentro dos limites do caminho estabelecido por essa trilha,
devera ser associado a cada um desses pontos um nimero de sequéncia NUSEQ_P_TRIL. Os
nimeros NUSEQ_P_TRIL deverdao compor uma progressao aritmética cujo primeiro termo e
a razdo sejam iguais a 1 (um), de tal forma que possam ser empregados para indexar os pontos
P no sentido de percurso utilizado para a definicdo da trajetdria da trilha TRIL. O elemento
NUSEQ_P_TRIL possui 9 (nove) octetos para representacdes de caracteres pertencentes ao
conjunto C_002_SLM_NUMDEC. Esses caracteres, de forma concatenada, devem expressar
numeros inteiros no sistema decimal, de 000000001 até 999999999, inclusive.

“InfoPosi de Ponto da TRIL” (InfoPosi_P_TRIL). E andlogo ao elemento
InfoPosi_UNTE descrito na subsecdo “3.17, porém, aplicado as informagdes de
posicionamento, associadas ao ponto P da localidade LOC que ird compor a trajetoria da trilha
TRIL, e que, serd indexado pelo correspondente nimero de sequéncia NUSEQ_P_TRIL. As
informacdes de posicionamento InfoPosi_P_TRIL sdo compostas por: “Longitude de Ponto da
TRIL” (Lo_P_TRIL), que abrange a representacio do ‘“Hemisfério da Lo_P_TRIL”
(HEMI_LO_P_TRIL) e do “Modulo do Valor Angular da Lo_P_TRIL”
(MOVA_LO_P_TRIL); “Latitude de Ponto da TRIL” (La_P_TRIL), que abrange a
representacdo do “Hemisfério da La_P_TRIL” (HEMI_LA_P_TRIL) e do “Moddulo do Valor
Angular da La_P_TRIL” (MOVA_LA_P_TRIL); “Altitude de Ponto da TRIL” (Al_P_TRIL),
que abrange representacdo do “Sinal do Valor da Al_P_TRIL” (SIVA_AI_P_TRIL) e do
“Mobdulo do Valor da Al_P_TRIL” (MOVA_AL_P_TRIL). A organizacdo das InfoPosi de
ponto da TRIL estd sob a estrutura exposta na Figura 9:

InfoPosi de Ponto da TRIL (InfoPosi_P_TRIL)

[29 OCT]
| Longitude de Ponto da TRIL 1 Latitude de Ponto da TRIL | Altitude de Ponto da TRIL
(Lo_P_TRIL) ! (La_P_TRIL) ! (AI_P_TRIL) '
' [11 0CT] ' [10 OCT] ' [8 OCT] '
: : : ‘
(=] - Jw]w] - Js|s] - 1]

Figura 9: Estrutura do elemento InfoPosi_P_TRIL.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

“Arco de Espacamento Longitudinal para Ponto da TRIL” (SagL p triL). Esse arco
corresponde a um angulo cujos lados sdo iguais ao valor do raio da Terra adotado para a
regido onde estdo os pontos P que pertencem a trajetoria definida pela trilha TRIL, sendo o
vértice localizado no centro da Terra. O valor do arco Sagr p Tri deverd ser definido
adequadamente, de forma a permitir o correto funcionamento do sistema SLUMAI ou da
aplicacdo a que se destina o respectivo mapeamento da trilha TRIL.
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Para tanto, deverd ser considerando que esse arco serd utilizado para o espacamento
longitudinal entre dois pontos P de localidades LOC consecutivas, utilizados na defini¢cao da
trajetéria da trilha TRIL, possuindo nimeros de sequéncia NUSEQ_P_TRIL consecutivos.
Entretanto, dentre os pontos em questio, o arco Sagr, p TriL € associado ao ponto posterior na
sequéncia, sendo no caso da excec¢do relativa ao nimero da sequéncia um (que nao possui
anterior), associado zero como valor para o citado arco. O arco Sag p TriL possui 7 (sete)
octetos para representagdes de caracteres pertencentes ao conjunto C_002_SLM_NUMDEC.
Esses caracteres, representam valores positivos em metros, na forma decimal, com 5 (cinco)
digitos para a parte inteira e 1 (um) para a decimal, havendo para separador o caractere virgula
(ASCII = 2Cyy).

3.5. BASE DE DADOS DO SLUMAI E INTEGRACAO A SISTEMAS DE LOCALIZACAO
DE UNIDADES TRASNPORTADORAS DE CARGAS EM AREAS INDISTRIAIS

A “Base de Dados do SLUMAI” (BD_SLUMAI) esta relacionada a um item do
sistema SLUMAI, que seus autores designaram por “Informagdes para Pesquisas sobre as
Localizacdes de Unidades Moveis” (IPEL_UMOV). Dentre os elementos pertencentes a esse
item ha um tipo de estrutura designada por “Estrutura de Campos Aplicada em IPEL._UMOV”
(ESCA_IPEL_UMOV), que ¢ utilizada como referéncia para “Sistema de Gerenciamento de
Bancos de Dados” (SGBD), sendo para as finalidades deste trabalho empregada uma parte
dessa estrutura, que € voltada para o mapeamento de vias e integracdo a sistemas de
localizac@o de unidades transportadoras de cargas em dreas industriais. Essa parte da estrutura
ESCA_IPEL_UMOV serd designada por “Estrutura para Mapeamento de Vias em Areas
Industriais” (EMVAI), sendo composta pelos campos aplicados aos registros de dados de
elementos do sistema SLUMALI. Tais campos sao apresentados nos pardgrafos a seguir.

“Codigos das TRIL” (CODIS_TRIL). Dedicado aos contetidos dos cédigos da TRIL,
CODI_TRIL.

“Numeros de Sequéncias para Pontos das TRIL” (NUSEQS_PS_TRIL). Dedicado aos
contetddos dos nimeros de sequéncia para pontos da TRIL, NUSEQ_P_TRIL.

“Codigos dos EMAP” (CODIS_EMAP). Dedicado aos contetidos dos cddigos: da
TRIL, CODI_TRIL; da INTR, CODI_INTR; do MLOC, CODI_MLOC; da UNTE
CODI_UNTE.

“InfoPosis dos EMAP” (InfoPosis_EMAP). Dedicado aos contetdos das informagdes
de posicionamentos InfoPosi, relativas aos elementos de mapeamento EMAP. Abrange os
seguintes campos:

e “Longitudes dos EMAP” (Los_EMAP). Dedicado aos contetidos das
longitudes: de ponto da TRIL, Lo_P_TRIL; da INTR, Lo_INTR; do MLOC,
Lo_MLOC; da UNTE, Lo_UNTE.

e “Latitudes dos EMAP” (Las_EMAP). Dedicado aos contetidos das latitudes: de
ponto da TRIL, La_P_TRIL; da INTR, La_INTR; do MLOC, La_MLOC; da
UNTE, La_UNTE.

e  “Altitudes dos EMAP” (Als_EMAP). Dedicado aos contetidos das altitudes: de
ponto da TRIL, Al_P_TRIL; da INTR, AI_INTR; do MLOC, AI_MLOC; da
UNTE, Al_UNTE.

“Codigos dos Tipos de EMAP” (CODIS_TIPOS_EMAP). Dedicado aos contetidos
dos cédigos do tipo de: TRIL, CODI_TIPO_TRIL; INTR, CODI_TIPO_INTR; MLOC,
CODIL_TIPO_MLOC; UNTE, CODI_TIPO_UNTE.
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“Designacdes dos Tipos de EMAP” (DESIS_TIPOS_EMAP). Dedicado aos contetidos
das designagdes dos tipos de: TRIL, DESI_TIPO_TRIL; INTR, DESI_TIPO_INTR; MLOC,
DESI_TIPO_MLOC; UNTE, DESI_TIPO_UNTE.

“Designacdes dos EMAP” (DESIS_EMAP). Dedicado aos contetidos das designagdes:
da TRIL, DESI_TRIL; da INTR, DESI_INTR; do MLOC, DESI_MLOC; da UNTE,
DESI_UNTE.

A organizagdo da estrutura para mapeamento das vias em areas industriais EMVAI, ¢é
apresentada na Figura 10, que é uma modificacio do desenho original da estrutura
ESCA_IPEL_UMOV realizado pelos autores do sistema SLUMAL

Estrutura para Mapeamento de Vias em Areas Industriais (EMVAI)
[1256 OCT]

__________________________________________________________________________________________________________________

! ! ! ' ‘ !
! ! ! ! '
| Codigos das TRIL Numeros de Sequéncias | | Cédigos dos EMAP 1 InioP05|s dos EMAP 1 Cadigos dos Tlpos de De5|gnagoes dos TIpOS Designacoes dos Descngoes dos EMAP

| para Pontos das TRIL | : EMA : de : EMAP
‘00[7'3'36%':‘”-) ! (NUSEQS PS TRIL) ! (COB'%(?#AP’ ! ('"'0{’2‘;5'5 ET“]"AP) 1(CODIS. TIPOS EMAP)! (DESIS P8 _EMAP)!  (DESIS_EMAP) | ‘D'Elg&so'é%Ap)
[90CT| : : [40CT] . 300 OCT] i [3000CT]
. .
1256 |..| 1250 | 1249 1241 | 1240 || 1234 | 1283 |..| 1205 | 1204 1201 | 1200 o1 | 900 |..| eot | e00 | . | 1

Figura 10: Estrutura EMVAL
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

Os registros de dados relativos aos campos da estrutura ESCA_IPEL._UMOV devem
atender as condic¢des expostas por Bizarria e Bizarria (2014), nos termos da citacdo a seguir, o
que obriga a estrutura EMV AI ao mesmo atendimento:

e Para cada trilha TRIL o respectivo cédigo CODI_TRIL deve ser relacionado ao
campo CODIS_TRIL, para todos os numeros de sequéncia NUSEQ_P_TRIL que
compdem sua trajetdria e cujos dados foram langados no campo NUSEQS_PS_TRIL,
correspondendo a diferentes registros, nos quais:

o O campo CODIS_EMAP deve conter o cédigo CODI_TRIL da trilha TRIL
identificada no campo CODIS_TRIL.

o O campo InfoPosis_ EMAP deve conter as informag¢des InfoPosi relativas ao ponto
P cujo nimero de sequéncia NUSEQ_P_TRIL ¢ identificado no campo
NUSEQS_PS_TRIL.

o Os campos CODIS_TIPOS_EMAP, DESIS_TIPOS_EMAP, DESIS_EMAP e
DESCS_EMAP, devem conter, respectivamente, os conteidos do cdédigo do tipo
de EMAP, da designacdo do tipo de EMAP, da designacdo do EMAP e da
descricito do EMAP, relativos a trilha TRIL identificada no campo
CODIS_EMAP.

e Para associar um elemento EMAP diferente da trilha TRIL, a2 um determinado ponto P
de uma trilha TRIL definido pelos conteidos dos campos CODIS_TRIL e
NUSEQS_PS_TRIL, o mesmo nimero de sequéncia NUSEQ_P_TRIL e o mesmo
cédigo CODI_TRIL devem ser relacionados aos respectivos campos
NUSEQS_PS_TRIL e CODIS_TRIL, correspondendo a diferentes registros, nos
quais:

o O campo CODIS_EMAP deve conter o cdédigo do elemento EMAP a ser
associado, dentre os seguintes: CODI_INTR, CODI_MLOC ou CODI_UNTE.

o O campo InfoPosis_ EMAP deve conter as informagdes InfoPosi relativas ao
elemento EMAP identificado no campo CODIS_EMAP.

o Os campos CODIS_TIPOS_EMAP, DESIS_TIPOS_EMAP, DESIS_EMAP e
DESCS_EMAP, devem conter, respectivamente, os contetidos do cédigo do tipo
de EMAP, da designacdo do tipo de EMAP, da designacio do EMAP e da
descricdio do EMAP, relativos ao elemento EMAP identificado no campo
CODIS_EMAP.
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Dentre as organizacdes de indexacdo e correspondentes funcionalidades expostas no
sistema SLUMALI, € de interesse para este trabalho a exposta por Bizarria e Bizarria (2014)
nos seguintes termos:

e Organizacdo por indexacdo crescente dos dados dos registros referentes a sequéncia
dos  campos: CODIS_TRIL,  NUSEQS_PS_TRIL, CODIS_EMAP e
CODIS_TIPOS_EMAP. Permite as funcionalidades relativas as trilhas TRIL
representadas de forma justapostas, admitindo percorrer seus nimeros de sequéncia
NUSEQ_P_TRIL, e identificar os elementos EMAP vinculados a cada um desses
nimeros, obtendo as respectivas informagdes proporcionadas pelos campos que
compdem a aplicacdo da estrutura ESCA_IPEL_UMOV.

Os autores do sistema SLUMALI indicam a implementacdo em sistema SGBD por meio
de trés tabelas e respectivos relacionamentos, representados na Figura 11 a partir de recursos
do Microsoft® Office Excel® 2003 (MICROSOFT, 2017). As tabelas em questdo foram
designadas por esses autores como: ‘“Tabela de Dados dos Tipos de Elementos de
Mapeamento” (TD_TIPOS_EMAP); “Tabela de Dados de Cadastro dos Elementos de
Mapeamento (TD_CADAS_EMAP); “Tabela de Dados de Distribuicio dos Elementos de
Mapeamento” (TD_DISTRI_EMAP). A indicacdo em questdo é fundamentada na estrutura
ESCA_IPEL_UMOYV e também se aplica a estrutura EMVAL

TD_DISTRI_EMAP Chave

Priméaria

TD_CADAS_EMAP TD_TIPOS_EMAP

!CODIS_RI_
[NUSEQS_PS_TRIL
|copis_emar.
|Los_EMAP
g;as_Er»'.A:»
|Als_EMAP

CODIS_TIPOS_BEMAP,
DESIS_TIPOS_EMAP

Chave Chave
Estrangeira Priméria

Chave
Estrangeira

Figura 11: Tabelas e relacionamentos do sistema SLUMALI.
Fonte: BIZARRIA e BIZARRIA (2014)

A implementacdo de banco de dados com as tabelas, relacionamentos, organizagdo de
indexacdo e correspondente funcionalidade, apontados nesta subsecdo, permitem que oOS
respectivos recursos para mapeamento de vias sejam integrados a sistemas de localizacao de
unidades transportadoras de cargas em dreas industriais, haja vista que esses sistemas poderdao
acessar o citado banco de dados por meio de um servidor. Com esse acesso e recebendo as
coordenadas de latitude e longitude das unidades transportadoras de cargas € possivel
identificar suas localizacoes.

4. TESTES PRATICOS

Esses testes sdo voltados a verificagdo de validacdo dos principios de funcionamento
dos elementos descritos na secdo “3”, aplicados aos propodsitos dos recursos para mapeamento
de vias e implementacdo de banco de dados direcionado para integracdo a sistemas de
localizagdo de unidades transportadoras de cargas em d&reas industriais. Nesse sentido,
modificou-se um protétipo (PRAZERES, 2017) relativo ao projeto conceitual de um sistema
designado por “Sistema para Mapeamento de Elementos de Interesse em Areas Urbanas” -
SIMEIAU (PRAZERES, 2017), utilizando-se dados de levantamentos em campo que atendem
as finalidades do sistema SLUMALIL

Para representar a drea industrial a ser mapeada utilizou-se uma regido urbana real,
cuja figura do mapa foi obtida no sitio de Internet do OpenStreetMap © contribuidores do
OpenStreetMap (OPEN_STREET_MAP, 2017), sendo essa figura modificada inserindo-se
linhas tracejadas para indicar as trilhas TRIL a serem mapeadas, conforme expde a Figura 12.
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Figura 12: Representacdo da drea industrial a ser mapeada.
Fonte: Os autores e OPEN_STREET_MAP (2017)

Para a realizacdo dos levantamentos em campo utilizou-se: 1) para as trilhas TRIL e
intersecoes INTR, locais urbanos publicos reais, compostos por ruas, avenida,
entroncamentos, cruzamentos € rotatoria, que designam os respectivos tipos de EMAP;
ii) para as unidades territoriais INTR e marcos de localidade MLOC, elementos ficticios cujas
informagdes de localiza¢do InfoPosi foram determinadas aleatoriamente no espago das vias
publicas reais, tendo as seguintes designacdes de EMAP, Hidrante, Telefone publico, Prédio
de Engenharia, Prédio de Administragdo, Armazém, Hospital, Posto de Combustivel, Prédio
de Produciao, Restaurante; iii) para o arco Sagr,_p tri O valor de Sm, na maior parte dos casos;
1v) para obtencdo das informagdes de posicionamento InfoPosi, dos elementos EMAP, um
receptor GPS composto pelo aplicativo “GPS NMEA” (PPILLAIL, 2017) instalado em um
telefone celular do modelo Galaxy J7, da marca Samsung (SAMSUNG, 2017); v) para
implementacdo da base dados BD_SLUMAIL o Microsoft® Office Excel® 2003
(MICROSOFT, 2017); vi) para as medi¢des uma trena de fibra, em caixa aberta, com 50m, da
marca STARFER Ferramentas (STARFER, 2017). Na Figura 13 sdo expostas as tabelas
resultantes dos lancamentos de dados dos levantamentos realizados em campo, compondo o
mapeamento cujo banco de dados estd no arquivo denominado “BD_SLUMAILmdb”.
2 e ——

3 TD_TIPOS_EMAP : Tabela [=I[=C=] | 3 To_DISTREMAP : Tabela = E@]=]
CODIS_TIPOS_EMAP | DESIS_TIPOS EMAP -~ CODIS_TRIL | NUSEQS_PS_TRIL | CODIS_EMAP] Los EMAF | Las EMAF | Als EMAF |~

1 | 1001 Rua i3 1000001 1 1000001 -23.014498 -45,550490 562,6||=|
[ 1002 Avenida L] 1000001 2 1000001 -23.014597 -45,550022 571,00
| | 2001 Entroncamento J80 1000001 3 1000001 -23,014692 -45,549645 6715
[P 2002 Cruzamento |7 | | 1000001 4 1000001 -23.014797 -45.549088 5724
1| 2003 Rotatdria L] 1000001 5 1000001 -23.015009 -45 548637 5743
| 3001 Hidrante L] 1000001 6 1000001 -23.015216 -45 548180 562.2
- 3002 Telefone publico Il 1000001 7 1000001 -23,015417 -45,547707 5607
L= 4001 Prédio de Engenharia L 1000001 8 1000001 -23,015612 45547325 5647
| 4002 Prédio de Administracdo Ll 1000001 9 1000001 -23.015660 -45,547238 567.9
1 | 4003 Armazém L] 1000002 1 1000002 -23.015660 -45.547238 567.9
[N 4004 Hospital | | 1000002 2 1000002 -23.016073 -45,547436 5628
it 4005 Poste de Combustivel L] 1000002 3 1000002 -23.016480 -45 547653 563 6]
- 4006 Prédio de Producédo | 1000002 4 1000002 -23.016926 45 547836 5680
i | 4007 Restaurante - L 1000002 5 1000002 -23.017145 -45,547970 569.5) -
regstro: [0 ][ & ()b ce 12 Regsto: (4] 4 |[ 1 [ )p1]p] ce 50

1 TD_CADAS EMAP : Tabels fole ==

CODIS_EMAP[CODIS_TIPOS_EMAP| DESIS_EMAP [ DESCS_EMAP

L] 1000001 1001 Rua Eucdrio Reboucas de Carvalho  Rua com unico sentido

| | 1000002 1001 Rua Vereador Rafael Braga Rua com dois sentidos

| | 1000003 1001 Rua Frei Angelo Maria Rua com dois sentidos

L] 1000004 1002 Avenida Marechal Deodoro Avenida com dois sentidos

L 1000005 1001 Rua José Dias Monteira Rua com treches de um e de dois sentidos

L 1000006 1001 Rua Maj. Zanani Rua com dois sentidos

L 1000007 1002 Avenida José Anténic de Barros Avenida com dois sentidos

| | 2000001 2001 ENT001 Entroncamento com a Av. Marechal Deodoro

3 2000002 2002 CRZ001 Cruzamento com a Av. José Anténio de Barros|

Registro: [14)(4] B DEEE

Figura 13: Tabelas no banco de dados BD_SLUMALI.
Fonte: Os autores
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Na Figura 14 apresentam-se: (a) os componentes utilizados para a consulta
denominada “MAPEAMENTO_DE_VIAS”, que implementa a organiza¢do por indexacao
crescente dos dados dos registros referentes a sequéncia dos campos CODIS_TRIL,
NUSEQS_PS_TRIL, CODIS_EMAP e CODIS_TIPOS_EMAP (ver subsecdo “3.5”); (b) parte
do contetido da consulta MAPEAMENTO_DE_VIAS, que permite percorrer cada trilha em
particular, obtendo informacdes dos pontos P que determinam sua trajetéria, bem como, dos
demais elemento de EMAP associados a esses pontos.

5‘] MAPEAMENTO_DE_VIAS : Consulta selecic

[l o=

TD_DISTRLEMAP
coots_TRL TD_CADAS_EMAP ——
INUSEQS_PS_TRIL " = S i
ICODIS_EMAP CODIS_EMAP
Los_EMAP CODIS_TIPOS_EMAP CODIS_TIPOS_BMAP
Las_EMAP DESIS_EMAP DESIS_TIPOS_EMAP
als_EMAP DESCS_EMAP
« *
Campo: [NUSEQS PS_TRIL | CODIS_EMAP Los_EMAP Las_EMAP Als_EMAP CODIS_TIPOS_EMA _|DESIS _TIPOS EMAI | DESIS_EMAP. DESCS_EMAP
Tabela: [TD_DISTRI EMAP __|TD DISTRI EMAP __|TD_DISTRI EMAP __|TD_DISTRI_EMAP | TD DISTRI EMAP | TD_CADAS EMAP __ |TD_TIPOS_EMAP TD_CADAS EMAP __|TD_CADAS_EMAP.
Classificago: [Crescente Crescente Crescente
Mostrar: v ] V] ol V] V] V] ol V]
Critérios:
ou: X

(@)

|2] Microsoft Access - [MAPEAMENTO_DE_VIAS : Consults selegdo] [l e |==
i3l Arquive Editar Exibir [nserir Formatar Registros Feramentos Janelz Ajuda o8 %
H A" R NI= NS4 e A B VIR NN WL e B RN )
CODIS_TRIL| NUSEQS_PS_TRIL | CODIS_EMAP| Los_EMAP| Las_EMAP [Als EMAP|CODIS_TIPOS_EMAF] DESIS TIPOS_EMAP | DESIS_EMAP | DESCS_EMAP «
1000001 9 1000001 -23.015660 -45.547238 567.9 1001 Rua Rua Eucério Reboucas de Carvalho | Rua com dnico sentide
1000001 9 2000003 -23,015679 45547177 572,5 2003 Rotatéria ROTO01 Rotatdria com a Rua Ver. Rafael
1000002 1 1000002 -23.015660 45547238 567.9 1001 Rua Rua Vereador Rafael Braga Rua com dois sentides [
1000002 1 2000004 -23,015679 45547177 5725 2003 Rotataria ROTO002 Rotatdria com a Rua Eucario Re
1000002 2 1000002 -23.016073 -45.547436 5628 1001 Rua Rua Vereador Rafagl Braga Rua com dois sentidos
1000002 2 2000005 -23,016171 45547431 568,9 2001 Entroncamento ENT002 Entroncamento com a Rua José
1000002 2 3000002 -23.016352 -45547539 568.6 3002 Telefone plblico TLF001 Telefone pablice com uso de car
1000002 3 1000002 -23,016480 -45 547653 563.6 1001 Rua Rua Vereador Rafael Braga Rua com dois sentidos
1000002 3 2000006 -23.016680 -45 547688 571.7 2001 Entroncamento ENT003 Entrencamento com a Rua Maj
1000002 4 1000002 -23,016926 -45.547836 568.0 1001 Rua Rua Vereador Rafael Braga Rua com dois sentidos
1000002 4 4000002 -23.016924 -45547790 §78.1 4002 Prédio de Administracdo  FAR001 Farmacia Um
1000002 5 1000002 -23.017145 -45 547970 569,5 1001 Rua Rua Vereador Rafael Braga Rua com dois sentidos
1000002 5 2000007 -23.017132 -45,547880 5794 2001 Entroncamento ENT004 Entroncamento com a Rua Frei
1000003 1 1000003 -23,017145 45547970 569.5 1001 Rua Rua Frei f«nge\o Maria Rua com dois sentidos
1000003 1 2000008 -23.017132 -45.547380 5794 2001 Entroncamento ENT005 Entroncamento com a Rua Ver.
1000003 2 1000003 -23,016972 -45.548425 5725 1001 Rua Rua Frei Angelo Maria Rua com dois sentidos i
Regswo: (I[][™ 31 (2 ]I)K] de 20 < I v
Modo folha de dados
(b)
. .
Figura 14: Componentes da consulta mapeamento_de_vias.
Fonte: Os autores
. s . . . s .
Os testes apresentaram resultados satisfatérios, validando os principios de

funcionamento dos recursos para mapeamento de vias e implementacdo de banco de dados
direcionado para integracao a sistemas de localizacdo de unidades transportadoras de cargas
em dareas industriais, citados na se¢ao “3”.

5. CONCLUSOES

O conteido da abordagem exposta neste trabalho apresenta recursos voltados para
mapeamento de vias e integra¢do a sistemas de localizacdo de unidades transportadoras de
cargas em dareas industriais, considerando essas vias sob cobertura do sistema GPS, sendo
explorados elementos conceituais de mapeamento oriundos da aplicacdo de um sistema para
localizacao de unidades mdveis em 4reas industriais, no contexto de corporacdo empresarial,
de maneira a compor uma base de dados com registros de informagdes de posicionamento
global e atributos de identifica¢do de localidades.

Os resultados satisfatérios obtidos nos testes praticos validaram os principios de
funcionamento dos elementos conceituais explorados na abordagem, os quais sdo aplicados
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aos propositos dos recursos para mapeamento de vias e implementacdo de banco de dados
direcionado para integracdo a sistemas de localizacdo de unidades transportadoras de cargas
em dreas industriais.

Foram atingidos os objetivos propostos, haja vista o contetido da abordagem realizada
e os resultados obtidos nos testes praticos, que de forma alinhada permitem oferecer
contribuicao para as pesquisas direcionadas ao setor de automacao industrial que necessitam
do mapeamento geografico de vias para transporte de cargas, havendo o favorecimento de
aumento de legado para esse setor.
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