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RESUMO

Tarefas supervisoras para aquisicao de dados, processamento,
comunicacao e controle tem extensas aplicacoes em missoes que envolvem ba
10es estratosfericos. E apresentado um Sistema de controle e Supervisao de
Bordo para Aplicacées em (Multi) Missoes Espaciais. Este sistema podera en
volver mais de uma Estacao de Rastreio e Controle e diversos Sistemas de
Bordo em operacdo simultanea.

ABSTRACT

Real time supervisory tasks for data acquisition, processing,
communication and control have extensive applications in the context -of
stratospheric balloon missions. An on Board Supervision System for
applications in (Multi) missions is presented. Multiple Ground Tracking and
Control Stations and on Board Systems are expeced to be inholved in the
(Mu1ti) Missions configuration.
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1. INTRODUGAO

A implementacao e validacao de um sistema padrao de controle e
supervisao de bordo para aplicacoes em missoes espaciais tem sidoumdos obje
tivos do Programa de Sistemas Digitais e Analogicos, executado pelo Departa
mento de Engenharia de Computacao em Aplicacoes Espaciais - DCA do INPE. O
desenvolvimento de um sistema padrao de controle e supervisao de bordo, para
aplicacoes em missoes que envolvem balbes estratosfericos, constitui uma das
etapas para o cumprimento deste objetivo. 0 voo com baldo eum excelente meio
de laboratOrio para a especificacdo e o desenvolvimento de sistemas espaciais
a serem empregados em satelites artificiais, levando em conta, porem, as di
ferencas ambientais e o grau de complexidade deste ultimo caso.

Alem do apoio no teste gradual de sistemas cada vez maiscomple
x0s, para aplicacOes em satelites, deve-se salientar o acrescimo de desempe
nho e eficiencia fornecido aos experimentos e missoes de aquisicao de dados
desenvolvidos pelos diversos pesquisadores deste Instituto.

0 Sistema apresentado, denominado Sistema de Controle e Super
visdo de Bordo "Multimissdo”, € baseado na expansao do Sistema de Controle e
Supervisdo de Bordo-Monomissdo (Maldonado e Mendes, 1981), para aplicacoes
nas quais somente um experimento esteja em operacdao. 0 termo Multimissdo e
utilizado quando existir mais do que um experimento em operagdo, operando in
dependentemente entre si.

Este trabalho visa introduzir aspectos envolvidos na expansao
do Sistema de Controle e Supervisao de Bordo-Monomissao. Sao apresentados re
quisitos de um sistema para viabilizar o controle e a supervisao de diversos
experimentos que operam simultaneamente. A analise do desempenho do sistems
apresentado nao e o objetivo deste trabalho.

2. DESCRICAO DO SISTEMA DE CONTROLE E SUPERVISAO DE BORDO - MONOMISSAO

0 Sistema de Controle e Supervisao de Bordo-Monomissao permite
a comunicacao protocolar "full-duplex" entre dois computadores, um em bordo
e outro em solo. Este sistema viabiliza a aquisicdo, controle, transmiss3o e
recepcao de dados entre os segmentos soio e bordo, incluindo a transmissao e
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recepcao de telecomandos. A possibilidade de enviar telecomandos torna prati
cavel o controle, em tempo real, das unidades funcionais acopladas ao compu
tador de bordo.

0 segmento de supervisdao e controle de bordo (Monomissao) foi
configurado com o computador denominado ASTRO B/2. 0 ASTRO B/2 & composto de
sete modulos funcionais: 1) Unidade Central de Processamento; 2) Modulo de
Memoria EPROM; 3) Modulo de Aquisicao de Dados dos Sensores; 4) Modulo de
Aquisicao Rapida de Dados; 5) Modulo de Transmissdo/Recepcdo de Dados; 6) Mo
dulo de Controle de Estado/Numerico e 7) Modulo de Memoria RAM.

0 segmento de supervisdao e controle de solo foi configurado com
um Sistema para Gravacao e Reproducao em Fita Cassete para Armazenamento de
Dados (7) wum terminal de video TVA-80 e um computador denominado de Solo AS
TRO S/1(®). Este computador & composto dos seguintes modulos funcionais: Uni
dade Central de Processamento; Modulo de Memoria EPROM; Modulo de Memoria RAM
e 2 modulos de transmissdao/Recepcao de dados.

0 sistema e inicializado com uma configuracao predeterminada,
que pode ser alterada, dependendo das necessidades de servico, a cada momen
to, com o envio de telecomandos apropriados.

A Figura 1 mostra a configuracao do Sistema de Controle e Su
pervisao de Bordo-Monomissdo.
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Fig. 1 - Configuracao do Sistema de Controle
e Supervisao de Bordo - Monomissao.
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3. EXPANSEO DO MODELO PARA POSSIBILITAR A CONFIGURAGAO DE CONTROLE E SUPER
VISAO EM MULTIMISSAO

0 Sistema de Controle e Supervisdao de Bordo-Multimissao propos
to esta baseado em equipamentos-padroes desenvolvidos e testados pelos diver
sos Departamentos do INPE durante a realizacdo da Missao PEROBA-I (INPE,
1982), que utilizou o Sistem de Controle e Supervisdo de Bordo-Monomissao.
0 modelo multimissao considera todos os experimentos embarcados operando nu
ma frequencia-padrao de telemetria e telecomando, ou seja, ter-se-ia somente
a necessidade de reproduzir os equipamentos de transmissao/recepcao. No en
tanto, torna-se necessario a definicao de uma disciplina de controle de aces
so ao canal de transmissao de dados de telemetria e telecomando, uma vez que
estes teriam de ser compartilhados pelas diversas fontes de dados. A Figura
2 representa um esquema basico do Sistema de Controle e Supervisao de Bordo
-Multimissao.

A comunicacao entre Estacoes de Rastreio e Controle e os expe
rimentos e realizada utilizando os quadros de dados da Figura 3. Esta comuni
cacdo obedece a um protocolo especifico. A seguir, & definida a simbologia
adotada para se referir aos diversos experimentos embarcados, as Estacoes de
Rastreio e Controle, bem como aos sistemas de transmissao/recepcao de teleme
tria e telecomando:

Bi‘ i-esimo experimento embarcado i = 1,2,3...;
E.: i-esima Estacdo de Rastreio e Controle i = 1,2,3;
TMiz i-esimo transmissor de telemetria i = 1,2,3... residente em Bi;
TCi: i-esimo transmissor de telecomando i = 1,2,3 residente em Ei;
RMi: i-esimo receptor de telemetria i= 1,2,3;
FTC: frequencia de transmissdao de telecomandos;
FTM: frequencia de transmissdo de telemetria;

ERA: Estacao de Rastreio e Controle "ativa";

ERP: Estacao de Rastreio e Controle "passiva".
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Fig. 3 - Estrutura dos quadros de dados.
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3.1. DESCRICAQ DAS DISCIPLINAS DE ACESSO A CANAL

Recentemente varias disciplinas de acesso a canal tém sido pro
postas e estudadas para possibilitar a utilizacao de recursos disponiveis nu
ma rede de comunicacao de dados por diversos usuarios, de uma maneira coope
rativa, interativa e eficiente. Dentre o grande numero de técnicas propostas
e utilizadas para o controle de acesso a canais de informacao, (Moraes, 1981),
podemos citar:

a) alocacao fixa ("Fixed Assignment");
b) acesso aleatorio (“Random Access");
c) reserva (“Reservation");
d) interrogacao ("Polling").
A escolha das disciplinas de controle de acesso aos canais de
telemetria e de telecomando, propostas neste trabalho, foi baseada na filoso
fia de utilizar os recursos ja existentes para o Sistema de Controle e Super

visao de Bordo. Desta forma, um objetivo foi o de minimizar as alteracoes con
sequentemente necessarias para a implementacao destas disciplinas.

3.1.1 - DESCRICAO DA DISCIPLINA DE ACESSO AO CANAL DE TELECOMANDO

Supondo que todos os transmissores de telecomando-das Estacoes
de Rastreio e Controle operem na mesma frequencia TC, somente uma das Esta
cOes podera realizar a transmissao de telecomandos em um dado momento. Dames
ma forma, as respostas automaticas geradas em atencao a recepcao de um qua
dro de informacao poderao ser conflitantes se todas as Estacoes de Rastreio
tentarem gera-las ao mesmo tempo. Portanto, somente uma das Estacoes de Ras
treio e Controle devera gerar resposta em atencao a recepcao de quadros de
informacdo (telemetria) transmitidos pelo segmento bordo. A solucio adotada
para o acesso ao canal de telecomando, compartilhado pelas tres Estacoes de
Rastreio e Controle, foi a de configurar uma das Estacoes para operar emMODO
ATIVO e as demais eém MODO PASSIVO. A Estacao de Rastreio e Controle operando
em modo ativo sera referenciada pelo nome de Estagao de Rastreio e Controle
Ativa. A que estiver operando em modo passivo sera denominada Estacdo de Ras
treio e Controle Passiva. De forma abreviada, as referencias que foram defi
nidas serao citadas pelas siglas ERA e ERP, respectivamente.
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A ERA deve ser apta para telecomandar os diversos experimentos
e sera a responsavel pela geracao das resposta automaticas aos quadros de in
formacao a serem recebidos. Portanto, esta € a estacdo que sera a responsavel
pela configuracao e reconfiguracao dos diversos experimentos embarcados.

A ERP deve receber somente os quadros de informa€ao endo tera,
normalmente, acesso ao canal de telecomando. Se ocorrer erro na recepgao, a
ERP n3o tomara nenhuma atitude.

Na Seccdo 3.2 propoe-se uma solucao para a mudanca do modo ati
vo, de uma determinada Estacao de Rastreio e Controle, para o modo passivo
e, consequentemente, a mudanca do modo passivo de uma outra Estacdo para o
modo ativo. Deve-se sempre ter apenas uma Estacao de Rastreio e Controle ope
rando no modo ativo.

3.1.2. DESCRICAO DA DISCIPLINA DE ACESSO AO CANAL DE TELEMETRIA

Como estao sendo considerados transmissores de telemetria que
deverao operar na mesma frequencia fTM, supoe-se que somente um deles podera
realizar a transmissao de dados em cada instante, enquanto os demais deverao
permanecer desligados. Quando um transmissor de telemetria TMk estiver  ope
rando, o segmento de Rastreio e Controle n3o podera telecomandar nenhum ou
tro experimento Bj, uma vez que as respostas aos telecomandos devem ser en
viadas pelo canal de transmissao de dados de telemetria sendo ocupado. Desta
forma, evita-se a colisdao entre a resposta a um telecomando e a transmissao

de dados de telemetria a qual poderia estar sendo realizado pelo transmissor
TMk.

Os seguintes aspectos foram considerados para a escolha da dis
ciplina de acesso ao canal de transmissao de dados de telemetria:

- que os diversos experimentos nao estariam, necessariamente, submeti
dos as mesmas condicdes de meio ambiente; ou seja, temperatura, pres
sao, etc. e, portanto, a base de tempo dos diversos experimentos pode
ria ter desvios diferentes;

- que, ao se realizar a transmissao de um telecomando para um experimen
to especifico, fossem evitados conflitos entre transmissao de dados
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relativa as respostas automaticas a telecomandos e transmissdao de qua
dros de dados adquiridos nos diversos experimentos;

- que o conflito entre transmissdao de dados de telemetria, realizada
pelos experimentos, fosse minimizado; ou seja, uma iniciada a  trans
missao de dados por um determinado experimento, deve-se garantir que
os demais nao tentem acessar o canal de telemetria.

Com base nos aspectos considerados acima, a disciplina de con
trole de acesso ao canal de telemetria proposta e a do tipo "gated polling”.
As diversas fontes de dados sdao interrogadas em sequencia e, uma vez alocado
o canal para um determinada fonte de dados, ou seja, para algum experimento
embarcado, os dados serao transmitidos daquele experimento para a ERA, nao
impedindo, no entanto, que as ERPS possam receber o quadro de informacao
transmitido. De uma maneira geral, sob a disciplina "gated polling", a fonte
de dados estara habilitada a transmitir somente as mensagens que estavam es
perando ser transmitidas ate o momento da‘jnterrogacéo, de tal forma que as
mensagens que chegamna fonte depois da interrogacdo deverao esperar para se
rem transmitidas até a proxima interrogacao do sistema. 0 sistema, entao, con
tinua com a interrogacao das demais fontes de dados numa ordem ciclica.

3.2. MUDANCA DE UMA DETERMINADA ESTACAO DO ESTADO ATIVO PARA 0 ESTADO PASSIVO

Como foi discutido anteriormente, somente uma Estacao E. deve
ra operar no modo ativo, a cada momento. Ou seja, a-ERA & que devera interro
gar e telecomandar os diversos experimentos embarcados. Em situacoes em que
a ERA tenha comunicagao somente com pucos experimentos em operacao, seria
interessante transferir o controle para outra Estacao de Rastreio e Controle
que tivesse melhores condicoes de operacao. Isto implica que a ERA se torne
passiva e consequentemente uma das outras ERPs se torne ativa. 0 termo trans
ferencia de controle deve ser entendido como a mudanca de estado.ativo para
estado passivo da ERA e do estado passivo para ativo de uma das ERPs.

A transferencia de controle entre duas Estacoes de Rastreio o
Controle sera realizada utilizando os sistemas de comunicacdo dos diversos
experimentos embarcados. Deve-se ressaltar que, durante a transferencia de



controle, a interrogacdo sequencial dos diversos experimentos devera ser in
terrompida, uma vez que os proprios sistemas de comunicacao dos experimentos
embarcados serao utilizados para a realizacdo da transferencia de controle.

Normalmente, a transferencia de controle devera ser iniciada
pelo operador da ERA. Em condicoes especiais, o operador de uma das ERPs po

dera requisitar a ERA que a transferencia de controle seja iniciada.

3.3. ASPECTOS DE COMUNICACAO ENTRE ESTACOES DE RASTREIO

Em relacdo a comunicacao entre duas EstacOes de Rastreio e Con
trole as seguintes situacoes podem ocorrer:

a) Comunicacao direta entre duas Estacoes de Rastreio e Controle

Diz-se que existe a possibilidade de comunicacdo direta entre
duas Estacoes de Rastreio e Controle Ej e Ex quando a Estagdo de Rastreio Ej
consegue transferir dados para a Estacdo de Rastreio Ek’ atraves de um deter
minado experimento Bj; e a Estacao de Rastreio e Controle Ek consegue trans
ferir dados para a Estac3ao de Rastreio e Controle Ej atraves de um determina
do experimento By. A Figura 4 ilustra esta situacao.

b) Comunicacao indireta entre duas Estacbes de Rastreio e Controle

Diz-se que existe uma comunicacdo indireta entre duas Estacoes
de Rastreio Ej e Ey se a comunicacdo entre estas duas Estacdes necessita do
apoio da Estacdao E; como intermediaria. Esta situacdo & ilustrada naFigura 5.

c) Inexistencia de comunicacdo entre EstacOes de Rastreio e Controle

Diz-se que nao existe comunicacdo entre duas EstacOes de Ras
treio e Controle Ei e Ek quando nao existe um elo de comunicacao atraves dos
experimentos embarcados entre elas, ou seja, nao sdao satisfeitas as condicoes
para a comunicacao direta e nem para a comunicacao indireta.
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3.4. TRANSFERENCIA DE CONTROLE A PARTIR DA ESTACAO DE RASTREIO-ATIVA

. 0 operador da ERA podera requisitar que a operacao emmodo ati
vo seja transferida para outra Estacao de Rastreio. Normalmente a transferen
cia de controle dar-se-a somente para a ERP que conseguir estabelecer uma
comunicacao direta com a ERA. A transferencia de controle indireta deve ser
um recurso secundario. Esta transferencia da-se em trés etapas:

a) Determinacao do elo de comunicacao

Nesta etapa ocorrera a determinacdao do conjunto de experimen
tos visiveis pela ERP, subordinada ao controle da ERA, e o conjunto de expe
rimentos visiveis pela ERA, subordinada ao controle da ERP, denominados DPA
e DAP, respectivamente.

Depois que todos os experimentos tiverem transmitido o quadro
de tranferencia a ERP, esta respondera com outro quadro de transferencia.
Neste quadro devera ser especificado o conjunto DPA. Esta resposta  tambem
sera disseminada para todos os experimentos, os quais deverao retransmitir
a resposta para a ERA.

Se a ERA receber a resposta atraves de algum experimento, de
vera determinar o conjunto DAP, ou seja, o conjunto dos experimentos atra
vés dos quais a recepcao foi satisfatoria. Nesta condicdo, a etapa de deter
minacdo dos elos de comunicacdo estara encerrada. Se o elo de  comunicacao
for estabelecido, a comunicacao sera feita atraves dos experimentos perten
centes aos conjuntos DPA e DAP. 0 criterio de selecdo desses conjuntos pode
ria ser determinado entre a poténcia de recepcao do sinal do respectivo ex
perimento e/ou pelo numero de erros que ocorreu na recepcao. 0 numero de er
ros poderia ser estimado pela rotina de decodificacao.

b) Determinac3o de concessdo para tranferencia de controle

Nesta etapa, a ERA devera questionar a ERP, para a qual se de
seja tranferir o controle, se ela aceita ou nao passar a operar em modo ati
vo. Um quadro de tranferéncia devera ser transmitido atraves dos experimen
tos indicados no conjunto DPA. No quadro de transferencia, a ERA devera es
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pecificar os experimentos através dos quais a ERP devera transmitir as res
postas; ou seja, juntamente com o quadro de transferéncia, a ERA anexara o
conjunto DAP.

Se a ERP receber o quadro de transferencia questionando-a so
bre a possibilidade de torna-la ativa, devera entao notificar o seu opera
dor. Um sinal sensivel (ex: sonoro) devera ser acionado alertando o  opera
dor. O operador, ent3o, devera comandar a ERP que, por sua vez, iniciara a
transmissao de um quadro de transferéncia, comunicando a ERA da possibilida
de ou nao de passar a operar em modo ativo. Recebido a resposta, a ERA pas
sara para a etapa de transferencia de controle propriamente dita. No entan
to, se a ERA ndo receber resposta da ERP, dentro de um intervalo de  tempo
especifico, devera reiniciar a etapa de determinacdo de concessao para trans
ferencia de controle, se ela ainda assim o desejar.

c) Transferencia de controle propriamente dita

Se a etapa de questionamento se encerrar com sucesso, entao
ocorrera a transferéncia do controle para a ERP. O tipo de transferencia que
pode ocorrer esta descrito na Seccao 3.4. A ERA devera entdo transmitir,
atraves dos experimentos pertencentes ao conjunto DPA, um quadro de transfe
rencia de controle, determinando que uma ERP especifica passe a operar no
modo ativo. A ERA aguardara um intervalo de tempo especifico para recebimen
to da resposta que devera ser transmitida pela ERP. Esta resposta confirma
ra para a ERA que a ERP tornou-se ativa.

Independente do recebimento dessa resposta, a ERA passara a
operar no modo passivo. Isto posto, tres situacdes distintas podem ocorrer:

1) Estacdo de Rastreio Ativa recebe resposta

Nesta situacao, a transferéncia de controle teve sucesso to
tal e o operador sera avisado deste evento.
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2) Estacdao de Rastreio Passiva recebe o quadro de transferencia, mas a

Estacao de Rastreio Ativa ndo recebe resposta

Nesta situacao, a ERP tornar-se-a ativa, mas sem o conhecimen
to da ERA que estava realizando a transferencia de controle. Esta Estacao
de Rastreio e Controle podera tomar conhecimento que a transferéncia de con
trole obteve sucesso se receber algum quadro de informacao transmitido por
algum experimento, devido a interrogacao da Estacao de Rastreio e Controle
que passou a operar no modo ativo.

3) Estacao de Rastreio Passiva nao recebe o quadro de transferencia

Nesta situacao, as duas Estacoes de Rastreio e Controle envol
vidas na transferencia de controle permanecerao passivas.

Tanto nesta situacao como na anterior, se a Estacao de Ras
treio e Controle, que realizava a transferencia de controle, n3ao receber da
dos de nenhum experimento, ela devera relatar ao operador. 0 operador deve
ra interferir tentando recuperar o sistema, atraves de comandos especiais.

3.4.1. TIPOS DE TRANSFERENCIA DE CONTROLE

A ERA podera realizar tres tipos de transferenciadecontrole,
atraves da requisic3o do operador:

a) Transferencia de controle com tempo ilimitado

Neste tipo de transferencia de controle, a ERP, que se tornou

ativa, permanecera ativa enquanto desejar.

b) Tranferencia de controle com tempo 1imitado

Neste tipo de transferencia, a ERP, que se tornou ativa, deve
ra interrogar a Estacdo, que lhe transferiu o controle, se deve iniciar um
retorno do controle para ela. Se a resposta for negativa, ela permanecera
ativa por tempo indeterminado. Se a resposta for positiva, devera ser dado
inicio 3 transferéncia de controle. Se nao for recebida resposta, a ERA re
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transmitira a pergunta de tempos em tempos. O operador deve sempre ser noti
ficado de todas as ocorrencias.

c) Transferencia de controle com tempo limitado e mudanca automatica

Neste caso, a ERP que se tornou ativa, apos decorrido o tempo
especificado, tornar-se-a passiva automaticamente. Por sua vez, a ERA  que
havia transferido o controle torna-se-a ativa, tambem automaticamente, esgo
tado este tempo.

3.5. TRANFERENCIA DE CONTROLE REQUISITADA PELO OPERADOR DA ESTAGAO DE  RAS
TREIO PASSIVA

0 operador de uma determinada ERP podera requerer a ERA  que
The seja tranferido o controle dos experimentos. A ERP devera, entdo, disse
minar um quadro de tranferencia aos diversos experimentos, requisitando a
ERA o controle. Quando um dos experimentos for interrogado pela ERA, devera
transmitir, juntamente com o quadro de informacdo, o quadro de transferen
cia. A ERA, tomando conhecimento da requisicao de transferencia de controle,
devera responder a ERP se iniciara ou ndo a tranferéncia de controle. Aseta
pas de transferencia de controle, bem como o tipo de transferéncia, devem
ser os mesmos descritos na Secgao 3.4.1.

3.6. OPERACAO DAS ESTACOES DE RASTREIO EM CONDIGOES ANORMAIS

0 operador de uma das ERPs podera ter a necessidade de teleco
mandar, com urgencia, algum experimento, devido a condicOes anormais de al
gum sistema de bordo que esteja sob sua visada. Neste sentido, atraves de
comandos especiais, o operador poderia forgar a transmissao de telecomandos
para experimentos especificos. Nesta situacdo, diz-se que a ERP passou aope
rar no MODO DE ACESSO ALEATORIO. Quando uma Estacdo de Rastreio e Controle
estiver operando neste modo, poderao ocorrer perdas de quadros de  informa
¢ao. No modo de acesso aleatorio, a Estacao nao transmitira respostas a qua
dros de informacao recebidos. Neste modo, requisitada a transmissio de um
telecomando, a Estacao de Rastreio e Controle transmitira um telecomando pa
ra todos os experimentos, requisitando que seus transmissores sejam desliga
dos e, apos, ela deve transmitir o telecomando para o experimento especifi
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co. Se a resposta ao telecomando nao for recebida, este processo se repete,
podendo o operador interferir nele.

Os operadores das Estacoes de Rastreio e Controle, no inicio
ou durante a realizacao dos experimento, devem ser capazes de configurar/re
configurar o sistema. Esta configuracao/reconfiguracao poderiaser feita atra
ves de COMANDOS LOCAIS (CL), que alterariam o estado operacional delas.

3.7. CONSIDERACOES FINAIS O SISTEMA DE CONTROLE E SUPERVISAO DE BORDO (MULTI)
MISSOES

Espera-se que, com a implementacao do Sistema de Controle e
Supervisao de Bordo-Multimissao, venham se consolidar e ampliar os servicos
prestados em apoio a medidas de parametros cientificos que envolvem veiculos
espaciais, as quais sao realizadas pelos pesquisadores desta ou de outras ins
tituicoes nacionais ou internacionais. Na implementacdo deste sistema  pode
-se tambem considerar a possibilidade de comunicacao entre os experimentos.
Esta comunicacao poderia ser realizada com o apoio da ERA. O experimento Bi’
desejando comunicar-se com o experimento B., ao ser interrogado pela ERA, de
ve transmitir, juntamente com o quadro de informacao, um quadro de  transfe
réncia. Este quadro de transferencia sera, entdo, retransmitido parao experi
mento Bj pela ERA.

Deve-se salientar que o Sistema de Controle e Supervisao de
Bordo nao se aplica somente a baloes estratosfericos. Pode-se, respeitando as
restricoes do meio ambiente e da complexidade da missao. Configura-lo para
qualquer missao de aquisicao de dados a bordo de veiculos espaciais. Neste
sentido, esta linha de pesduisa do Instituto ja forneceu subsidio para o de
senvolvimento do sistema de supervisao de bordo para a Missao Espacial  Com
pleta Brasileira, em andamento.
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