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    APÊNDICE A


    As Figuras A.1, A.2 e A.3 ilustram com detalhes a descrição dos componentes utilizados na interface gráfica do sistema biométrico de reconhecimento de face implementado:
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    Figura A.1: Descrição dos componentes gráficos da interface do sistema com uso da câmera RGB.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.
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    Figura A.2: Descrição dos componentes gráficos da interface do sistema com uso da câmera de profundidade do Kinect.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.
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    Figura A.3: Descrição das funções do painel principal de controle de horário do sistema.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.

  


  
    APÊNDICE B


    A Figura B.1 demonstra a estrutura do código fonte implementado com base no uso da biblioteca de recursos avançados fornecida pela Microsoft por meio do SDK do Kinect (MICROSOFT, 2010) que permite ao desenvolvedor a manipulação dos dados de entrada referente aos pontos das articulações do esqueleto de um indivíduo (Figura 27) capturado pelo sensor Kinect. O reconhecimento do esqueleto do indivíduo pelo sensor Kinect é parte vital ao funcionamento do protótipo uma vez que, permite ao software controlar informações da distância do usuário no ambiente ajustando a posição ideal, posicionamento e ação de marcação de pontos através da identificação de movimentos dos braços. Definido sobre a perspectiva de pacotes utilitários do projeto.
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    Figura B.1: Código Fonte Responsável Pelas Funções de Tratamento do Objeto Esqueleto do Kinect.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.


    A Figura B.2 demonstra a estrutura do código fonte utilizada para estabelecer conexão com o banco de dados. Referente ao padrão de projeto de acesso a banco de dados, conhecido popularmente como DAO (Data Access Object).
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    Figura B.2: Classe de conexão com o banco de dados.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.


    A figura B.3 demonstra a estrutura do código fonte relacionada a classe principal do protótipo que é baseada na utilização da biblioteca de visão computacional OPENCV (Open Source Computer Vision Library) (OPENCV. 2001) utilizada no tratamento e manipulação de características inerentes ao processo de detecção e reconhecimento de face implementado pelo algoritmo através dos métodos DetectHaarCascade() e EigenObjectRecognizer(). Nesta classe estão definidas as chamadas aos métodos de ativação do sistema, captura de imagens, detecção e reconhecimento de face baseado no modelo de Viola e Jones, controle e ajuste do ângulo do Kinect com implementação de threads, utilização da câmera de infravermelho (depth cam) e controle de profundidade com o uso da biblioteca de mapeamento de pontos do esqueleto humano desenvolvida pela Microsoft para uso do Kinect disponível para o ambiente de desenvolvimento conforme pode ser visto em Microsoft (2010).
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    Figura B.3: Classe principal do protótipo.


    Elaboração: Rafael Miranda Guimarães.
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distanceToscreen =
skeleton.Joints[JointType.ShoulderCenter].Position.z * 160;
1/ exibe a distancia na saida do label especifico
this.labelInfo.Content = "Distancia da Tela: " +
distanceToscreen.Tostring("6") + " cm”
telaPrincipal.Posicao.Text =
(string)distanceToscreen. Tostring("8");
telaPrincipal.DistanciaAtual = (Double)distanceToscreen;

Joint shoulder = skeleton.Joints[JointType.ShoulderRight];
Joint handRight = skeleton.Joints[JointType.HandRight];
Joint handleft = skeleton.Joints[JointType.Handleft];
Joint head = skeleton.Joints[JointType.Head];

1/ estrutura condicional de validacdo para registro de ponto

if (telaPrincipal.TextBox2.Text != "" & handleft.Position.y >
head.Position.Y & handRight.Position.Y > head.Position.y &&
telaPrincipal.DistanciaAtual >= 120 & telaPrincipal.DistanciaAtusl <= 130)

{

Funcionario fun = new Funcionario();
HorarioControle hc = new HorarioControle();
EmailControle ec = new EmailControle();

int x = 63
Int32.TryParse(telaPrincipal .Registro, out x);
fun.Registro = x;

fun = telaPrincipal.Fun;
hc.velidaRegitroDeHorario(fun, telaPrincipal);

i

17 Métodos Acessores
public Double AlturaToread

{
get { return alturaToHead; }
set { alturaToHead = value; }
}
public int QuantEsqueletos
{
get { return quantEsqueletos; }
set { quantesqueletos = value; }
}
public Double AlturaToScreen
{
get { return alturaToscreen; }
set { alturaToscreen = value; }
}
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i
else if (depth > 1356)

/1red = 255;
pixels[colorindex++] = 83
pixels[colorindex++] = 83
pixels[colorindexs+] = 255;
}
colorindex++;
}
return pixels;
}
private void button3 Click(object sender, Eventargs e)
{
if (temp2.TsActive == false)
tenp2. Show();
}
}

private void timerThread Tick(object sender, Eventargs e)

if (null != templ.sensor && templ.QuantEsqueletos >= 1 8 distanciaAtual
120 && distanciaAtual <= 138)

{
Syste. Threading. ThreadStart ts = new
Systen. Threading. Threadstart (ThreadMotorkinect);
tr = new System.Threading. Thread(ts);
tr. TsBackground = true;

if (threadIsalive == true)
{
tr.Abort();
threadTsAlive = false;
1
else
{
tr.start();
}

MemoryManagenent obj = new MemoryManagement();
obj.Flushmenory() ;

}

}

private void checkBox]_CheckedChanged(object sender, EventArgs e)
if (chkAjusteAutomatico.Checked == true)
{ btnajusteManual . Enabled = false;

timerThread.Start();

if (temp2.TsVisible == true)
{
try
{
temp2. Hide();
i

Catch (TOException)

{
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get { return gray; }
set { gray = value; }

public FraPrincipal()
{

InitializeComponent();

// Carrega a funco haarcascades para a deteccdo de faces.
face = new HaarCascade("haarcascade_frontalface_default.xml");

/1 Metodo responsavel por carregar a base de informacdes de imagens, nomes
e registros cadastrados
inicializaDados();

/1 Método responsavel por inicializar o(s) dispositivo(s) de captura de
imagen(ns)
Ativasistena();

cmbDisplaytode. Items. Add(DepthInageFormat . Resolution320x248Fps38);
cmbDisplaytiode. Ttems. Add(DepthInageFormat . Resolution64ex4serps3e);
cnbDisplaytiode. SelectedIndex = ©;

Populateavailablesensors();

}

private void Ativasistema()

{

// Tnicializa o dispositivo de captura, e un evento framePrincipal que
realiza a deteccao e processamento de imagens para cada frame
capturado.

tela = new Capture(8); // Ativa a camera de captura (WebCam).

tela.QueryFrame(); // Exibe/Desenha a imagem obtida através da camera.

tela2 = new Capture(6); // Ativa a camera de captura (WebCam)
tela2.QueryFrane(); // Exibe/Desenha a imagem obtida através da camera.

// Tnitialize the FrameGraber event
/1 Tnicializa o evento FrameGraber
Application.Tdle += new EventHandler(FramePrincipal);

// Constréi um Objeto da Classe KinectGesture
templ = new KinectGesture(this);

// Obtén o valor da distancia do Z da varidvel DistanceToscreen
Posicao.Text = templ.DistanceToscreen. Tostring();

temp1.Show(); // Exibe a tela do objeto templ
temp1.Hide(); // Esconde a tela do objeto templ

}

void FramePrincipal(object sender, EventArgs e)

{
textBox2. Text
label3.Text =

57// inicializa a varidvel inteira referente ao nimero de
faces detectadas.

NamePersons . Add(

registroPersons.Add("");
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private void timer1 Tick 1(cbject sender, Eventargs e)

if (textsox2.Text )
{
inageBox1. Inage = null;
teste.Text =

txtBancoDeHoras. Text
txtCheckIn.Text = "00:08:
txtCheckOut. Text = "08:00:00";
txtFinExpediente. Text = "00:00:08";

txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;

this. txtFinExpediente. Font = new System.Drawing.Font("Quartz Ms”, 29F,
Systen.Drawing.Fontstyle.Bold);

this. txtFinExpediente. ForeColor = Systen.Drawing.Color.Red;

this. txtFinExpediente. Location = new System.Drawing.Point(25, 136);

txtLabelEx.Visible = false;

txtFinCicloDiario. Text = "09:00:60";

txtFinCiclodiario. ForeColor = Color. LightGray;

pictureBox1.Inage = null;

IblLevanteAstaos . Visible = false;

IblLevanteAstaos2. Visible = false;

}

InternetConnectionstate flags = 8
isConnected = InternetGetConnectedstate(out flags, 6);
if (lisConnected)
© Joaconexso.visiote true;
IblConexao. Text = "Desconectado”;
IblConexao. Location = new Point(727, 4);
IblConexao. ForeColor = System.Drawing.Color. Fromargb(255, @, 8);
pictureBox3. Inage =
Tnage. FromFile("C:\\kinect\\RGBDemo\\RGBDemo\\ing\\ingkirelessIconed. png");
pBoxConexaol.Visible = true;
pBoxConexao2.Visible = true;

}

else
1blconexao.Visible = true;

IblConexao. Text = "Conectado”;

IblConexao. ForeColor = System.Drawing.Color. Fromargb(12, 73, 118);
IblConexao. Location = new Point(747, 4);

pictureBox3. Inage =
:\\kinect\\RGBDemo\ \RGBDemo\ \ing\\imghirelessIcone2 . png");

Tnage. FronFile(

pBoxConexaol.Visible = false;
pBoxConexao2. Visible = false;

}
}
private void funcionarioToolstripHenulten Click(object sender, EventArgs e)
{

frmcadastrol = new FraCadastrol(this, totalDeImagens);

Frmcadastrol. show();
}

private void inicializaDados()

{
InagenControle imgControle = new InagenControle();//
fun = new Funcionario();
listarInagens = new List<Funcionarios();
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listarInagens = imgControle.listarInagens(fun);//
totalDelnagens = listarInagens.Count;

try

{

foreach

{
ingTreino. Add(new Inage<Gray, byte>(fun_.Imagen.UrlPessoal + "\\"
+ fun_.Inagen.NomeArquivo)); // Cria uma imagem raster (bmp) em tons de cinza.
nomes . Add(fun_.Nome. ToString()) ;

ncionario fun_ in listarInagens)

registros.Add(fun_. Inagen. Funcionarios_registrofuncionarios.Tostring()); // Constroi
un
nomesArquivosPersans. Add(fun_. Inagem. NomeArquivo. Tostring());

}

txtDiaSemana. Text = validarDiaDasemana();
i

catch (Exception e)

11 Exibe a mensagem abaixo caso nio haja imagens salvas na pasta
MessageBox. Show("N&o ha imagens salvas ou armazenadas no sistema,
adicione a0 menos una face para identificacdo.”, "Informacdo Inportante!”,

MessageBoxButtons.OK, MessageBoxIcon.Exclamation);

i
}
private void btnActivateSensor_Click(object sender, Eventargs e)
{
DeActivatesensor();
string sensorID = cmbSensors.SelectedIten. Tostring();
foreach (Kinectsensor sensor in KinectSensor.Kinectsensors)
{
if (sensor.UniqueKinectId == sensorID)
{
kinectsensor = sensor;
SetupsensorvideoInput();
}
i
}
private void btnRefresh_Click(object sender, Eventirgs e)
{
Populateavailablesensors();
}
private void PopulateAvailablesensors()
{
cribsensors. Ttems.Clear();
foreach (Kinectsensor sensor in KinectSensor.Kinectsensors)
crbsensors. Ttems. Add(sensor . UniqueKinectId) ;
cmbsensors. SelectedItem = sensor.UniqueKinectTd;
i
}
private void SetupSensorVideoInput()
{

if (kinectsensor != null)
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1istBox1.ResetText();

h

int h =
h%

(Convert.ToInt32(1blControleDeTenpo. Text));
55

if (Convert.ToInt32(1blsinalizador.Text) % 2

)

1blControleDeTenpo. Text

(Convert.Tolnt32(6)) . Tostring();

1blsinalizador.Text =

if ((distanciaAtual < 120 || distanciaAtual > 136) & (
Ib1TempoRegistroPosicaoldeal . Text . Equals((Convert. ToInt32()) . Tostring()))

o) &

1blControleDeTenpo. Text = (Convert.ToInt32()).Tostring();
1b1Temporegistroposicaoldeal . Text =
(Convert.ToInt32(0)). Tostring();
1b1TempoRegistrosenDetecaoDeFace . Text =
(Convert.ToInt32(0)). Tostring();
}
else
if ((Convert.Tolnt32(1blControleDeTempo.Text) + 1) % 11

)

1blControleDeTempo. Text = (Convert.ToInt32()).Tostring();
1b1TenpoRegistroposicaoldeal . Text
(Convert.ToInt32(0)). Tostring();
1b1TenpoRegi strosenDetecaoDeFace. Text =
(Convert.ToInt32(0)). Tostring();

}
}

private void imageBox2_Click(cbject sender, Eventargs e)

{
}

private void imageBox1_Click(cbject sender, Eventargs e)

{
}

private void imageBoxFramePrincipal Click(cbject sender, Eventirgs e)

{
}
private void Threadiotorkinect()
lock (this)
if (null != templ.sensor)
o (temp1.QuantEsqueletos >= 1 & facesDetected[8].Length >= 1 8&
distanciaAtual >= 120 & distancisAtual <= 130)
Oy (alturaatualRectRosto < alturaldealRectRostotin)
U posicaoTopo¥ = ((int)alturaAtualRectRosto -
(int)alturaldealRectRostoMin);

posicaoTopoY = (int)(posicaoTopoY %
alturaldealRectRostoltin);
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using
using
using
using
using
using
using
using

using
using
using

using
using
using
using
using
using
using
using
using
using

Systen;

Systen. Collections.Generic;
Systen.Drawing;

Emgu.CV;

Emgu. CV. Structure;

Emgu. CV. CvEnum;

Systen. 10;
Systen.Diagnostics;

Microsoft.Kinect;
Microsoft.Samples. Kinect. InfraredBasics;
Microsoft.Sanples.Kinect. ControlsBasics;

Systen. Threading;
Telaprincipal.modelo;
Telaprincipal.controle;
Systen.Runtine. InteropServices;
Telaprincipal.modelo.dzo;

Systen. Windows. Forns;
Telaprincipal.visao;
Microsoft.Samples. Kinect . WpfVieuers
Microsoft.Kinect.Toolkit
Systen.Drawing. Inaging;

namespace TelaPrincipal

£

public partial class FruPrincipal

{

rm

private const Double distancialdealCn = 120;
private const Double alturaldealRectRostoMax = 65
private const Double alturaldealRectRostoMin = 46
private const Double alturalanela = 242;

private const Double anguloVisaoCamera = 56;
private const int anguloInclinacatlax = 20.
private const int anguloInclinacacttin = -10:

private Double distanciaAtual
private Double alturaAtualRectRosto;
private Horario h;

private KinectGesture templ;
private FriCadastrol frmCadastrol.
private Funcionario fun;

MevavgComp[ ][] facesDetected;
Tnage<dgr, Byte> currentFrame, currentFrame

Capture tela, tela2;

HaarCascade face;

MCvFont font = new MCVFont(FONT.CV_FONT_HERSHEY_COMPLEX_SMALL, 0.9, 6.9);
Inage<Gray, byte> result, result2, TrainedFace = null;

Inage<Gray, byte> gray = null;

Tnage<Gray, byte> gray2 = null.

List<Inage<Gray, byte>> imgTreino = new List<Inage<Gray, byte»>();
List<string> nomes = new Listcstring>();

List<string> nomesArquivosPersons = new List<string>();

Listcstring> registros = new List<strings();

Listcstring> NamePersons = new List<strings();

Listcstring> nomeArquivo = new List<string>();

int ContTrain, NumLabels, t, contTrainRegistros, numRegistros;

Listcstring> registropersons = new List<string>();

string name, names = null, registro, registro_s, nomeArquivo_, nomeArquivos_s
Bitmap img;
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private int quantEsqueletos;

/1 constantes de configuracdo
/1 Ativacio de filtros
private static bool ACTIVATE_SMOOTHING_FILTER = true;

/1 Ativacio de dados de rastreamento do kinect
private static bool SHOW_KINECT_SKELETON = true;

/1 Ativacio de informacdes de rastreamento com utilizacdo de
rétulos/labels
private static bool SHOW_KINECT_TRACKING_INFO = true;

/1 Ativaco de acdes de reconhecimento de gestos
private static bool USE_GESTURE_RECOGNIZER = true;

/1 Desenha a cor do esqueleto em video identificado pelo dispositivo
private Color drawingColor = Colors.Yellow;

Funcionario fun;

11/ <sunmary>
/11 Dados de rastreamento de entrada do Kinect

117 </ summary>

71/ <param name="skeletons"></paran>

private void ProcessTrackingData(skeleton[] skeletons)

{

1/ iteracdo sobre todos os esqueletos identificados em cena em tempo
real. Em caso de valores nulos, nenhun participante serd identificado
foreach (skeleton skeleton in skeletons)

{

if (skeleton.Trackingstate

{

SkeletonTrackingState. Tracked)

/1 Converte pontos 30 da imagen capturada em pixels para cada

parte do esqueleto
Point shoulderPosition

this.SkeletonPointToscreen(skeleton. Joints[JointType. ShoulderCenter].Position);
Point leftHandPosition =

this.SkeletonPointToScreen(skeleton. Joints[10intType. HandLeft].Position);
Point rightHandposition =

this. SkeletonPointToScreen(skeleton. Joints[10intType. HandRight].Position);
Point headPosition =

this. SkeletonPointToScreen(skeleton. Joints[JointType.Head].Position);

/1 Define a quantidade de esqueletos identificados pelo sensor

Kinect
quantesqueletos = skeletons.Length;
71 Obtén o valor da altura do ponto central do ombro do
voluntério
alturaToscreen =
skeleton.Joints[JointType. ShoulderCenter].Position.y * 160;
/1 Obtém o velor da altura do ponto central da cabeca do
voluntério
AlturaTokead = skeleton.Joints[JointType.Head].Position.y *
100;

/1 Célcula a distancia de profundidade entre a pessoa e o
sensor
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using systen;

using systen.Collections.Generic;
using Systen.Ling;

using System.Text;

using Systen.Data.sqlClient;
using Mysql.Data.MysqlClient;
using Systen.Windows;

nanespace FaceRecog.dao

public class Conexao

{

private MysqlConnection connection;

private string server;
private string database;
private string uid;

private string passuord;

//Constructor
public Conexao() {

}

public MySqlConnection getConexao()

server = "localhost”;
database = "dbtineface”;
uid = "root”;
password = "1ab123";
String connectionstrin

connectionstring = "SERVE

database +

+ server + ";" + "DATABAS

+ "UID=" + uid + ";" + "PASSWORI

.
+ password +

connection = new HysqlConnection(connectionstring);

return connection;

}

// abre a conexdo com o banco de dados

private bool OpenConnection()
{
try
{
connection.Open();
return true;
}
catch (Mysq

Exception ex)

switch (ex.Number)

{

case o:

ressagedox. Show("Ndo foi possivel se conectar no banco de

Contate o administrador”);
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//inicializa o componente TIME dos Contadores de Tempo
tinerTenpoRegistroPonto.Start();

//cria una instancia de HorarioControle
HorarioControle hc = new HorarioControle();

//atribui o datatable 2o datagridview para exibir o resultado
dataGridviewl.Datasource = hc.atualizaTabela();

if (dataGridviewl.RowCount

{

)

dataGridviewl.CurrentCell.Selected = false;
for (int i = @; i < dataGridViewl.Rows.Count; i++)

if (1 %2)
{
dataGridviewl.Rows[1].Defaultcellstyle.BackColor

Color. FromArgb(193, 211, 232);
dataGridviewl.Rows[1].Defaultcellstyle. ForeColor

)

Color.Black;

}

else

{
dataGridviewl.Rows[1].Defaultcellstyle.BackColor
Color. FromArgh(232, 238, 247);
dataGridviewl.Rows[1].DefaultCellstyle. ForeColor

Color.Black;

}
}
i
}
private String validarDiaDesemana()
{

String diaSemana = DateTime.Now.DayOfeek. Tostring();
switch (diasenana)
L “Sunday”
diasenana = "Dom.";
break;
case "Monday”
diasenana = "Seg.”;
break;
case "Tuesday”
diasenana
break;
case "Wednesday
diasenana = "Qua.
break;
case "Thursday”
diaSemana = "Qui.
break;
case "Friday
diaSemana = "Sex.
break;
case "saturday”
diasemana = "Sab
break;

“Ter.

i

return diaSemana;
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public McvAvgComp[ ][] FacesDetected
{
get { return facesDetected; }
set { facesbetected = value; }

}

public Inage<sgr, Byte> CurrentFrame
{
get { return currentFrame; }
set { currentframe = value; }

}
public Capture tela
{
get { return tela; }
set { tela = value; }
}
public HaarCascade Face
{
get { return face; }
set { face = value; }
}

public Inage<Gray, byte> Result
{

get { return result; }

set { result = value; }

}

public List<Inage<Gray, bytes> imgTreino
{

get { return imgTreino; }

set { ingTreino = value; }

}
public List<string> Nomes
{
get { return nomes; }
set { nomes = value; }
}
public List<strings Registros
{
get { return registros; }
set { registros = value; }
}
public string Registro
{
get { return registro; }
set { registro = value; }
}
public Double Distanciastual
{
get { return distanciaAtual; }
set { distanciaAtual = value; }
}

public Inage<Gray, byte> Gray
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using System;
using Systen.Collections.Generic;
using Systen.Ling;

using System.Text;

using Systen.I0;

using Systen.Windows;

using Systen.Windows.Controls;
using Systen.windows.Data;

using Systen.Windows.Documents;
using Systen.windows. Input;

using Systen.uindows.Media;

using Systen.uindows.Media. Inaging;
using Systen.uindows.Shapes;

using Microsoft.Kinect;
using Microsoft.Samples.Kinect.SwipeGestureRecognizer;
using Microsoft.Win32;

using FaceRecog;

using Systen.Threading;
using FaceRecog.modelo;
using MultiFaceRec;

using FaceRecog. controle;

namespace Microsoft.Samples.Kinect.ControlsBasics
{
public partial class KinectGesture : Window
{
/1 Atributos privados para anélise do calculo da distancia.
private Double distanceToscreen;

private Double alturaToScreen;

private Double alturaToHead;
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IntPtr ptr = Depthaitmap.Scane;

Marshal.Copy(pixels, 6, ptr, 4*depthFrane.PixelDatalength);
bitmapFrame.UnlockBits (Depthaitmap) ;

PictureBox2.Inage = bitmapFrame;

}

}
}
protected override void OnClosing(System.Componenthodel .CancelEventargs e)
{

base.OnClosing(e);

DeActivatesensor();
}

byte[] convertdepthtoRGa(DepthinageFrane ¢if)

// BLUE GREEN RED Vazio (32 Bits)
/116 Bits
short[] depthRAW = new short[dif.PixelDatalength];

dif. CopyPixelDataTo(depthRAN) ;

//R8G Vazio
byte[] pixels = new byte[dif.Height * dif.Width * 4];

//Profundidade e Jogador
short depth
int colorindex = 6;

//byte blue, green, red;

for (int 1 = @; i < depthRAW.Length; i++)

{
depth = (short)(depthRAW[1] >>
DepthInageFrane. PlayerIndexditmaskhidth) ;

if (depth < 998)

{
pixels[colorindex++] = 8;
pixels[colorindex++] = 83
pixels[colorindexs+] = 255;

}

else if (depth >- 990 & depth < 1080)

{
pixels[colorindexs+] = 214;
pixels[colorindexs+] = 112;

pixels[colorindexs+] = 214;

}

else if (depth >- 1086 & depth <= 1280)

{
I/green = 255;
pixels[colorindex++]
pixels[colorindex++]
pixels[colorindex++]

}

else if (depth > 1280 & depth <= 1350)

{
pixels[colorindexs+] = 214;
pixels[colorindexs+] = 112;
pixels[colorindex++] = 214;
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horaChekOutMenosHoraCheckIn. Tostring(@"hh\:mm\:ss");

else
i ((horaChekoutMenosHoraCheckIn <
horasJornadaDeTrabalho) & (horachekOutHenosForaCheckIn > new Timespan(4, @, @)))
{
1blAlnoco.Visible = false;
txtLabelEx.Visible = false;
txtLabelEx. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario.ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario. Text =
horaChekOutMenosHoraCheckIn. Tostring(@"nh\:mm\:s5");

}
else
if ((horaChekout > horasJornadaDeTrabalho) &

(horaChekOut >= new Timespan(13, @, )))

horaChekouttenosHoraCheckIn -= new
Timespan(1, @, @);
TineSpan horaRestante =
horaChekOutienostoraCheckIn -
horasJornadabeTrabalho;

IblAlmoco.Visible = false;
txtLabelex.Visible = true;
txtLabelex. ForeColor = Color.DarkOrange;
xtFinCiclobiario. ForeColor = Color.DarkOrange;
txtFincicloiario. Text
horaRestante. Tostring(@"hh\:mm

}

}

}
} //Final do laco TF()
}
else
{
inageBox1.Inage = null;
txt3ancoDeHoras. Text = "
txtCheckIn.Text = "06:60:00
txtCheckOut. Text = "60:00:00";
txtFinExpediente. Text = "00:00:06";
//txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;
this. txtFinExpediente.Font = new System.Drawing.Font("Quartz Ms”,
29F, System.Drawing. Fontstyle.Bold);
this. txtFinExpediente. ForeColor = Systen.Drawing.Color.Red;
this. txtFinExpediente. Location = new System.Drawing.Point(2s,

136);
txtLabelEx.Visible = false;
TblAlmoco.Visible = false;
txtFinCiclobiario. Text = "6
txtFinCiclobiario. ForeColor = Color. LightGray;
pictureBoxl. Inage = null;

}

1blsinalizador.Text =

i

else

{

1istBox. Ttems.Add(Convert. Tostring(names)
Convert. Tostring(names)
listox1. SelectedIndex = listBoxl.Items.Count - 1;
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break;

case 1045
tessagedox. Show("Usuério e/ou senha invalido, por favor tente
novamente”);
break;
}

return false;

}

/1 fecha a conexo com o banco de dados
private bool CloseConnection()
{
try
{
connection. Close();
return true;

}

Catch (Mysqlexception ex)

{
MessageBox. Show(ex. Message) ;
return false;
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}

}

7/€lse if (distanciaAtual >= 120 8 distanciaAtual <= 130)

else if (facesDetected[6].length == 6 & distanciaAtual >= 120 &
distanciantual <= 130)

{
if (((templ.sensor.ElevationAngle + (int)templ.AlturaToscreen)
anguloInclinacaohax) & ((templ.sensor.ElevationAngle + (int)templ.AlturaToscreen)
>= anguloInclinacaoltin))

{
if (((temp1.sensor.Elevationangle +
(int)temp1.AlturaToscreen) >= 6) & ((templ.sensor.ElevationAngle +
(int)temp1.AlturaToscreen) <= anguloInclinacaokax))

temp1. sensor. Elevationangle =
temp1. sensor. ElevationAngle + (int)templ.AlturaToscreen;

else

if ((tenpl.sensor.ElevationAngle +
(int)temp1.AlturaToscreen) >= anguloInclinacaokin & (templ.sensor.Elevationangle +
(int)temp1.AlturaToscreen) <= 6)

{
tenp1. sensor. ElevationAngle =
temp1.sensor. ElevationAngle + (int)templ.AlturaToscreen;

else if ((templ.sensor.Elevationangle +
(int)temp1.AlturaToscreen) > anguloInclinacaoMax)

{
}

else

{
}
}

else
if (distanciaAtual < 120 || distanciastusl > 130)

{

tenp1. sensor. Elevationangle = anguloInclinacaoax;

tenp1. sensor. Elevationangle

anguloInclinacaoMing

tenp1. sensor. Elevationangle

}
Thread. Sleep(2000) ;

}
threadTsalive = true;
i
private void FraPrincipal_Load(object sender, EventArgs e)

{

/1 Seta o campo texto POSICAO com o valor ZERO (8)
posicao. Text

/7 Tnicializa o angulo do kinect na posicdo ZERO ()
tenp1. sensor. Elevationangle

//inicializa o componente TIME
tiner1.Start();

//4nicializa o componente TIME do motor do kinect
tinerTenpoRegistroPonto. Enabled = true;
timerThread.Start();
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nomeArguivo_ = nomeArquivos_s + nomesArquivosPersons[nnn] +
s

/1 Mostrar as Faces processadas e reconhecidas.
textBox2.Text = registro;
1istBox1. Ttems.Add(Convert . Tostring(names) 1= null ?
Convert. Tostring(nanes) : "");
1ist8ox1.SelectedIndex = listdox1.Ttems.Count - 1;

nares
registro_s
7 nomeArguivo_

/7 Linpa a lista(vetor) de nomes.
NamePersons. Clear() ;
registropersons. Clear();
//nomesarquivosPersons . Clear() ;

17 Define o nimero de rostos detectados em cena.
1abel3.Text = facesDetected[@].Length. Tostring();

if (templ.QuantEsqueletos >= 1 & facesDetected[0].Length >= 1 &
Fun. Inagem. Funcionarios_registroFuncionarios 1= null)

IblTempoRegistroPosicaoldeal . Text =
(Convert.ToInt32(1blTenpoRegistroPosicaoTdeal. Text) + 1).Tostring();

HorarioControle hc = new HorarioControle();
FuncionarioControle fc = new FuncionarioControle();

he.validaCheckInCheckout (h);
fun = fc.validaTurno(h, fun);
String turno = fun.Turno;

txtCheckIn.Text = Convert.ToString(h.CheckIn);
txtCheckOut. Text = Convert.Tostring(h.Checkout);

if (1h.BancoDeroras. Tostring() . Equals ("o 6"))
P —— Convert. Tostring(h.BancoDeHoras) ;
e

) txtBancoDeHoras. Text

if (h.Dtatual
{

DateTine. Now. Date)

horaAtual = DateTime.Now;
switch (turno)
{
case "Matutino
horaFinal = new TimeSpan(17, @, @);
if (horaAtual.TimeOfDay <= new Timespan(12, @, @)

{

tempoFimExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual. Time0fbay) - new
TineSpan(1, ©, 0);

}
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ref termCrit);
fun. Inagem. NomeArquivo = recognizer.Recognize(result);

InagenControle imgControle = new InagemControle();
fun = imgControle. 1istarNoneRegistro(fun);

name = fun.Nome;

registro = fun.Registro.Tostring();

if (fun.Inagen.NomeArquivo. Length
Fun. Inagen. NomeArquivo. Length
1un. Inagem. NoneArquivo. Trin() . Equals(null) ||
1un. Inagem. NoneArquivo. Trin() . Equals("") ||
tenp1.QuantEsqueletos >= 1 & Fa(esDetected[e].Length >

1
{
currentFrane.Drau(fun.Nome, ref font, new Point(f.rect.X
-2, f.rect.Y - 4), new Bgr(Color.white)); // Cor do
LABEL indentificacdo da Face!
currentFrane . Draw(fun.Registro.Tostring(), ref font, new
POint(f.rect.X - 2, f.rect.y - 20), new
Bgr(Color.White)); // Cor do LABEL indentificacdo da
Face!
currentFrane2.Draw(fun.Nome, ref font, new Point(f.rect.X
-2, f.rect.¥ - 5), new Bgr(Color.white)); // Cor do
LABEL indentificacdo da Face!
currentFrane2. Draw(fun.Registro. Tostring(), ref font, new
Point(f.rect.X - 2, f.rect.y - 21), new
Bgr(Color.White)); // Cor do LABEL indentificacdo da
Face!
h = new Horario();
inty=e;
Int32.TryParse(fun.Registro. Tostring(). Trin(), out y);
h.Funcionarios_registro = y;
ing = new Bitmap(Application.StartupPath +
"/TrainedFaces/” +y + "/" + fun.Inagen.NomeArquivo);
this.pictureBox1. Inage = ing;
}
else
this. pictureBox1. Inage = null;
i

i

NamePersons[t - 1] = fun.Nome;
NemePersons. Add (") ;

registropersons[t - 1] =
un. Inagen. Funcionarios_registrofuncionarios. Tostring();
registropersons.Add("") ;

t=0;

/7 Concatenacgo de nomes de pessoas reconhecidas.
for (int nnn = @; nnn < facesDetected[@].Length; nnns+)
{
names = names + NamePersons[ann] + " \n";
registro_s = registro_s + registropersons[nnn] +
B s
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inageFormat = (DepthInageFormat)cnbbisplaytiode. SelectedIten;
kinectsensor.Depthstrean. Enable(inageFormat) ;

kinectsensor.Al1FranesReady += new
Eventhandler<AllFraneskeadyEventArgs> (kinectSensor_ColorFrameReady);
kinectsensor.Start();

}
}
private void DeActivatesensor()
{
if (btnActivatesensor.Text.Equals("Ativar”))
{
pictureBox2.Visible = true;
inageBox2.Visible = false;
btnActivateSensor.Text = "Desativar”;
axilinearGaugeX1.SectionColor2 = Color.Orchid;
axilinearGaugeX1.SectionColord = Color.Orchid;
}
else
{
pictureBox2.Visible = false;
inageBox2.Visible = true;
btnActivateSensor.Text = "Ativar”;
axilinearGaugeX1.SectionColor2 = Color.Red;
axilinearGaugeX1.SectionColord = Color.Red;
}
if (kinectsensor != null)
kinectsensor.ALlFranesReady -= new
Eventhandler<Al1FraneskeadyEventargs> (kinectsensor_ColorFraneReady);
}
}

private void kinectsensor_ColorFrameReady(object sender,
AllFranesReadyEventargs e)

¢ using (DepthInagefrane depthFrame = e.OpenDepthInageFrane())
if (depthFrame == null)
¢ return;
}
if (depthFrame != null)

byte[] pixels = convertdepthtoRG8(depthFrane);
int stride = depthFrame.hidth * 4;

Bitmap bitmapFrame = new Bitmap(depthFrame.Width,
depthFrame.Height, PixelFornat. Format32bppReb);
_depthPixels = new
Depthinagepixel[depthFrare. PixelDatalength];
_mappedoepthLocations
ColorTnagePoint[depthFrame. PixelDatalength];
var _pixelbata = new short[depthFrame.PixelDatalength];
depthFrane. CopyPixelDataTo(_pixelData);
Bitmapbata Depthditmap = bitmapFrame.LockBits(new Rectangle(e, @,
depthFrane.Width, depthFrane.Height), Inagelockiode.Writeonly,
bitmapFrame. PixelFormat);

new
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txtLabelEx. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario.ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario. Text =
horaAtualtenosCheckIn. ToString(@"hn\:mm\:ss")

}
else
if ((horaAtualMenosCheckIn - new TimeSpan(1,
6, ©)) > horasJornadaDeTrabalho)
{

TineSpan horaRestante
(horaAtualMenosCheckIn -
horasJornadaDeTrabalho) - new TimeSpan(1,
6, 0);

IblAlmoco.Visible = false;
txtLabelex.Visible = true;

txtLabelex. ForeColor = Color.Darkorange;
txtFinciclobiario. ForeColor
Color.Darkorange;

“xtFinCiclobiario. Text
horaRestante. Tostring(@"hh\:mm\: s

TineSpan horaChekOutMenosHoraCheckIn;
TineSpan horaChekout = h.CheckOut;
if (horaChekOut <= new TineSpan(12, 0, @))
{
horaChekOuttenosHoracheckIn = (h.Checkout -
h.CheckIn);
xtFinCicloiario. Text =
horaChekOutMenosHoraCheckIn. Tostring(@"nh\:mm\:55");
1blalnoco.Visible = false;

else if ((horaChekOut > new TimeSpan(12, @, 8)) &
(horaChekout < new Tinespan(13, @, @)))

horaChekOutMenosHoraCheckIn = new TineSpan(12, 6,
6).Subtract (h.CheckIn) ;

txtFinCiclobiario. Text =
horaChekOutMenosHoraCheckIn. Tostring(@"nh\:mm\:55");

1blalnoco.Visible = true;

else if (horaChekOut >= new TimeSpan(13, e, 8))
{
horaChekOuttenosHoracheckIn = (h.Checkout -
h.CheckIn);

i ((horaChekOutHenosHoraCheckTn <
horasJornadaDeTrabalho) &
(horaChekoutienoskoraCheckIn < new TimeSpan(4, @,
0)))

{

1blAlmoco.visible = false;

txtlabelex. Visible = false;

txtLabelEx. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclobiario. Text =
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IblLevanteAshaos. Visible = false;
1blLevanteAshaos2. Visible = false;

}
}
}
private void resetTempoToolStriphenultem Click(object sender, EventArgs e)
{
resetDeTenpo();
temp1.DistanceToscreen
posicao.Text = "8";
}
public void resetDeTenpo()
{
1b1TenpoRegistroPosicaoldeal . Text =
Ib1Tenporegi strosenDetecaoDeFace. Text
}

111 <sunmary>
/11 Forca a linpeza de meméria ultilizada pelo programa
111 </sumary>
public class MemoryManagement
{
[D11Inport("kernel32.d11")]
private static extern int SetProcessWorkingSetSize(IntPtr process, int
mininunHorkingsetSize, int maximumkorkingsetSize);

public MemoryManagement ()

{
}
public void FlushMemory()
{
GC.Collect();
GC.WaitForpendingFinalizers();
if (Environment.OsVersion.Platform == PlatformID.Win32NT)
SetProcesshorkingSetSize(Process. GetCurrentProcess () -Handle, -1, -1);
}
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if ((posicaoTopoY > -10))

{
tenp1. sensor . Elevationangle
}
else
if (posicaoTopoY = -30)
{
tenp1. sensor. ElevationAngle += 2;
}
else
i (posicaoTopoY >= -56)
{
temp1.sensor. ElevationAngle += 3;
i
else
if (posicaoTopoY >= -70)
{
temp1.sensor. ElevationAngle += 4
}
else
{
temp1.sensor. ElevationAngle += 53
}

}
else if (alturaAtualRectRosto > alturaldealRectRostoMax)

{
int posicaoTopoy
(int)alturaldealRectRostoMax);
posicacTopo¥ = (int)(posicaoTopoY %

((int)alturastualRectRosto -

alturaldealRectRostotiax);

if ((posicaoTopoY <= 16) & ((templ.sensor.ElevationAngle
- 1) = anguloInclinacaotiin))

{
}

else
if (posicaoTopoY <= 30 &
((temp1.sensor. ElevationAngle - 2) >= anguloInclinacaoltin))

temp1. sensor. Elevationngle

tenp1. sensor. ElevationAngle -= 2;

}
else
if (posicaoTopoY <= 50 &
((temp1.sensor. ElevationAngle - 3) >= anguloInclinacaotin))

tenp1. sensor. ElevationAngle

}
else
if (posicaoTopoY <= 76 &&
((temp1.sensor. ElevationAngle - 4) >= anguloInclinacaottin))

{
temp1. sensor.ElevationAngle -= 4;
i
else
if (((templ.sensor.ElevationAngle - 5) >=
anguloInclinacaokin)
{

temp1. sensor. ElevationAngle

55

}
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@)

@)

else if ((horaAtual.TimeOfDay > new TimeSpan(12, 6,
9)) & (horaAtual.TimeOfDay < new Timespan(13, 6,
8))

tempoFinExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual. Time0fDay);

else if (horaAtual.TineOfbay >= new TimeSpan(13, 6,

{
tempoFinExpediente =
horaFinal. Subtract(horaAtual. Time0fDay);

}

if (tempoFimexpediente > horaFinal ||
tempoFinExpediente < Timespan.Zero)

{
txtFinExpediente. Text = "ENCERRADO!";
this. txtFinExpediente. Location = new
Systen.Drawing.Point(6, 138);
this. txtFinExpediente. Font = new
Systen.Drawing. Font("Quartz MS", 27F,
Systen.Drawing. FontStyle.Regular,
Systen.Drawing. GraphicsUnit.Point, ((byte)(8)));
txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;

}

else
txtFinExpediente. Text =
tenpoFinExpediente. Tostring(@"hh\:mm\:ss");
txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;

}

break;

default:

//case "Vespertino”

horaAtual = DateTime.Now;

horaFinal = new Timespan(22, 3, 0);

tenpoFinExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual . Time0fDay);

if (horaAtual.TimeOfDay <= new TimeSpan(12, @, @))

{
tempoFimExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual. Time0fDay);

else if ((horaAtual.TimeOfbay > new Timespan(12, @,
) & (horaAtual.TimeOfday < new Timespan(13, @,
©))

{
tempoFinExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual . Time0fDay);

else if (horaAtual.TineOfDay >= new Timespan(13, @,

{
tempoFimExpediente =
horaFinal. Subtract (horaAtual . Time0fDay);

}

if (tempoFimexpediente > horaFinal ||
tempoFinExpediente < Timespan.Zero)

{
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set { fun = value; }

}
public Bitnap Ing
{
get { return ing; }
set { img = value; }
}

public Boolean AcimaDeSessenta
{
get { return acimaDeSessenta; }
set { acimaDesessenta = value; }

}
public MCvFont Fontl
{
get { return font; }
set { font = value; }
}

public Tnage<Bgr, Byte> CurrentFrame2
{
get { return currentFrame2; }
set { currentFrame2 = value; }

}

public Tnage<Bgr, Byte> CurrentFramel
{

get { return currentFrame; }

set { currentFrame = value; }

}
public int ContTrain2
{
get { return ContTrain; }
set { ContTrain = value; }
}
public string Name1
{
get { return name; }
set { name = value; }
}
public int TotalDeImagens
{
get { return totalDelmagens; }
set { totalDeImagens = value; }
}
public int ContTrainRegistros
{
get { return contTrainRegistros; }
set { contTrainRegistros = value; }
}
public int ContTraini
{

get { return ContTrain; }
set { ContTrain = value; }





OEBPS/Images/img-016.jpg
6.001);

//nomesArquivospersons. Add(

string src = DateTime.Now.ToString("HH:mn:ss”, null);

picl.Text = src.Substring(e, 1);
pic2. Text .substring(1, 1);
pic3.Text = src.Substring(3, 3);
pica.Text .substring(4, 4);
pics. Text .substring(6);
pice.Text = src.Substring(7);

1blData.Text = DateTine.Now.ToString("dd/Mi/yyyy”, null);
axilinearGaugeX1.Position = templ.DistanceToScreen; //Régua de medida

// Obten o quadro (frame) atual do dispositivo de captura.
currentrame = tela.QueryFrame().Resize(320, 246,
Emgu.CV. CvEnum. TNTER  CV_INTER_CUBIC);
currentFrame2 = tela2.QueryFrame().Resize(326, 240,
Emgu. CV. CvEnum. INTER. CV_INTER_CUBIC);

/1 Converte o quadro(frame) para escala de cinza
gray = currentFrame.Convert<Gray, 8yte>();
gray2 = currentFrame2.Convert<Gray, 8yte>();

/1 Wostrar as Faces processadas e reconhecidas
imageBoxFramePrincipal. Inage = currentframe;
imageBox2. Inage = currentframe2;

if (distanciaAtual >= 120 & distanciatual <= 130)
{

/1 Deteccdo de Face.

facesDetected = gray.DetectHaarCascade(

face,

1.2, /1.1,

2, /13,

Emgu. CV..CvENUM. HAAR_DETECTION_TYPE . DO_CANNY_PRUNING, //@,

new size(20, 20));

/1 Ao para cada elemento detectado.
foreach (HCvAvgConp f in facesDetected[e])
{
tet+1;
result = currentfrane.Copy(f.rect) .Convert<Gray,
byte>().Resize(156, 150, Emgu.CV.Cvénum. TNTER.CV_INTER_CUBIC);

// Desenhar o rosto detectado no canal @ (cinza) com a cor azul.
currentFrane.Draw(f.rect, new Bgr(Color.Green), 2);
currentFrane2.Drau(f.rect, new 8gr(Color.Red), 2);

alturaAtualRectRosto = (Double)f.rect.Top;
teste.Text = alturaAtualRectRosto.Tostring();

if (imgTreino.ToArray().Length I= 6)
{
// Terncriteria para o reconhecimento facial com o nimero de
inagens treinados como maxIteration.
MCvTernCriteria ternCrit = new MCvTernCriteria(ContTrain,

EigenObjectRecognizer recognizer = new EigenObjectRecognizer(
ingTreino. ToArray(),

nomesArquivosPersons. Toarray (),

8700,
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ListcFuncionario> listarInagens;
private int totalDeInagens;

DateTine horaAtual;

TimeSpan horaFinal;

TimeSpan tempoFinExpediente;

TineSpan horaAtualMenosCheckIn;

TimeSpan horaCheckIn;

TimeSpan tempoFinCiclodiario;

TineSpan horasJornadabeTrabalho = new TimeSpan(s, @, @);

private static DepthinagePixel[] _depthPixels;
private static ColorInagePoint[] _mappedDepthLocations;

/1 Atributos de controle de tempo
int cont = 8

int distancial = ;

Boolean acimaDeSessenta = false;

Kinectsensor kinectSensor = null;

//DepthinageFormat inageFormat = DepthImageFormat.Resolution64ex48eFps3e;
DepthInageFormat imageFormat = DepthImageFormat.Resolution320x246Fps30;
private static Bitmap DepthBitmap;

Colorstrean temp2;
Boolean threadIsalive = false;
Thread tr;

bool isConnected = false;

public List<string> NamePersonsi

{
get { return NamePersons; }
set { NamePersons = value; }
}
public List<string> RegistroPersons
{
get { return registropersons; }
set { registropersons = value; }
}
public int T
{
get { return t; }
set { t = value; }
}

public string Registro_s
{
get { return registro_s; }
set { registro_s = value; }

}
public string Names
{
get { return names; }
set { names = value; }
}
internal Funcionario Fun
{

get { return fun; }
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MessageBox.Show("Falha ao Tentar Finalizar Tela de Ajuste de

Angulo!™);
i
+
}
else
{
btnAjustettanual .Enabled = true;
timerThread.Stop();
temp2 = new ColorStrean();
}
}

[D11Inport("wininet.dll", SetlastError = true)]
private extern static bool InternetGetConnectedState(out
InternetConnectionstate lpdwFlags, int dwReserved);

[Flags]

enum TnternetConnectionstate : int

{
INTERNET_CONNECTION_MODEM = 6x01,
INTERNET_CONNECTION_LAN = @xe2,
INTERNET_CONNECTION_PROXY = 6x84,
INTERNET_RAS_INSTALLED = 6x10,
INTERNET_CONNECTION_OFFLINE = @x20,
INTERNET_CONNECTION_CONFIGURED = 0x48

}

private void timerTempoRegistroPonto_Tick(cbject sender, Eventargs e)

{

IblControleDeTempo. Text = (Convert.ToInt32(IblControleDeTempo. Text) +
1).Tostring();

if (templ.DistanceToscreen > © 8 templ.QuantEsqueletos >= 1 &&
textBox2. Text == "")

1b1TempoRegistrosenDetecaoDeFace. Text =
(Convert.Tolnt32(1blTempoRegistrosendetecaobeFace. Text) + 1).Tostring();

}

distancial = (int)templ.DistanceToScreen;
conta;

if (templ.DistanceToscreen == © || posicao.Text.Equals("e"))

Ib1TempoRegi strosenDetecacbeFace. Text 5
Ib1TempoRegistroPosicaoldeal . Text
cont = @;

if (distanciaAtual >- 120 && distancisAtual <= 130)

{

if (Convert.ToInt32(1blControleDeTenpo.Text) % 2

)

1blLevanteAshaos . Visible = true;
IblLevanteAshaos2. Visible = true;

}

else

{
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if (h.Checkout

{

txtFimExpediente.Text = "ENCERRADO!";
this. txtFinExpediente. Location = new
Systen.Drawing.Point(s, 138);

this. txtFinExpediente.Font = new
Systen.Drawing. Font("Quartz ", 27F,
Systen.Drawing. FontStyle.Regular,

Systen.Drawing. GraphicsUnit.Point, ((byte)(8)));

txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;

}

else

{
txtFinExpediente. Text =
tenpoFinExpediente. Tostring(@"hh\:mm\:ss");
txtFinExpediente. ForeColor = Color.Red;

}

break;

Tinespan.zero)

Timespan horaAtualMenosCheckn;

if (horaAtual.TineOfDay <= new TimeSpan(12, o, 8))

{
horaatualtienosCheckIn =
(horaAtual. Time0fDay. Subtract (h.CheckIn));
txtFinCiclodiario. Text =
horaAtualMenosCheckIn. ToString(@"hh\:mm\:55");
IblAlnoco. Visible = false;

}
else if ((horaAtual.TineOfbay > new TimeSpan(12, @, 8))

(horaAtual.TimeOfbay < new TimeSpan(13, e, 8)))
{
horaAtualtlenosCheckIn = new Timespan(12, @,
©).Subtract (h.CheckIn);
txtFinCiclodiario. Text =
horaAtualtenosCheckIn. Tostring(@"hh\:mm\:55");
TblAlnoco. Visible = true;

else if (horaAtual.TineOfDay >= new TimeSpan(13, @, @)

{

8&

DateTine horaCheckIn = Convert.ToDateTime(h.DtAtual +

h.Checkin) ;
horaatualtenosCheckIn =
(horaAtual..Subtract (horaCheckIn));

if ((horaAtualMenosCheckIn < horaslornadaDeTrabalho)

8& (horaAtualMenosCheckIn < new Timespan(4, 6, 8)))

{
IblAlmoco. Visible = false;
txtLabelEx.Visible = false;
txtLabelEx. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCiclodiario. ForeColor = Color.LightGray;
txtFinCicloDiario. Text =
horaAtualbenosCheckIn. Tostring(@"hh\:mm\:55");
}
else

if ((horaAtualMenosCheckIn <
horasJornadabeTrabalho) &&

(horaAtualMenosCheckIn > new TimeSpan(4, @, @)))

1blalmoco.Visible = false;
txtLabelEx.Visible = false;





