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SAZETAK

Kao zadatak je potrebno izraditi raunalni program Koji vizualno prikazuje 'lice' robota,
koriStenjem vektorskih likova i animacija. Prikazani likovi i animacije pritom se temelje na

ulaznim signalima koje program dobiva od robota s kojim je mrezno povezan.

Za mrezno povezivanje programa i robota koristiti ¢e se standardni mrezni protokoli, pri ¢emu
je programu pridodana uloga servera, tj. posluzitelja, koji se spaja s robotom, u ulozi
korisnika.

Klju¢ne rijeci: Vizualizacija, robotika, simulacija;

Fakultet strojarstva i brodogradnje VI



Marko S¢urec Zavrs$ni rad

1. UvVOD

Poznato je da ljudi bolje ostvaruju interakcije pri radu s robotima, ukoliko su na robotu
prisutne znacajke koje ljudi bolje razumiju. Jednostavnije je razumjeti robote kada imaju
znacajke sli¢ne ljudima [1]. lako su u osnovi samo alat, roboti se mogu povezati s ljudskim
znaCajkama, posto im je svrha obavljati ljudske zadace ili radnje, te su cesto oblikovani u
humanoidnom obli¢ju (nalik covjeku). Ljudske znacajke takoder mogu pomoéi pri
upravljanju samih robota: znacajke koje su na prvi pogled svima prepoznatljive, poput
emocija i sliénih vizualnih elementa, uvelike olakS$avaju rad sa strojevima, te ne zahtijevaju
ikakvo predznanje. To je iznimna prednost kada se uzme u obzir kompliciranost programskih

jezika te logi¢kog jezika racunala - binarnog koda.

InZenjerska struka je prepuna industrijskih robota. Problem kod istih je §to su za svrhu
funkcionalnosti, maksimalne uéinkovitosti pri radu, te ekonomskih prednosti, oblikovani kao
kruti alat, s malo ili bez ikakvih ljudskih znacajki. Iako s razvojem robotike dolazi i era novih
industrijskih robota koji imaju ljudske znacajke, kao primjerice model industrijskog robota s
monitorom za prikaz lica, zvan Baxter [Slika 1][2], trenutno nije jednostavno niti jeftino

utjecati na ve¢ postojece industrijske robote.

Slikal. Robot '‘Baxter' - industrijski robot oblikovan s ljudskim znacajkama.

Pritom je vazno naglasiti da takve iste znacajke mogu imati negativne posljedice za korisnike.
Tu se moze spomenuti teorija popularno nazvana ‘uncanny valley' [3] [Slika 1]. Potrebno je
uspostaviti ravnotezu izmedu prepoznatljivih ljudskih znacajki i 'razine prihvatljivosti' robota,

ina¢e bi robot mogao izazivati negativne reakcije od korisnika.

Fakultet strojarstva i brodogradnje 1
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Slika2.  Graf 'uncanny valley' prikazuje mogucu negativnu percepciju / reakciju na robote s
ljudskim znac¢ajkama. Industrijski roboti ne izazivaju reakcije, dok elementi na dnu grafa imaju

negativan ucinak. [3]

Cilj ovog zadatka jest da se jednostavno, te fleksibilno, uvedu ljudske znacajke na bilo kojem

odabranom robotu.

Najjednostavnije rjeSenje jest da se izradi program koji korisniku robota moze prikazati

jednostavno, animirano lice - popularni 'smijesak' (smiley). Lik smijeska podrazumijeva

razumljive izraze lica, bez negativnih reakcija ili uc¢inka na korisnika, te korisnik ne treba

predznanje o programiranju ili o zna¢ajkama robota da bi razumio i koristio informacije koje

mu se prikazuju.

Fakultet strojarstva i brodogradnje
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2. 1ZRADA VISUALNIH ELEMENATA - LICE, OCI, DODATNI
PROZORI, ANIMACIJE

2.1. Odabir razvojnog okruzenja

Za izradu programa nuzno je odabrati pravilno razvojno okruzenje, $to u biti odreduje
osnovnu arhitekturu, mogucénosti, te programske zahtjeve. Pritom je nuzno da program ima
mogucénost programiranja osnovne geometrije, likova i animacija, ¢ime bi se moglo prikazati
'lice’, te da ima programsku moguénost za mrezno povezivanje. Takoder je nuzno da program
bude fleksibilan $to se ti¢e razli¢itih operativnih sustava, internetskih pretrazivaca, te da je

nezavisan od drugih programa.

Da bi se ostvarili ovi uvjeti, odlu¢eno je da se koristi Flash razvojno okruzenje, koje ima
moguénost izrade vektorskih animacija i grafika (za izradu 'lica’), te moguénosti koristenja

mreznih protokola za uspostavu mrezne veze.

2.2. Odabir alata za programiranje i programskog jezika

Nakon odabira razvojnog okruzenja, treba odabrati i alate za izradu programa. U tu svrhu se
odabire tzv. Flash Professional CS5.5 [Slika 2], jedan od skupine alata za izradu razlicitih
vrsta Adobe programa [4], u ovom slucaju za Flash radno okruzenje. Treba odabrati i
programski jezik, koji odreduje moguénosti, pravila, i nacin kodiranja programa, te razne

tehnoloske moguénosti. Odabire se Actionscript 3 [5] kao programski jezik.

Fakultet strojarstva i brodogradnje 3
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Slika 3. Flash Professional CS5.5 alati.

2.3. Objasnjenje sucelja alata

Sucelje [Slika 3] je, u osnovi, alat za izradu animacija. Na lijevoj traci sucelja su razni
osnovni alati za crtanje, izradu, i manipulaciju grafickih elemenata, dok su na desnoj strani
alati za objekte i likove.

U samoj sredini programa je radna povr$ina, koja prikazuje vidljivu povrSinu za trenutno
odabrani sloj.

Gornji lijevi prozor prikazuje popis layer-a, individualnih 'slojeva’ papira, tj. slojeva radnih
povrsina. Oni sluze da olakSaju izradu grafickih elemenata, odreduju ‘raspored’ objekata (tj.
koji likovi su ispred ili iza drugih likova), izoliraju dijelove animacija od drugih animacija, te
su u stanju sadrzavati programski kod kojim se upravlja dijelom ili cijelim programom.

Desno od popisa slojeva je raspored vremenskih okvira (frame timeline), sucelje koje
prikazuje sve vremenske okvire (time frame, frame) neke animacije, za pojedini sloj. Ono
omogucava manipulaciju pojedinih trenutaka animacije, te upravljanje prikaza/ponasanja
same animacije. Ujedno dozvoljava istovremeno animiranje na vise razli¢ita nacina/slojeva.
Prozor za kodiranje omogucuje upis programskog koda za pojedini okvir, ili za skupinu
okvira.

Fakultet strojarstva i brodogradnje 4
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Slika4. Prikaz Actionscript 3 sucelja.

2.4. Popis i podjela slojeva

Za urednost, jednostavnost, i preglednost rada, razli¢iti elementi programa su razvrstani U

vlastite, osnovne slojeve [Slika 4]. Oni su, redom, nazvani:

e 'Coding’, u kojem je sazeta velina programskog koda za program. Sloj upravlja

ponasanjem drugih slojeva kroz nekoliko kljuénih vremenskih okvira (keyframe).

e 'Help box', koji sadrzi prozor za pomoc¢/upute koristenja.

e 'Scrollbox’, u kojemu je prozor za obavijesti programa.

e 'Smly Body', u kojemu su objekti lica. Sloj se grana u daljnje pod-slojeve za pojedine

elemente o¢i i usta lika (koji nadalje imaju svoje vlastito 'grananje’ objekata).

e 'Background', koji sadrzi jednostavnu sivu podlogu, smjestenu iza ostalih elemenata.

Fakultet strojarstva i brodogradnje
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TIMELINE

q Coding

2Ip DO
& Scrollbox
il Smly Body
& Background
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NG b

. I
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8@, I coced
« @y i
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al o [y feaambl 2 206 0 [ | 5
Slika 5.  Glavni slojevi, te njihovi kljuéni vremenski okviri (crne tocke).
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3. 1ZRADA VISUALNIH ELEMENATA - LICE, OCI, DODATNI
PROZORI, ANIMACIJE

Dok je izrada podloge iznimno jednostavna, izrada ostalih elemenata, naroCito onih
animiranih, je kompliciranija. U ovom poglavlju ¢e se detaljno prouditi izrada animacijskih

elemenata, $to je preduvjet izrade programskog koda za iste.

3.1. Oblikovanje 'lica’ - o¢i i usta

Za svrhu prikazivanja stanja robota, odredeno je da ¢e se lik 'lica' sastojati od najosnovnijih
elementa lica, kojima se mogu predociti 'emocije’. Time se lice sastoji od dva osnovna
objekta, usta, te para o¢i. Da bi se ti objekti mogli programirati, trebaju se najprije izraditi
koriste¢i geometrijske 1 graficke alate, potom se za njih treba odrediti i izraditi 'kostur'

animacije - izmjene lika u vremenu, koristeci raspored okvira.

3.2. lzrada modela i animacija usta

Usta su, uz o¢i, osnovni element za vizualno predoéiti izraze lica. Usta se animiraju, pri ¢emu
izmjenjuju Cetiri moguca modela, svaki od kojih prikazuje emociju, svaki sa svojim 'imenom’

- smijeSak (Smile), nezadovoljstvo (Nope), neutralnost (Neutral), te ¢udenje (Gasp) [Slika 6].

N )
Slika 6.  Grafic¢ki modeli/objekti usta - smijeSak (Smile), nezadovoljstvo (Nope), neutralnost
(Neutral), te ¢udenje (Gasp).

Za svaki od ova Cetiri modela je potreban raspored okvira za animaciju, posto je pozeljno da
lik 'realisticno' prelazi tranziciju izmedu razlicitih prikaza usta. Stoga, unutar pod-slojeva usta,
prisutna su osam razli¢ita rasporeda animiranja [Slika 7], od kojih su cetiri za animaciju
‘otvaranja usta’ po modelu, dok su ostala cetiri za 'zatvaranje' usta, tj. obratnog (reverse)

postupka.
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Slika 7.  Raspored okvira koji sadrZi animacije za sva Cetiri modela usta, u oba ‘smjera’.

Kljuénom okviru je najprije zadano ime. To ime ¢e se kasnije koristiti u programskom kodu
za pozivanje tog specifi¢nog dijela animacije, u tom trenutku. Tom kljuénom okviru je potom
prilozen jedan od modela usta, te se stvara pod-sloj unutar kojega se izraduje animacija za taj

model.

Sama animacija je jednostavna - sastoji se od 12 okvira sveukupno, od kojih je prvi ‘prazan’,
tj. ne prikazuje nista. U sljede¢em (drugom) okviru [Slika 8], usta su prikazana, no umanjena i
izoblicena. Kroz daljnje okvire [Slika 9] usta se povecavaju, te napokon u zadnjem okviru
[Slika 10] poprimaju konacni izgled. Kada se svih 12 okvira poslozi u red, stvara se iluzija da

usta 'nastaju’ iz praznine, tj. da lik 'otvara usta' u vremenu manjem od sekunde.

=1 File Edit View Insert Modify T [¢ ds  Contol Debug Window Help | CLASSIC ~

ELINE [ OUTPUT | COMPILER ERRORS | MOTH
[
(e
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.
T o o0& |1« <> 1>l < [mEmEll 2 24, 00 [
N, | Facevifia* [x|
LcEETT By Bess B e
&
&,
Er
o & &
< o
-
=
W
Q +
»

Slika 8.  Prvi okvir s deformiranim likom usta.
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File Edit View Insert Modify Text Commands Contral Debug Window Help CLASSIC ~

uuuuuu

al o [ |1 1 e e e 2] 2 2400 023 [
Face_vifla® (%)
Lol — Scene 1 N Whole Body [ Mouth ™ Mouthsmile = 100%

CPEUNDS GRAD /e 10 E~ERR 0

Slika 9.  Usta se 'otvaraju’ kroz slijed okvira.

file Edit View Insert Modify Text Commands Control Debug Window Help | CLASSIC ~

ssssss

L= 5

{<l o Scene1 (N whole Body [N Mouth [N Mouthsmile 2 00w

[SHN FERNSSEAND/He 10T~

Slika 10. Usta u zadnjem okviru, potpuno ‘otvorena’, ¢ime je animacija zavrsena.

Postupak se ponavlja za sve ostale modele, ¢ime se dobiju Cetiri animacije 'otvaranja usta'.
Postupak se mora ponoviti u obratnom smjeru - tj. da se usta ‘zatvore' i nestanu. Postupak je
isti kao 1 za prethodne animacije, samo §to su okviri nanizani u obratnom smjeru [Slika 11], tj.

pocetni okvir prikazuje puna usta, koja se 'smanjuju’ te na kraju 'nestanu’.

—L File Edit View Insert Modify Text Commands Control Debug Window Help |

ol o @
Face_wl.fla* [

=) _ Scene 1 [ whole Body [ Mouth [ Reversesmile

I |1 <l B 1> 1 | SO Bal-]] L 24.00fps 0.0s [&

SEN PERNDS ENNT/ A V0 EYH

Slika 11. Raspored okvira za animaciju ‘zatvaranja usta' - sve éelije su obrnute.
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3.3. Izrada modela i animacija oci

Za izradu o¢i je bilo potrebno napraviti dva objekta - jedan je bio 'o¢na duplja', tj. eye socket.
Drugi je bio sama zjenica, tj. pupil. Ta dva elementa potom ¢ine skupni objekt, koji se

direktno kopira da napravi par o¢i [Slika 12].

o

Slika 12. Modeli - o¢na duplja, zjenica, te o¢i.

Za animaciju pomicanja o¢i nije bilo nuzno izraditi raspored kao kod usta, jer je to kasnije
uradeno preko programskog koda, koristeci ‘tween' naredbe.

Da o¢i budu potpuno realistine, trebaju biti u stanju 'Zmirkati'. To se postize tako da se izradi
dodatni model - zuti krug koji prekriva bijeli dio oka i koji se ponasa kao o¢ni kapak [Slika
13].

Slika 13.  Animiranje treptaja o¢i — modeli.
Potom se, Koriste¢i istu metodu kao kod usta, izradi raspored okvira kod kojega se taj zuti

krug 'smanjuje', ¢ime imitira treptanje o¢i [Slika 14].

cLassic v | [5

= ®a - "

]y ) al Tulalelelalalalal &
X B
EL = I
5 ™ [ |
= (Z) ACTIONS - FRAME q
&,

T| oo ® : It e wl | b S [ mE B L 240005 00s [A] \‘ ] j
\, | Facevifar @

oleE 2 4o, oo -t
& . e
= )
e Prazni frame-ovi. Prvih 69 frame-ova je prazno

?’, da bi stvorio vremenski razmak izmedu treptaja.

=

o . e Frame-ovi u kojima se dogada

L] . o ‘2 - ofni kapak

a animacija treptanja - ocni kap:

se zatvara (pojavljuje), potom

4 otvori (nestane). Animacija onda

L automatski poéne iznova, od

I%I prvog frame-a.

Slika 14. Raspored okvira za animaciju o¢nog kapka.
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Animaciju treptanja ne treba daljnje programirati - ona se automatski pokrene na pocetku
pokretanja programa, te se beskona¢no ponavlja. Time se stvara dojam da o¢i periodi¢no

trepcu.

3.4. Prozor za obavijesti (Log)

Kad se govori o log prozoru, misli se na prozor koji prati i biljezi sve automatske poruke koje
program generira, tj. prozor za obavijesti. Neke od njih (poput poruka vezanih uz gresku pri
programiranju ili testiranju programa) su dio Flash Professional alata, dok su druge

programirane bas za ovaj program.

Sve te poruke su jedino vidljive unutar samih alata u kojima se programira [Slika 15]. Prozor
za obavijesti sluzi da bi se te poruke prenijele u pokretanje samog programa, tako da korisnik
ne treba alate za programiranje da bi odredio stanje programa. To je narocito korisno pri
uspostavi mrezne veze, koja sama po sebi ne daje nikakve naznake da je doslo do njenog

uspostavljanja.

Za izradu log prozora, koristeni su graficki alati da se napravi jednostavan, proziran prozor
(nazvan 'logbox’). Unutar tog prozora se kasnije smjesta, koriste¢i programski kod, prozor s
tekstom (text-box) koji ispisuje poruke programa.

Da prozor ne smeta korisniku, on je na pocetku programiran da bude 'nevidljiv', svaki puta
kada se pokrene program (tzv. visibility toggle). On se potom moze, pritiskom na tipku 'l' ili
‘L', prikazati, ili ponovno sakriti. Programski kod kojim se to postize ¢e se detaljno razraditi u

poglavljima koja slijede.

Fakultet strojarstva i brodogradnje 11
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=~ File Edit View Insert Modify Text Commands Control Debug Window Help |

QUTPUT
Attempting to launch and connect to Player using URL C:/Users/Marko/Desktop/Zavrini/Flash documents/E
[SWF] Face_vwl.swf - 516001 bytes after decompression
Binding Socket.
IP: 127.0.0.1
Portc: 1111
[UnloadSWF] Face wvl.swf : L] '
Debug session terminated. e DIO p'OI'.'llkﬁ ko_]e lOg pI'OZOT
—— prikazuje.

1

Face_vl.fla* (=

£ Scene 1

Slika 15. Prozor za obavijesti (Log prozor), kada je vidljiv.

sE[JolN PECUNSS GRNT/ S0 8~

3.5.  Prozor za pomo¢ (Help)

Help prozor je u biti prozor u kojemu se nalaze upute za koristenje programa [Slika 16]. Kao i
log prozor, programiran je da na pocetku bude skriven, no moze se pozvati ili ponovno

ukloniti pritiskom na tipku 'h" ili 'H'. Sam prozor je inace statiCan i nepromjenjiv, kao §to su i

upute u gornjem lijevom kutu programa.

Slika 16. Prozor za pomo¢ (Help prozor), kada je vidljiv.
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4. 1ZRADA PROGRAMSKOG KODA

Preostalo je objasniti ‘coding’, sloj unutar kojega se nalazi veéina programskog koda.

4.1. Podjela programskog koda unutar rasporeda okvira

Zbog ogranicenja radnog okruzenja, nuzno je bilo da se veéina programskog koda u programu
stavi u prvi, pocetni okvir. To osigurava da se taj programski kod odmah pokrene, u prvom
trenutku pokretanja programa. Tu se jo§ mora napomenuti da se ostali slojevi u biti ne
prikazuju u tom pocéetnom OKkviru, nego tek u drugome. Razlog tome jest $to inace dolazi do
programskog konflikta izmedu animacija koje se automatski pokrenu kada dode do tog

momenta, te programskog koda koji daje daljnje naredbe tim istim animacijama.

Takoder je potrebno staviti jednostavnu naredbu 'gotoAndPlay(3);' na zadnji okvir programa
[Slika 17]. Ta naredba osigurava da se animacije pravilno ponavljaju, tj. da ne dode do stanja

gdje se animacije lica 'zamrznu', i time prouzroc¢e daljnje greske.

File Edit View Insert Modify Text <Commands Control Debug Window Help | CLASSIC ‘ E

TIMELINE | OUTPUT | COMFILER ERRORS

]:

E

@l Help box
@l Secrollbox
@l Smly Body
@] Background

i
Frame unutar kojega je ve¢ina programskog koda. /
{ € Bl S

S |

Face_vl.fla* x

141> 1> p

ACTIONS - FRAME

[actionseript 3.0

Top Level

Language Elements ? 2  gotoRndPlay(3);:

adobe . utils b

air.desktop i

afr‘n; . Zadnji frame, &iji
air.upda

je kod prikazan na
slici.

dFl Code Snippats %, @&

socket connection. a

ANO S GRNE /S V0T~

=)
e

air.update. events Komentar: ne utjece

::::.::T? na kod, nego samo

@] f.controls H sluzi kao pomoéna
[@] fl.controls.dataGridClasses pOI’U.kﬂ od

@] fl.controls.listClasses proa'ramera/autora)
fl.controls. progressBarClasses =
fl.core -

j—
=1 [@] Current Selection - Naredba koja poziva aplikaciju da se "premjesti' na frame broj 3, te da

"l Codng:Framess || pokrene animacije od te tocke. i
= % Scene 1

4
o] coding : Frame 1 [s] coding:8s|=2
-l Codng:Framess - || ing 3 of 2, Col 16

m

ERN-IELIRE DG

< [ 1 3

Slika 17. 'Coding' sloj: Pregled prozora za kodiranje, kod zadnjeg sloja, te pojasnjenje.

Fakultet strojarstva i brodogradnje 13



Marko S¢urec Zavrs$ni rad

4.2.  Programski kod prvog okvira

Glavni programski kod je podijeljen na nekoliko skupina, te pod-skupina unutar istih:
Uvodenje programskih naredbi i varijabli; naredbe za upravljanjem nad Help i Log prozorima;
programski kod koji utvrduje i upravlja mreznom vezom (te sva pravila i naredbe vezane uz
isti); upravljanje animacijama preko matematickih funkcija; te dio za identifikaciju i prikaz

gresaka koje se mogu javiti.

4.2.1. Inicijalizacija programskog koda i uspostavljanje pocetnih varijabli

Da bi mogli koristiti odredene dijelove programskog koda, treba se prvo ‘uvesti' ili ‘pozvati'
(import) odredene dijelove programskog koda, tj. ucitati njihove naredbe [Slika 18], da bi ih
program mogao prepoznati kao specificne naredbe (umjesto obicnog teksta). Na slici su

prikazane one koriStene za tween animacije, te prozore s tekstom.

&}

{7 Code Snippets

[Actionsaipt 3.0 =8 e

Top Level -
Language Elements
adobe.utils
air.desktop
air.net

air.update
air.update.events
fl.accessibility

m »

import flash.text.TextField;
t flash.text.TextFieldfutoSize;
import flash.events.MouseEvent;

=1 Mmoo L R}
I
=
Ls]
=}
H

LS 10 import fl.transitions.Tween;
fl.controls ) 11 import fl.transitions.*®;
fi.controls. dataGridCiasses 12 import fl.transitions.easing.*®;
fl.controls listClasses = T TTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTTOTTm
fl.controls.progressBarClasses 14
fl.core = is S/ VAR'S
[ —r— 16 SRR R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R R AR R R AR AR R R R R R R R R R
=] Current Selection o 17 wvar beginrot
“fa] Coding : Frame 1 H 18 war endrot
=] % Scene 1 L

------ [sl coding : Frame 1

------- El Coding : Frame 85
= @ mbol Definition(s)

var begin x
var end x
var begin_y
var end_y

var mouthexpression:int;
mouthexpression = 1;

Pa R B3 ORI ORI R R R RD
TR . T BT S U N R

Slika 18. Pozivanje import naredbi, te varijabli.

Pritom se jo§ uspostavljaju i poCetne varijable [Slika 18], a to su vrijednosti koje ce
programske naredbe biti u stanju raspoznati kao odreden oblik informacije (tekst, broj,
binarna vrijednost, itd.), te ovisno o vrsti, koristiti za interakcije. Varijable koje su potrebne za

programski kod su:

e beginrot, endrot; koriStene pri izraCunu kuta rotacije, za animaciju 'okretanja’ lica.
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4.2.2.

begin_x, end_x, begin_y, end_y; koriStene za izraCun pocetne i krajnje prostorne

koordinate zjenica oci.

mouthexpression:int; oblika broja (int, integer), koriSten za odredivanje trenutnog
stanja (tj. modela) usta. Brojevi 1, 2, 3 i 4 simboliziraju svaki od ¢etiri modela lica.
Posto program uvijek zapoc€inje s modelom/animacijom smijeska, varijablu se pocetno

odredi kao broj 1 (mouthexpression = 1;).

Naredbe za prozor za obavijesti (Log)

Programski kod registra informacija [Slika 19] sluzi za sljedece funkcije:

Redovi 33-38: Uspostavljanje i stvaranja samog 'prozora’ unutar kojega ¢e se nalaziti
tekst, za §to se koriste komande koje stvaraju varijablu od sadrzaja prozora i objekt od
samog prozora, pri ¢emu Se odreduje visina i S$irina, te pravila automatskog

oblikovanja teksta.

Red 41: Odreduje se da je prozor u 'nevidljivom' stanju, da ne smeta i zaklanja ostale

objekte programa kada nije potrebno.

Red 44: Funkcija koja ispisuje poruke od alata za programiranje, tj. automatske
sistemske poruke ili obavijesti (za koje je inac¢e potrebno imati alate za programiranje
da bi bile vidljive).

Redovi 47-56: Naredbe koje odreduju Event, tj. dogadaj, te reakciju na isti. Dogadaj
koji se prati jest pritisak tipki 'lI' ili 'L', a reakcija jest da se mijenja stanje 'vidljivosti'

prozora.
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30 ;75 Lo
il
32 // Variable and settings for the text field, to keep a log of the connection code.
33 var tf:TextField = new TextField():

iz tf.wordWrap = true;

35 tf.width = 300;

36 tf.height = 180;

37 tf.autoSize = TextFieldhutoSize HONE;

38 logbox.addChild (tf)

e

40 SF This bit to make the log box initially 'invisible'

41 logbox.visible = !logbox.visikble;

42

215 // Function to keep a log of whatever is inputted into compiler.

44 function log(str) { tf.appendText("\n" + str); }

45

/¢ This is the code to show the log screen when you press 'l'.
stage.addEventlListener (KeyboardEvent .KEY DOWM, logboxhandler);

function logboxhandler (event:KeyboardEvent) {

if (event.keyCode == 76 || event.charCode == Keyboard.L){
5 / Sets the visibility of it to the opposite of what it is (starts off).
51 logbox.visikble = !logbox.wvwisible;
Z
3 / Enable mouse events/selection based on visibility (it's all just booleans)
4 logbox.enable = logbox.visikble;

}

wn

N N &n tn o tnotn

-~ o,

T ———

Slika 19. Programski kod - Prozor za obavijesti (Log).

4.2.3. Naredbe za prozor za pomo¢ (Help)

Jedine programske naredbe koje su potrebne za upute [Slika 20] jesu iste koje koristi
registar, tj. one za odredivanje 'vidljivosti' prozora, za §to se prate tipke 'h'i 'H' na

tipkovnici.

// HELPEOX

helpscreen.visible = !'helpscreen.visible;

stage.addEventListener (KeyboardEvent .KEY DOWN,helpboxhandler):
function helpboxhandler (event:KeyboardEvent) {
if (event.keyCode == 72 || event.keyCode = Keyboard.H){
/ Sets the wisibility of it to the opposite of what it is (starts off).
helpscreen.visible = lhelpscreen.visible;

/ Enable mouse events/selection based on wisibility (it's all just booleans)

helpscreen.enable = helpscreen.visible;

Slika 20. Programski kod - Upute (Help).

4.2.4. Uspostava beZi¢ne mreZne veze

Kao i prije, potrebno je ucitati programske naredbe [Slika 21], te uvesti varijable.

Ovaj put, one su:
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e serverSocket; varijabla za naredbe izvrsitelja veze (tj. sSamog programa).
e clientSockets; varijabla za naredbe vezane uz korisnika veze.

e ServerSocketSmiley; ime programske funkcije koja odreduje IP i port adresu

servera, te ‘preuzima’ iste.

=]
|

- =J

g e e e e e e o e e e o o e e e o e e e o e e o e e o oo o R o R o o o R o R ok
80 fore import stuff...

81 import flash.ewvents.SecurityErrorEvent:

82 import flash.system.Securitcy;

83 import flash.display.Sprite;

24 import flash.ewvents.Event;

85 import flash.events.ICErrorEvent;

26 import flash.ewvents.ProgressEvent;

87 import flash.ewvents.ServerSocketConnectEvent;
88 import flash.net.ServerSocket;

85 import flash.net.Socket;

=10 import flash.utils.Timer;

91 import flash.events.TimerEvent;

a2

£ globkal vars...

94 var serverSocket:ServerSocket;

95 var clientSockets:Array = new Array():

96

97

<]

ServerSocketSmiley () !

oo

1<)

Slika 21. Uvodenje programskih naredbi i varijabli za mreznu vezu.

Za funkciju uspostave servera, ServerSocketSmiley, [Slika 22] je potrebno:
e Stvoriti 'server' kao programski objekt koji se moze pratiti (red 106).

e Pridodati serveru moguénost pracenja dogadaja vezanih uz uspostavljanje i zatvaranje
mrezne veze (red 109-110). To ¢e omoguditi automatsko slanje poruka korisniku, pri

uspostavljanju veze.

e Uvesti serversku lokaciju - IP adresu (127.0.0.1, lokalna adresa), broj port-a (1111), te

'preuzeti' iste na racunalu na kojemu ¢e se program pokretati (red 113).

e Dodati naredbe kojima se veéina dogadaja mrezne veze moze pratiti i prikazati preko
prozora za obavijesti (red 115-124). Bez ovih naredbi, skoro je nemoguée odrediti u

kojem je stanju mrezna veza.

e Dati programu naredbu da 'osluskuje' postoje¢e adrese na racunalu, za korisnika koji

se pokusava spojiti na program (red 123).
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function ServerSocketSmiley ()
{
Tty
{
/ Create the server socket.
serverSocket = new ServerSocket():

gerverSocket.addEventlListener( Event.CONNECT, connectHandler ):
gerverSocket.addEventListener( Event.CLOSE, onClase );

f/f Bind to the port and IP wvariable.
serverSocket.bind (1111, "127.0.0.1");

trace ("Binding Socket.™);

log ("Binding 50Cket."}4

trace ("IP: " + serverSocket.locallddress):
log ("IP: " + serverSocket.localiddress):;
trace ("Port: " + serverSocket.localFort):
log ("Fort: " + serverSocket.localPort);

'/ Listen for connections.
serverSocket.listen():
log( "Listening on port " + serverSocket.localPort +"..."):

}
catch{e:SecuritvError)
{

log (e}
}

Slika 22. Funkcija za naredbe servera.

Sljedeca funkcija jest ona koja odreduje ponasanje programa kada se mrezna veza uspje$no
uspostavi, funkcija imena connecthandler [Slika 23]. Unutar nje se za korisnika uspostavi
programski objekt (imena socket), te se korisniku i samom serveru automatski posalje
tekstualna poruka (r. 144 i 149) o uspjesno uspostavljenoj vezi. Naredba 'flush' sluzi da se

mrezna veza 'procisti' od nezeljenih i zaostalih informacija koje bi mogle dovesti do gresaka.

function connectHandler (event:ServerSocketConnectEvent) ivoid
{
//The socket is provided by the event object.
var socket:Socket = event.socket as Socket;
clientSockets.push( socket );

socket.addEventListener| ProgressEvent.SOCKET DATR, socketDataHandler);
socket.addEventListener( Event.CLOSE, onClientClose )

zocket.addEventListener( ICErrorEvent.IO ERROR, onIOError );

//Send a connect message.
socket .writeUIFBytes ("| Connection established to server: "+serverSocket.localAddress +", port "+serverSocket.localPort +". |"):

/ IMPORTENT to flush! <--—--—---—=--——----
socket.flush();

log("Sending connect message ('Connection established.')"):
/ Timer ("t") that sends a message after 5 minutes elapsed, one time...
var t:Timer = new Timer (300000, 1);

t.addEventListener (TimerEvent.TIMER, handleTimer);
t.starc();

Slika 23. Funkcija naredbi za uspjeSno uspostavljenu mreznu vezu, i uspostavu Stoperice.
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Za svrhu testiranja odrzivosti veze, jo$ se zadaje i Stoperica od pet minuta (u obliku od
300,000 okvira). Ona odbrojava vrijeme/vremenske okvire od pocetka veze, te nakon pet

minuta $alje automatske poruke serveru i korisniku da se potvrdi trajanje veze [Slika 24].

o]

158 every 5 minutes after the connect 5 establishe e

159 function handleTimer {e:TimerEvent):void

160

161 Ma er

62 log(" sed 3 d message lie: )

163

1e4 The actual meszage 3ent.

165 clientSocketa([0] .writeUTFBytes (™| TIMER MESSAGE: 5 minutes have elapsed since connection to port "+ aerverSocket.localPort +". |");
166 clientSockets[0].flush();

167 |}
168

Slika 24. Funkcija Stoperice.

4.2.5. Naredbe za reakcije (animacije) na poslane podatke tijekom veze.

Sljedeca funkcija, socketDataHandler, jest ujedno i najveca. U njoj se nalaze
programske naredbe koje primaju podatke koje korisnik (tj. odabrani robot) Salje
programu, pretvara iste u pravilan numericki oblik, te ovisno o dobivenoj vrijednosti,

Salje naredbe programu da reagira tako da utjece na animacije prikazanog lica.

4.2.5.1. Naredbe za inicijalnu identifikaciju i transformaciju poslanih podataka...

Za robota se pretpostavlja da je u stanju poslati podatke u obliku brojeva od 0-999,
te da je program programiran da reagira na te vrijednosti. U slu¢aju da robot $alje
druge vrste podatka, poput teksta, teksta i brojeva, negativnih brojeva, brojeva
ve¢ih od 999, ili bilo koje ne-brojéane vrijednosti (Not A Number / NaN), te
vrijednosti se automatski mijenjaju u brojc¢anu vrijednost nula ili 999.

Da bi program pravilno prepoznao vrstu podatka, najprije mora znati kada dolazi do
slanja istih [Slika 25]. To radi tako da prati broj dostupnih bajtova (available bytes),
tj. memorijsku vrijednost poslanih podataka. Ukoliko je vrijednost dostupnih
bajtova veca od nule, to znaci da su poslani podaci, te ih program ocitava i biljezi u
registru (r. 173-180).
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169 function socketDataHandler (event:ProgressEvent) :volid
170 i

wvar socket:Socket = event.target as Socket;

trace (socket.byteshvailable + ' byte(s) available'):;
174 log(socket.byteshvailabkle + " L

175 Read the socket data for any positive byt

176 if (=ocket.bytesiwvailakle > 0J)
177 {

KReads the message Irom the socket

179 var msg:S5tring = socket.readUIFBytes( socket.bytesAvailakble )
180 log( "Received: " + msg):;

trace ("Is th value a NaN? Response: " + isNalN (sentnumber)
log("I=s the sent walue a NaN? Response: " + isNalN (sentnumber)

L el I
5 = I - Y = T = Y 6 N - I 5 = I = §
WO =] 0 L R

I
o e
o

L e
[F- T
LR

=
w
R

ting to zero."):

.
w
w

vercing to zero.");

er: " + =entnumber);
er: " + =zentnumber):

136

i
w o
Mmoo

Slika 25. Pretvorba poslanih podataka.

Program pritom uvodi varijablu imena msg (r. 179). Ta varijabla, koja je na
pocetku tekstualnog (string) oblika, izjednacuje se s vrijednosti varijable

sentnumber (r. 184), da bi se medusobno logicki usporedile.

Varijabla sentnumber se usporeduje po sljede¢im kriterijima, koristeé¢i logicko

usporedivanje [slika 26]:

e if (isNaN(sentnumber) == true); naredba koja provjerava je li vrijednost
dobivena od poslanih podataka u obliku broja, koriste¢i binarni upit (true/false,
tj. istina/laz). Ukoliko nije, vrijednost se automatski izjednacuje s nulom.

Ukoliko jest broj, ide sljede¢a usporedba.

o else if (sentnumber > 999); koja provjerava je li vrijednost broja veca od 999.

Ukoliko jest, vrijednost se izjednacuje s brojem 999.
o else if (sentnumber < 0); koja provjerava je li broj manji od nule (negativni).
Ukoliko jest, izjednacuje se s brojem nula (0).

Automatske poruke ujedno obavjeStavaju korisnika programa o pretvorbi
vrijednosti. Slijed tako uvijek zavrSava s brojem izmedu 0-999, bez obzira na oblik

poslanih podataka.
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ff If there is a NaN wvalue sent, it is converted into the number zero instead.
if (isHal (sentnumber) == true)
{

zentnumber = 0

trace ("Sent value was NaN, converting to zero."):

log ("Sent wvalue was NalMN, converting to zero."):

trace ("Converted to number: " 4+ sentnumber);

log ("Converted to number: " + sentnumber);

}

/f If a walue higher than 3 digits is sent, it's converted to 9953,
el=ze if (sentnumber > 5359)

{
sentnumber = 339
trace ({("Sent value was too high, converting to maximuom allowed.™);
log ("Sent wvalue was too high, converting to maximum allowed.™):;
trace ("Converted to numbker: " + sentnumber);
log ("Converted to number: " + sentnumber);

H

/ Negative numbers are converted to zero as well.

else if (sentnumber < 0)

{
sentnumber = 0
trace ({("Sent value was negative, converting to zero.");
log ("Sent wvalue was negative, converting to zero."):
trace ("Converted to number: " + sentnumber);
log ("Converted to number: " + sentnumber);
H
f Otherwise, the 0-9%9 number i= used to alter the smiley and digit boxes.
else {
trace ("Converted to number: " + sentnumber);
log ("Converted to number: " + sentnumber);
H
// '"Echoes' the received message back to the sender...
zocket.writeUIFEBytes("| Echo: " + msg + " |");

Slika 26. Logi¢ka usporedba, pracenje, te konverzija poslanih podataka.

4.25.2. Odredivanje jedinica, desetinki, i stotinka unutar broja.

Nakon usporedbe, vrijednost sentnumber jest broj izmedu 0-999. Taj broj sluzi kao

referenca za tri razli¢ite animacije, ovisno o vrijednosti njegove jedinice, desetinke,

ili stotinke:

Izmjena oblika usta, nizanjem prethodno izradenih animacija za pojedini model

usta, prati stotinku kao referentnu vrijednost.
Za rotaciju cjelokupnog 'lica' ulijevo ili udesno gleda se desetinka.

Pomak zjenica unutar o¢nih duplji, tako da 'gledaju’ u odredenom smjeru, prati

vrijednost jedinice.

Naravno, potrebno je prvo izolirati jedinice, desetinke, i stotinke iz broja. To se

izvrSava matematickim formulama na slici [Slika 27]. Prvo se uspostavi varijabla

code, koja se potom matematic¢ki pretvara u trazenu vrijednost. Pritom se Koristi

naredba Math.floor da bi dobili vrijednost tog broja zaokruzenog na nizu vrijednost.
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231
232
233
234
235
238

237
238
239
240
241

Turns the wvalue from intut bRox into a number

var code:Number = Humber (sentnumber) ;

akez the I 2 From the crods amAd mite At Am FRe 1002

the 100s from the code, and puts it in the 100= box...

var stotinjka:HNumber = Math.floor (code/100) ;

Slika 27. Matematicke funkcije za varijable, imena jedinica, desetka, i stotinjka. Naredba
Math.floor pritom daje cijeli broj, zaokruZen na nizu vrijednost, umjesto decimalnog.

4.25.3.

Varijable imena jedinica, desetka, i stotinjka, numeric¢kih vrijednosti od 0 do 9,
sada sluze kao referentne informacije za odabir triju animacija koje se pokrenu kada

je podatak poslan.

Programska funkcija animacije usta

Za animaciju usta se prati broj stotinki. Kada je broj stotinke vrijednost izmedu 1-3,
pokrece se animacija 'pojavljivanja' smijeska. Ukoliko trenutno stanje nije smijeSak
(. neki drugi model usta je prisutan), za to stanje se pokrece obratna (reverse),
animacija tog modela (npr. za neutralna usta, ona se zatvaraju), te se tek onda,

nakon $to model 'nestane', pokre¢e animacija smijeska.

Programske naredbe koje izvr$avaju taj slijed animacija [Slika 28] prvo pregledaju
poslani broj (da se zna koja usta se trebaju 'otvoriti'), potom provjeravaju trenutno
stanje (da bi se odigrala animacija 'zatvaranja' usta), izvrsavaju prikladnu animaciju
(naredbom gotoAndStop, koja koristi imena okvira odredenih ranije), uspostavljaju
Stopericu (za vremenski razmak izmedu animacija), te napokon daju naredbu za

izvrSenje animacije usta za vrijednost stotinke.
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fune

4.25.4.

myTimer?.start(});

nyTimer?. addEventListener (Time:

2, Neuczel =3, Gasp = 4 Usporedba vrijednosti
tinjka >= 1 && stotinjka ¢=3) { . . - -
hexpression == 3) stotinki, u ovom sluéaju,
f . izmedu 1i 3.

wholebody .mouth. gotolndScep ("Revneurral®);

[ (mouthexpression = 4) Provjera trenutnog stanja

wholebody. mouth. gotoindStap ("Revgasp®) ; usta, te pok_retar:l_je

_ [mouthexpression == 2) &bbratne. ammacu.e .Za to

i stanje. Tu se Koristi

ﬂ-.-.‘.:leh::l-,-.n.::ti:.;c.‘.:.:c.dS::;i".‘v:--.-_:;':".\: Varijabla 'mouthexpression'

' koju smo ranije uspostavili,

te imena koja smo zadali

okvirima za animacije.

'F.‘_ Uspostava Stoperice, koja je potrebna da bi se
animacije pravilo odigrale u slijedu. Ovo je
potrebno da jedna animacije ne 'prekine' drugu,

IMER_COMPLETE, timerDone2); posto su za 1stl model.

timerlistener);

n timerDonel (e:TimerEve

trace ("Timer finishing!"™): Stopen’ca ¢eka 500 frame-ova nakon $to se
mouthexpression e_ pokrene ‘obratna’ animacija (koja do tada Zﬂ\.ﬁi},
\Bolebady.aouth pacchndSrop*Sui1en); " potom pokrene 'normalnu’ animaciju otvaranja
ustiju, ovisno o stotinld

Slika 28. Funkcije naredbi za animaciju usta.

Ostali modeli lica reagiraju na vrijednosti 0 (neutralno), 3-6 (Cudenje), 6-9
(nezadovoljstvo). Tako za devet mogucih brojeva postoji ¢etiri razlicitih 'kona¢nih'
stanja. Isti programski kod se ponavlja za ostale modele usta, uz prikladne izmjene
vrijednosti za animacije i varijable. Time se dobiva animacija koja realisti¢no

zatvara i otvara usta, svaki puta kada se posalje podatak preko mrezne veze.

Programska funkcija rotacije lica

Za rotaciju lica se moze koristi jednostavna naredba rot, koja neki objekt, ovisno o
brojc¢anoj vrijednosti stavljenoj iza iste, rotira za toliko stupnjeva od svog centra.
No to nije dovoljno za ovaj zadatak, jer se ta rotacija odvija bez vidljive 'tranzicije'.
Da bi rotacija bila realisticna (tj. da se lice vidljivo rotira u nekom vremenu),
potrebne su tzv. tween (od rije¢i inbetween, izmedu) naredbe. Te naredbe djeluju
'izmedu' pocetka 1 kraja animacije, tj. njima se zadaju vrijednosti poput pocetnog
stanja, krajnjeg stanja, medu-stanja, ponasanja izmedu tih stanja, itd.

Tween je u obliku sljedeci programskog koda:
Tween(ime_objekta_koji_animiramo,"ime",metoda_animairanja,pocetna_tocka

,krajnja_tocka, trajanje_animacije,koristenje_sekunda)
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Sto se tice realisti¢nog kretanja lica, dovoljno je da u tween uvede naredba easeOut.
Ta naredba govori animaciji da 'krene' pri velikoj brzini, te da se usporava kako se
priblizava krajnjoj tocki [Slika 29].

Rotacija lica ovisi 0 broju desetinke, te ovisno o istome, odreduje za koliko
stupnjeva (od -20 do +20, s po¢etnom tockom u nuli) se okrece, pri ¢emu Koristi

ranije utvrdene varijable beginrot i endrot kao referentne tocke.

gain, it first checks the zero...
if (desetka == 0) {
endrot = 0
wvar rotl:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", S5trong.easefut, beginrot, endrot, 1, true):;
beginrot = endrot;
else if (desetka == 1) {
endrot = -20
wvar rotld:Tween = new Tween (wholebody, "rotation", S5trong.easeCut, beginrot, endrot, 1, true):

beginrot = endrot;

elze if (desetka == 2} {

endrot = -15

wvar rot20:Tween = new Tween (wholebody, "rotation", Strong.easeCut, beginrot, endrot, 1, true):
beginrot = endrot;
else if (desetka == 3) {

endrot = -10

wvar rto30:Tween = new Tween (wholebody, "rotation", S5trong.easeCut, beginrot, endrot, 1, true):;

beginrot = endrot:

Slika 29. Tween naredbe za rotaciju lica. Desetinka odreduje broj stupnjeva pomaka od
pocetnog poloZaja, dok tween naredbe pridaju 'realisticnom' kretanju pri rotaciji. Na slici su

4.25.5.

prikazana tri stanja, za desetke od 1 do 3.

Programska funkcija pomaka oci

O¢i kao referencu za pomak Koriste vrijednost jedinica, te ujedno koriste tween
naredbe da bi animacija izgledala realisti¢no, sli¢no kao i za rotaciju lica [Slika 30].
Glavna razlika jest u tome Sto se za o€i ne koriste naredbe za rotaciju, nego se oci
direktno pomicu prema koordinatama x iy, uzevsi sredinu o¢ne duplje kao nultu
toc¢ku (0,0). Za svako stanje oci bilo je potrebno napraviti Cetiri tween-a - dva za
svako oko, za odredivanje koordinata X i y. Pritom ranije uspostavljene naredbe
begin_x, end_x, begin_y, i end_y sluze kao referenca trenutne i konac¢ne pozicije
zjenice unutar o¢ne duplje, te se logicki izjednaCavaju (tj. pamti se pozicija oci

nakon pomaka, te se uzima u obzir za daljnje pomake).
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/{ Checks the 1's numbers, and moves the eyes of the smiley for each.
if (jedinica == 0) {end x = 0
end v = 0

var eye_x0:Tween
var eye_y0:Tween
var eye2 x0:Tween
wvar eye2 y0:Tween

new Tween(wholebody.botheyes,eyesocket.eyeball.pupil, "x", S5trong.easefut, begin_x, end X, 1, trus);
new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", 5trong.easefut, begin y, end vy, 1, true);
new Tween (wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut, begin x, end x, 1, true);
new Tween (wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball?.pupil, "y", Strong.easeOut, begin y, end ¥, 1, true);

begin_x = end x
begin_v = end ¥
}
else if (jedinica = 1) {

end x = 5
end ¥ = 0O

var eye_xl:Tween = new Tween (wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeCut, begin x, end x, 1, true);
var eye yl:Tween = new Tween (wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", Strong.easeCut, begin y, end y, 1, true);
var eye2 x1:Tween new Tween (wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball?.pupil, "x", Strong.easeOut, begin x, end x, 1, true);

wvar eye? yl:Tween
begin_x end_x
begin_v end_ v

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket?.eyeball?.pupil, "y", Strong.easelut, begin_y, end v, 1, true}:

}
else if (jedinica == 2) {
end w = 4

Slika 30. Funkcije i tween-ovi za pomak o¢i. 2x2 varijabli za x i y koordinate o¢i.

4.2.6. ZavrSne naredbe

Preostale su jo$ samo zavrSne naredbe [Slika 31], koje ukljucuju dvije naredbe za
biljezenje poruka kada se mrezna veza s korisnikom ili sa serverom zatvori (r. 546-
550, i 559-562), te naredba koja otkriva greske do kojih moze do¢i pri pokretanju (r.
553-556).

Error ewvents, helpful to track errors during programming...

Event handler for the client closing.
function onClientClose (| ewvent:Event ) :wvoid
i
log ("Connection to client closed.™):
//B8hould also remove from clientSockets array...

LS

Event handler for errors.

(4]

function onICError( errorEvent:ICErrorEvent ) :void
{

s

(4]

log ("ICError: " + errorEvent.text):;

-1 &
et

Event handler for server closing.
function onClose (| event:Event }:void
{

nnotnowotnownotnonotnon

o
[ =T T

log ("Server socket closed by 05.");

2
2
2
2
2
3
3
3
]
]
]
]
5

fu]
&
et

Slika 31. Zadnje naredbe programa - funkcija za greske, te prekid veze sa
serverom/korisnikom.
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5. TESTIRANJE MREZNE VEZE I SPREMANJE PROGRAMA

Nakon izrade svih modela, animacija, te programskog koda, preostaje testiranje programa.

Program se moze direktno testirati S dostupnim alatima [Slika 32].

v | Enable Live Preview

Mute Sounds Ctrl+Alt+M

= File Edit View Insert Modify Text Commands Debug  Window Help | cuassic v | [x
Play Enter
Rewind Shift+, 65 70 75 80 85 80 95
- GoTeEnd Shift+. Dlg
Q 3] Help box >am il
ﬁ. o Scrollbox Xam Step Forward One Frame : f
0 o Smly Bady - a @il Step Backward One Frame . |. .....
- Background . T
P N ¢ 8 Dlob Test Movie 3 in Flash Professional
? Al o § | |1 <l B 1> » |} Test Scene Ctrl+Alt+Enter in Device Central
4| Face_vlfla (¥ .
T — 6 - . Clear Publish Cache * in AIR Debug Launcher (Desktop)
ene i i
N\ Clear Publish Cache and Test Movie TS e e ()
on Device via USB
F) Loop Playback
p
Test Ctrl+Ents
@ Play All Scenes | i+ Enter
g Enable Simple Frame Actions Ctrl+Alt+F
— Enable Simple Buttons Ctrl+Alt+B
#

Slika 32. Testiranje je moguce koristenjem Flash Professional Alata.

Nakon pokretanja, otvara se prozor, gdje se prikazuju svi vidljivi slojevi, te se pokrece kratka
animacija otvaranja usta [Slika 33]. Oc¢i neprekidno ponavljaju animaciju treptanja svakih

nekoliko sekundi.

Slika 33. Program pri pokretanju - usta se animiraju pri pokretanju, a o¢i 'Zmire' svakih
nekoliko sekundi.
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Pritiskom na |, L, h, ili H tipke otvaraju se i zatvaraju skriveni prozori [Slika 34]. Za testiranje
mrezne veze bit ¢e potreban log prozor, na kojemu se veé pri pokretanju moze vidjeti da je

program uspostavio server, na ispisanoj IP i port adresi, te da 'osluskuje' na istom.

Listening on port 1111

Slika 34. Prozori za pomo¢ i obavijesti (Help i Log prozor), te ispis poruka.

5.1. TCP/IP Builder - Program za testiranje

Da bi se pravilno testirao program, potreban je 'korisnik’, koji je u stanju spojiti se na
posluziteljski program, te slati i primati podatke. Za tu svrhu koristi se TCP/IP Builder [6],
program koja simulira mrezne veze [Slika 35]. U stanju je primati i slati tekstualne podatke
preko jednostavnog sucelja, te moze uspostaviti vezu ili kao posluzitelj, ili kao korisnik, te je

po nacinu povezivanja i slanju podataka najsli¢niji robotu. Za ovaj slucaj ¢e progam biti

namjesten da se ponasa kao korisnik, koji ¢e se spojiti na izradeni server program.
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~ Socket Setup
LocdtP: [ . 0 . 0 . 1 | 0 & TCP © UDP Create Sooket | Desiioy Socke |

i Connection Setup

IP: [0 0 0 0 | 0 Keepaive |  Modelay Connect | Lsten |

~ Send data

:
Clear |

I Don't route
™ Out of band
I Parse ASCH

~ Receive data

- Clear |
Detail »>> |
Debugging. |

Packets: 0 Bytes: 0 Last packet: 1]

System information... | NS look up... | Help... | About,. | Exit

Slika 35. Prikaz sucelja TCP/IP Builder-a

5.2.  Uspostavljanje veze

Nakon pokretanja TCP/IP Builder-a, te podesavanja na pravilnu IP adresu i port broj, kao
korisnika, nareduje mu se da se pokusa spojiti (connect). Dokaz uspjeSnog spajanja se moze
vidjeti na strani korisnika i servera, preko automatskih poruka koju oba programa ispisu pri
spajanju [Slika 36].

&

Fl Fae Edit View Inset Modfy Test Commends Contrcl Debug Window Help |

[SWF] Face wl.swf - 516001 bytes after decospressicn :
Binding Sockes. B TCP/P Builder

=) @ =]

E IF: 127.0.0.1 Socket Sehp
% Forc: 1111 Locll® [127 . 0 . 0 _ 1 | 5454 & TP C WDP _I _Imsm
3 ] 3 [, 0.0 1 | 1M Eeepave lhddml Cornect | Lishen ]
T = . .
N - 2 Send
& Server se uspostavlja (binding), L e
o i M Klijent prima BBz
ofes spaja, i Salje poruku klijentu poruku. [ Owdberd | )
é’ ™ Paese ASCI
& .
7 .
@ Corrmction extabithed o server: 127001, pont 1711, - Clex
Q. Dietad 33>
" Delugong...
&
D -
; | Packsiz: 1 Byes: 53 Lsstpacket 58
é!- System odomnaicn., | HS ok | o | s | e |
o O

Slika 36. Uspostava veze posluzitelj-korisnik.
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Sada se moze testirati slanje podataka. Unutar Send data prozora u TCP/IP Builder-u se unese

nekoliko poruka. Program reagira na njih s prate¢im porukama, pretvorbom podataka
(ukoliko nije broj ili vrijednost izmedu 0-999), te s reakcijom lica [Slika 37][Slika 38].

Program nakon pet minuta takoder Salje informaciju o trajanju mrezne veze, Cime se

potvrduje da je veza stabilna [Slika 39]. Isti postupak se nastavlja da se utvrdi pravilno

animiranje lika.

Zavtni FSB Marko,Scurec v1.docx - Microsoft Word

& g

bome | Imel  Pagelyout  References  Mailigs  Review  View

‘Times New Roman

o -laaE] E
/B U-akex sr’a.~|\iz7v5~ =
6 Font & |

B
53 Copy.
Paste
-~ 7

L L e = |
[Elia-g

P
Lecall®- | 127 0 o 1 554 & TP  UDP

Create Socket

Destioy Socket ‘

=7

Birding Socket.
[P 127.001
Port: 1111

Listenig oa pos 1111..

I the sent valoe a NaX? Response: trse
Seat vaive was Nal, convesting to 220,
(Converted to mumber. 0

Slika 37.

Recerved: Testna Poruka

I the sent value a NaN? Response: frue

Sent valoe was Nal, converting to zero.

Converted to tuaber:

Sending: Testna Pomla

LOG: 3 minotes have elapeed on the server. Sending message to ceat.

oq P ERCEEE T Keepebn | Mocey | Cowect | Lisen }‘

Testna Ponka

| Conriection establshed io server. 127.0.01. port 1111, I Echar Testna Porukal

Packetr 2 Bytex: B2

System réomakicr, \ MS boak up. | Heb \

R e e B R AES SARE S i
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e cornection lo pait 1111,

Slika 38. Stoperica od pet minuta automatski $alje poruku o trajanju veze.
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] Face vl NER o
et W = :
F127001
Yort: 1111

[P:127001

Port: 1111

Listening on port 1111.

Sending connect message (Connection estzblished.)
13 byte(s)avaiable Receive data

Eﬁ\il{:ﬁﬂailﬂfumk:mpmu e Testna Poruka | TIMER MESSAGE: 5 minutes have elapsed since: cannectian to port 1171, | Echa: 1231 »
Sent value was Nal, converting to zero.

Converted to nomber: 0

Sending Testna Poruka

LOG: 5 minutes have elapsed on the sarver. Sending message to ciznt

Slika 39. Izmjena podataka: Broj 123 - Vrijednost se uzima kakva jest, lice mijenja rotaciju i
smjer oci, te 'vrac¢a' smijeSak iz 'neutralnog’ stanja usta.

5.3. Spremanje programa

Nakon uspjesnog testiranja, preostalo je joS samo cijeli program spremiti u pravilnu
programsku verziju. To se postize tako da se sve §to je dosad izradeno objavi (publish) u oblik
Adobe AIR programa. Pri tom procesu jo§ se odabire da program bude spremljen u obliku
Windows installer-a, tj. da bude zapakiran na nain da se pri pokretanju na racunalu

automatski instalira, zajedno s Adobe AIR elementima koji su programu potrebni za rad

[Slika 40][Slika 41].
Publish Settings == .
AR Settings @
Profiles| Default  [w| @,  Payer[am2s  Iv] B
ipt:| ActionSeript30 [ v] .
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PUBLISH -}
SR I IR Face v 1.swf] 12
O swc JPEG Quality: 80
OTHER FORMATS [ Enable JPES deblocking
[ HTML Wrapper Audio stream: MP3, 16 kbps, Mang -
O GIF Image ) Qutput fle:  Face.air )
Audio event: MP3, 16 khps, Mono _j
[ IPEG Image Bl -
e ST ST
g T [ Export device sounds V] Windows instaler { exe)
[ Mac Projector ADVANCED ¥
[ Compress movie File name; Face_vi
& Include hidden layers
[ Include XMP metadata A,
O e e Appname;  Face vl Version; 10
[ omit trace statements
[ Permit debugging P
[ Protect from import App1D:  Smiey-TCPIPv 11
Password
Script time limit: 15 seconds Descripﬁon:
Local playback security
Hardware acceleration:
None |+
Copyright:
Help | [ Publish | [ ok | [ cancel
[ETS R ‘c'.‘.uw Phonmma -l

Slika 40. Publish naredbe, kojima od programa radimo Windows instalacijski alat.
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< DVD RW Drive (F
?j Metwork
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. (Game materials

l 8 items

[E5 Control Panel =

File —Edit View Tools  Hep
Organize « Include in library + Share with = Burn
1M Computer “  Name i
&, Local Disk (C) [ Face vl.air
—a Recovery (Dv) (] Face_ vl.exe
= HP_TOOLS (E) T Face vl fla

|| Face_vl.html

E Face_wvl.rar

|| Face_vl.swf
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Slika 41. Sve verzije istog programa, dobivene pri spremanju, te program nakon instalacije.
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6. PRAKTICNA PRIMJENA I POPIS VIZUALNIH STANJA

6.1. Prakti¢ni primjer - laboratorijski robot

Kao primjer funkcionalnosti, program je sada moguce spojiti s robotom iz Laboratorija za

Robotiku, te prikazati stanje ili radnje istog [Slika 42].

Robot se spaja na program preko mrezne veze s drugim ra¢unalom (ili istim racunalom kojim
se trenutno upravlja). Robot je u stanju pomicati se lijevo-desno, stoga kao primjer prikaza
stanja, moze se programirati program (ili robota - ovisno o tome koliko je prakti¢na izmjena
ili prilagodba programskih naredbi koji isti robot Salje programu) da reagira na pomak u
specificnom smjeru s odgovarajué¢im pomakom na 'licu' programa. Tako se vrlo jednostavno
moze vidjeti §to robot radi preko istog 'lica', te ¢ak prepoznati kada se ponaSanje robota ne
slaze s onim koje programski kod interpretira, ili u slucaju greSke s racunalnim sustavom

izraditi specifiéni 'izraz lica' koji sluzi kao upozorenje ili vizualna poruka korisniku.

Slika 42. Primjer prakti¢ne funkcije - kada robot mice ruku desno, lice se usmjeri 'udesno' da
to vizualizira.

6.2. Popis vizualnih stanja

U sljedecoj tablici su prikazani primjeri neke od mogucih vizualnih stanja (tj. izraza lica) koje
je program je u stanju prikazati, uz nekoliko pripadaju¢ih ulaznih kodova (tj. informacija
dobivenih od robota), te mogucu interpretaciju (S obzirom na stanje samog robota) vizualnog

stanja od strane korisnika.
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Tablica 1. Popis vizualnih stanja, ulaznih kodova, te interpretacija.

VIZUALNO STANJE ULAZNI INTERPRETACIJA
KOD
- Stanje pri pocetnom pokretanju programa
(‘pozdrav’ za korisnika).
- Stanje nakon zavrsetka kretnji ili pokreta

100, 200, | robota (‘zadaca uspjeSno obavljena’).

259, 300 | - Centralna ili po¢etna koordinata robota,
§to se ti¢e pomic¢nih dijelova (npr. za
robotsku ruku).

- Potvrda o stabilnom ili pravilnom stanju.

- Stanje nakon uspjeSnog kretanja udesno

(‘'uspjesno obavljen pomak udesno’).
101,201, |- Trenutna koordinatna pozicija nekog

301 dijela robota (npr. robotska ruka) je

'udesno' od pocetne ili prethodne tocke.

- Kut nekog specifi¢nog dijela robota (npr.

zglob robotske ruke) je lagano nagnut

111, 211, ulijevo, u odnosu na pocetnu ili prethodnu

311 poziciju.
- Kut okretnog dijela je nagnut udesno u
odnosu na pocetno/prethodno stanje,

197, 297, pozicija pokretnog dijela je

397 dolje/ispod/juzno od pocetnog, te je radnja

uspjesno obavljena.
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400, 500,
559, 600

- Vizualno stanje koje se prikazuje u tijeku
izvrSavanja neke zadace ili radnje koje
traju neko vrijeme (npr. kretanje robotske
ruke).

- 'Radnja u tijeku'.

- Kretnja u tijeku, gdje je konacna tocka u
koordinatnom sredistu robota.

- Kretnja u tijeku, gdje je trenutna (tj.
privremena, uslijed kretanja) pozicija u

srediStu.

-------

475, 574,
674

- Informacija da robot trenutno obavlja
Kretnju u smjeru sjeveroistok, te da je

okretni dio pod blagim kutom udesno.

0, 00, 000

- Informacija da robot o¢ekuje naredbe,
odgovor na neki upit ili dodatnu

informaciju od korisnika.

- Oznaka da je robot namjerno prekinuo
mreznu vezu, ili da robot nije primio

naredbe neko specifi¢no vrijeme.

- Stanje kada robot obavlja neku racunsku
ili matemati¢ku operaciju, ili raCunalni
proces, koji traje dulje od sekunde, te ne

ukljucuje kretanje.
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- Stanje koje prikazuje robot ukoliko se
specificno upravlja okretnim dijelom
robota (npr. zglobom), bez pomaka ostalih
99,099 | dijelova.

- Stanje za prikaz pri ruénom

namjestavanju robota u neku poziciju.

- Upozorenje o nekoj trazenoj radnji.

- Upozorenje da je traZzena radnja
nemoguca, ili da moze dovesti do

900 oSte¢enja robota ili opasnosti za korisnika.
- Upozorenje da je doslo do greske pri

odvijanju neke radnje, te da se morala

odmah prekinuti zbog sigurnosti.

- Upozorenje o neprikladnoj ulaznoj

informaciji, tj. obavijest da program je

primio nevazedi ili neprepoznatljivu
999, hilo | . .. . .
informaciju od robota s kojim je spojen.
koji
| - Obavijest da je robot ostecen ili u drugom
nevazeci o B )
Kod stanju pri kojemu nije u mogucnosti
(0]
obaviti neku radnju.

- Informacija da je neocekivano doslo do

prekida mreZne veze s robotom.
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7. ZAKLJUCAK

Razvijena programska podrska za humanoidnu vizualizaciju radnih stanja robota ispunjava
postavljene zahtjeve zadatka. Razvijeni program u stanju je spojiti se s robotom preko mrezne
veze, prikazuje priblizno tisu¢u mogucih vizualnih stanja kao reakciju na ulazne informacije
od robota, te je kao program stabilan, funkcionalan, lako razumljiv i jednostavan za

koristenje.

Nadalje je moguce isti program naknadno programirati da bi mu se promijenile znacajke
mrezne veze, radnog okruzenja, ili prikazanih vizualnih stanja. Time se moze osigurati
kompatibilnost s raznim vrstama robota, te osigurati funkcionalnost programa za razliCite

vrste rac¢unala.

Za svrhe programiranja programa, izrade likova i animacija, te zahtjeva mrezne veze,
koristeni su programski alati za Adobe Flash i Adobe AIR razvojno okruZenje, od tvrtke
Adobe Systems. Za samo programiranje se koristio alat za izradu Adobe Flash programa, tzv.
Flash Professional, te Actionscript 3 programski jezik.
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9. PRILOZI

I.  CD-R disketa s programom i ovim dokumentom u .pdf obliku

Il.  Ukupni programski kod:
import flash.text. TextField;

import flash.text. TextFieldAutoSize;
import flash.events.MouseEvent;
import fl.transitions.Tween;

import fl.transitions.™;

import fl.transitions.easing.*;

var beginrot

varendrot

var begin_x

varend_x

var begin_y

varend_y

var mouthexpression:int;

mouthexpression=1;

var tf:TextField = new TextField();
tfwordWrap =true;

tf.width =300;

tf.height=180;

tf.autoSize = TextFieldAutoSize NONE;
logbox.addChild(tf);

logbox.visible = llogbox.visible;

Fakultet strojarstva i brodogradnje

38



Marko S¢urec Zavrs$ni rad

function log(str) { tf.appendText("\n" +str); }
stage.addEventListener(KeyboardEvent.KEY_DOWN,logboxhandler);
function logboxhandler(event:KeyboardEvent){
iflevent.keyCode ==76 | | event.charCode == Keyboard.L{
// Setsthe visibility of it to the opposite of what it is (starts off).
logbox.visible = llogbox.visible;
// Enable mouse events/selection based on visibility (it's all just booleans)

logbox.enable =logbox.visible; B

helpscreen.visible = lhelpscreen.visible;
stage.addEventListener(KeyboardEvent.KEY_DOWN,helpboxhandler);
function helpboxhandler(event:KeyboardEvent){
iflevent.keyCode ==72 | | event.keyCode == Keyboard.H{
// Sets the visibility of it to the opposite of what it is (starts off).
helpscreen.visible = Ihelpscreen.visible;
// Enable mouse events/selection based on visibility (it's all just booleans)

helpscreen.enable = helpscreen.visible; B

import flash.events.SecurityErrorEvent;

import flash.system.Security;

import flash.display.Sprite;

import flash.events.Event;

import flash.events.IOErrorEvent;

import flash.events.ProgressEvent;

import flash.events.ServerSocketConnectEvent;
import flash.net.ServerSocket;

import flash.net.Socket;

import flash.utils.Timer;
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import flash.events.TimerEvent;

var serverSocket:ServerSocket;
var dientSockets:Array = new Array();
ServerSocketSmiley();
function ServerSocketSmiley()
{try
{serverSocket = new ServerSocket();
serverSocket.addEventListener( Event. CONNECT, connectHandler );
serverSocket.addEventListener( Event.CLOSE, onClose );
serverSocket.bind(1111,"127.0.0.1");
trace ("Binding Socket.");
log ("Binding Socket.");
trace ("IP: " + serverSocket.localAddress);
log ("IP: " + serverSocket.localAddress);
trace ("Port: " +serverSocket.localPort);
log ("Port: "+ serverSocket.localPort);
serverSocket.listen();
log( "Listening on port " + serverSocket.localPort +"..."); }

catch(e:SecurityError) {log(e); 1}

function connectHandler(event:ServerSocketConnectEvent):void {var socket:Socket = event.socket as Socket;
clientSockets.push( socket );
socket.addEventListener( ProgressEvent. SOCKET DATA, socketDataHandler);
socket.addEventListener( Event.CLOSE, onClientClose );
socket.addEventListener( IOErrorEvent.lO_ERROR, onlOError );

socket.writeUTFBytes("| Connection established to server: "+serverSocketlocalAddress +', port

"+serverSocket.localPort +". |");
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socket flush();

log(*Sending connect message (‘Connection established.)");

var t:Timer = new Timer(300000, 1);
t.addEventListener(TimerEvent. TIMER, handleTimer);

t.start();}

function handleTimer(e:TimerEvent):void{ log("LOG: 5 minutes have elapsed on the server. Sending message to

client.");

dlientSockets[0].writeUTFBytes("| TIMER MESSAGE: 5 minutes have elapsed since connection to port "+
serverSocket.localPort +". |");

dientSockets[0]flush();}

function socketDataHandler(event:ProgressEvent):void { var socket:Socket = event target as Socket;
trace(socket.bytesAvailable +' byte(s) available');

log(socket.bytesAvailable + ' byte(s) available');

if (socket.bytesAvailable > 0)

{var msg:String = socket.readUTFBytes( socket.bytesAvailable );

log("Received: " + msg);

var sentnumber:Number = Number(msg);

trace("ls the sent value a NaN? Response: " +isNaN(sentnumber))

log("'ls the sent value a NaN? Response: " +isNaN(sentnumber))

if (isNaN(sentnumber) =true)
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{ sentnumber=0

trace ("Sent value was NaN, converting to zero.");
log ("Sent value was NaN, converting to zero.");
trace ("Converted to number: " + sentnumber);

log ("Converted to number: " + sentnumber);}

else if (sentnumber >999)

{ sentnumber =999
trace ("Sent value was too high, converting to maximum allowed.");
log ("Sent value was too high, converting to maximum allowed.");
trace ("Converted to number: " + sentnumber);

log ("Converted to number: " + sentnumber);}

else if (sentnumber<0)
{ sentnumber=0

trace ("'Sent value was negative, converting to zero.");

log ("Sent value was negative, converting to zero.");

trace (""Converted to number: " + sentnumber);

log ("Converted to number: " + sentnumber);}
// Otherwise, the 0-999 number is used to alter the smiley and digit boxes.
else{ trace("Convertedto number:" + sentnumber);

log(""Converted to number: " + sentnumber); }

socket.writeUTFBytes(" | Echo:"+msg+" |");

socket flush();

log("Sending: "+ msg);}
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var code:Number = Number(sentnumber);
var jedinica:Number = Math.floor(code) % 10;
var desetka:Number = Math floor(code/100) % 10;

var stotinjka:Number = Math.floor(code/100);

if (stotinjka==0) {
if (mouthexpression =1)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revsmile"); }
if (mouthexpression =4)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revgasp"); }
if (mouthexpression ==2)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revnope"); }

// Tells it to respond by changing expression and making text.

var myTimer1:Timer=new Timer(500,1);
myTimerl.addEventListener(TimerEvent. TIMER, timerListenerl);
function timerlistener1 (e:TimerEvent):void
{
trace("Timer s Triggered"); }
myTimerl.start();
myTimerl.addEventListener(TimerEvent. TIMER_COMPLETE, timerDonel);
function timerDonel(e:TimerEvent):void
{ trace(' Timer finishing!");
mouthexpression=3;
trace(mouthexpression);

wholebody.mouth.gotoAndStop(""Neutral"); }}

//Smile=1, Nope =2, Neutral =3, Gasp=4
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else if (stotinjka >= 1 && stotinjka <=3) {
if (mouthexpression ==3)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revneutral"); }
if (mouthexpression ==4)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revgasp"); }
if (mouthexpression ==2)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revnope™); }
var myTimer2:Timer = new Timer(500,1);
myTimer2.addEventListener(TimerEvent. TIMER, timerListener2);
function timerListener2 (e:TimerEvent):void
{trace("Timeris Triggered"); }
myTimer2.start();
myTimer2.addEventListener(TimerEvent. TIMER_COMPLETE, timerDone2);
function timerDone2(e:TimerEvent):void
{ trace("Timer finishing!");
mouthexpression=1;
trace(mouthexpression);
wholebody.mouth.gotoAndStop("Smile"); } }
//Smile=1, Nope =2, Neutral=3, Gasp=4
else if (stotinjka > 3 && stotinjka <= 6){
if (mouthexpression=1)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revsmile"); }
if (mouthexpression =3)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revneutral"); }
if (mouthexpression =2)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("'Revnope");  }
var myTimer3:Timer = new Timer(500,1);

myTimer3.addEventListener(TimerEvent. TIMER, timerlistener3);
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function timerlistener3 (e:TimerEvent):void

{trace("Timer is Triggered");}
myTimer3.start();
myTimer3.addEventListener(TimerEvent. TIMER_COMPLETE, timerDone3);
function timerDone3(e:TimerEvent):void
{ trace( Timer finishing!");
mouthexpression=4;
trace(mouthexpression);
wholebody.mouth.gotoAndStop("'Gasp");  } }
//Smile=1, Nope =2, Neutral =3, Gasp=4
else if (stotinjka > 6 && stotinjka <=9)
if (mouthexpression ==1)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revsmile"); }
if (mouthexpression =4)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revgasp"); }
if (mouthexpression ==3)
{ wholebody.mouth.gotoAndStop("Revneutral"); }
var myTimer4:Timer =new Timer(500,1);
myTimer4.addEventListener(TimerEvent. TIMER, timerListenerd);
function timerlistener4 (e:TimerEvent):void
ftrace("Timer is Triggered"); }
myTimer4.start();
myTimer4.addEventListener(TimerEvent. TIMER_COMPLETE, timerDone4);
function timerDone4(e:TimerEvent):void
{trace("Timer finishing!");
mouthexpression=2;
trace(mouthexpression);

wholebody.mouth.gotoAndStop("NOPE"); } }
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// Checks the 10's numbers, and rotates the smiley for each.

// Again, it first checks the zero...
if (desetka==0) {endrot=0
var rotO:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1, true);
beginrot=endrot; }
elseif (desetka==1){ endrot=-20

var rotl0:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,

true);
beginrot = endrot; }
elseif (desetka==2){ endrot=-15
var rot20:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
beginrot =endrot; }
else if (desetka==3){ endrot=-10
var rto30:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
beginrot = endrot; }
else if (desetka=4){ endrot=-5
var rot40:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
beginrot = endrot; }
else if (desetka=="5){ endrot=0
var rot50:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
beginrot =endrot; }
else if (desetka==6){ endrot=5
var rot60:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
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beginrot =endrot; }
elseif (desetka==7){ endrot=10

var rot70:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,

true);
beginrot =endrot; }
else if (desetka=8){ endrot=15
var rot80:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);
beginrot = endrot; }
else if (desetka==9){ endrot=20
var rot90:Tween = new Tween(wholebody, "rotation", Strong.easeOut, beginrot, endrot, 1,
true);

beginrot = endrot; }

// Checks the 1's numbers, and moves the eyes of the smiley for each.
if (jedinica=0) {end x=0

end y=0

var eye xO:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

begin_x,end_x, 1, true);

var eye YOTween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,
begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x0:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end_x, 1, true);

var eye2 yO:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin y=end y }

elseif (jedinica==1) {

end x=5
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end y=0

var eye xI:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", StrongeaseOut,

begin_x,end_x, 1, true);

var eye ylTween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,

begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x1:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end_x, 1, true);

var eye2_yl:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin_y=end vy}

elseif (jedinica==2) {

end x=4

end y=-4

var eye x2:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", StrongeaseOut,
begin_x,end x,1,true);

var eye y2:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,
begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x2:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x end x,1,true);

var eye2_y2:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin_x=end_x

begin y=end v}

else if (jedinica ==3) {

end x=0

end y=-5

var eye x3:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

begin x,end_x, 1,true);
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var eye y3Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,

begin_y,end_y, 1, true);
var eye2_x3:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin x,end x, 1,true);

var eye2 y3:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);
begin x=end x
begin_y=end vy}
elseif (jedinica==4){
end x=4
end y=4

var eye x4Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

begin_x,end_x, 1, true);

var eye ydTween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", Strong.easeOut,

begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x4:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end_x, 1, true);

var eye2_y4Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin_y=end vy}

elseif (jedinica==5) {
end x=-5

end y=0

var eye x5:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", StrongeaseOut,

begin_x end x,1,true);

var eye y5:Tween

begin_y,end_y, 1,true);

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,
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var eye2 x5:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end_x, 1, true);

var eye2_y5:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin y=end v}

elseif (jedinica==6){
end x=4
end y=4

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

var eye x6:Tween
begin_x,end_x, 1, true);

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,

var eye y6:Tween
begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x6:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end x,1,true);

var eye2 yo:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin_y=end vy}

elseif (jedinica==7){
end x=0
end y=5

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

var eye Xx7:Tween

begin x,end x, 1,true);

var eye y7:Tween

begin_y,end_y, 1, true);

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y"', Strong.easeOut,

var eye2 x7:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,

begin x,end x, 1,true);
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var eye2 y7:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,

begin_y,end_y, 1, true);
begin x=end x
begin_y=end vy}
elseif (jedinica==8) {
end x=4

end y=4

var eye x8Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", StrongeaseOut,

begin_x,end x,1,true);

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", Strong.easeOut,

var eye y8:Tween
begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x8:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "x", Strong.easeOut,
begin_x,end_x, 1, true);

var eye2_y8:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin y=end v}

else if (jedinica==9) {end_x=0
end y=0

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "x", Strong.easeOut,

var eye x9:Tween

begin_x end x,1,true);

new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket.eyeball.pupil, "y", StrongeaseOut,

var eye y9:Tween
begin_y,end_y, 1, true);

var eye2 x9:Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "X, Strong.easeOut,
begin_x end x,1,true);

var eye2 y9:-Tween = new Tween(wholebody.botheyes.eyesocket2.eyeball2.pupil, "y", Strong.easeOut,
begin_y,end_y, 1, true);

begin x=end x

begin_y=end y}}
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function onClientClose( event:Event ):void {log("'Connection to client closed."); }
function onlOError( errorEvent:IOErrorEvent ):void {log("'|OError: " + errorEvent.text); }

function onClose( event:Event ):void { log("Server socket closed by OS."); }
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