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Funcionamento do Sistema 

Lab. Remoto 
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Funcionamento do Sistema 
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• Os programas para o autómato devem garantir que a luz 

de presença (LP na tabela de símbolos, ou seja o output 

54) é ligada incondicionalmente durante a execução do 

programa 

• Assim que o trabalho estiver concluído deve-se sempre 

libertar o autómato, sinalizando com o desligar da luz de 

presença, e em seguida desligar da VPN 

• Atenção que é comum esquecer de desligar a VPN 

impedindo o acesso dos colegas 

 

Funcionamento do Sistema 
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Instalação de Aplicações 

• Aceder à página alternativa da disciplina em: 

http://web.ist.utl.pt/ist11390/aind.htm 
 
 

http://web.ist.utl.pt/ist11390/aind.htm
http://web.ist.utl.pt/ist11390/aind.htm
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Instalação de Aplicações 

• O ficheiro LRInterface.zip contém: 
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Instalação de Aplicações 

• Programa LabRemotoInterface (LRI) é uma aplicação 

executável e não requer instalação. Os ficheiros dll que o 

acompanham devem ser copiados para 

C:Windows/system32 
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Criação da VPN 

• Painel de Controlo \ Rede e Internet \ Centro de Rede e Partilha 
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Criação da VPN 

• Painel de Controlo \ Rede e Internet \ Centro de Rede e Partilha 
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Criação da VPN 

• Painel de Controlo \ Rede e Internet \ Centro de Rede e Partilha 
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Criação da VPN 

• Painel de Controlo \ Rede e Internet \ Centro de Rede e Partilha 
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Criação da VPN 

• Painel de Controlo \ Rede e Internet \ Centro de Rede e Partilha 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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Configuração da VPN 
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• A estabelecer ligação VPN ao lab Remoto 

• Ligar o IP View para visualizar o laboratório 

• Abrir a aplicação LabRemotoInterface (e/ou o SAIA PG5) 

• Estabeçecer ligação ao autómato 

• Acender a luz de presença respectiva 

Passos para trabalhar 
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• Carregar o programa no autómato 

• Correr o programa 

• Terminar a execução do programa 

• Apagar o luz de presença 

• Fechar as aplicações 

• Terminar a ligação VPN 

Passos para trabalhar 


