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Resumen

Este proyecto ha servido para crear una herramienta que permita la programacion rapida,
sencilla e intuitiva de la forma de vida artificial Pleo. Tiene como principal objetivo que
personas sin ningln tipo de conocimientos de programacion y/o robdtica sean capaces de
crear un diagrama que represente una personalidad a seguir por la forma de vida artificial
mediante la aplicacién de escritorio desarrollada en este proyecto.

Basicamente consiste en la creacion de una aplicacién que traduzca los diagramas creados en
cddigo ejecutable por el robot, como si de un compilador se tratase. Estos diagramas
realizados por el usuario, junto con el primer archivo XML generado, consolidan un DSL que
sirve de entrada para el subsistema compilador encargado de traducirlo a un programa
ejecutable, inicialmente, por la forma de vida artificial, Pleo.

Pleo es un robot que puede ser empleado para diversos usos, y esta herramienta amplia sus
utilidades. La mas evidente es la relativa al juego y las posibilidades que ofrece a los nifios para
disfrutar de este robot, ya que el robot tiene su propia personalidad y no es posible decirle que
hacer, es necesario tener ciertos conocimientos para crear pequefios programas y darle
ordenes concretas, es por esta misma razén que también tiene utilidad en el ambito docente
pues permite un primer acercamiento a la programacién con resultados visibles y amenos.

Para desarrollar el proyecto se hace uso del PDK (Pleo Development Kit) para obtener
programas ejecutables por Pleo. Este kit fue puesto a disposicidon de los desarrolladores por la
propia empresa fabricante y es parte indispensable para la creacién de los programas. Este kit
ademas incluye otros muchos recursos que ayudan a enriquecer los programas creados.
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Abstract

This project has served to create a programming tool that allows programming quick, easy and
intuitive the artificial life form, Pleo.Its main objective is that people without any
programming and / or robotics knowledge be able to create a diagram that represents a
character to follow by the artificial life form with the desktop application developed in this
project.

It basically consists on creating an application that translates diagrams into executable code
for the life form. These diagrams made by the user generated a XML file that is a DSL. This XML
is the input for the compiler subsystem responsible for translating it into an executable
program, initially, by the artificial life form, Pleo.

Pleo is a robot that can be used for different applications and this increases its profits. The
most obvious is the playful application, specially for the children, but not only. The robot has
its own personality and you can not tell what to do, you must have some knowledge to create
small programs and give commands. For this reason the tool it is useful for teaching because it
allows a first approach to programming with visible results and fun.

To develop the Project, the tool makes use of the PDK (Pleo Development Kit) for make
executable programs for Pleo. It also was made available to developers for Pleo’s owner
company and is an indispensable part for the creation of programs. This kit also includes many
other resources that help enrich the programs created.
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Memoria del Proyecto | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada
en DSLs: PleoProg

Capitulo 1. Memoria del Proyecto

1.1 Resumen de la Motivacion, Objetivos vy
Alcance del Proyecto

Pleo es una forma de vida artificial, en este caso un robot, disefiada para el entretenimiento y
el aprendizaje principalmente, con distintas personalidades descargables y diferentes
reacciones dependiendo de los estimulos exteriores. Pleo es un auténtico robot pero que no es
capaz de acatar drdenes directas naturalmente. Programar una personalidad es dificil
siguiendo la documentacidn aportada por el fabricante, y aunque existen algunas aplicaciones
de escritorio que permiten su programacion simplificando el proceso, dichas aplicaciones
siguen siendo demasiado complejas y dominarlas lleva cierto tiempo. En muchas ocasiones, al
intuir un periodo de aprendizaje algo extenso el usuario se desanima y desiste; por norma
general solo los usuarios con ciertos conocimientos avanzados consiguen su propdsito.
Después de considerar los puntos anteriores que presentan las aplicaciones existentes se
decidié llevar a cabo el presente proyecto.

Los objetivos del proyecto son elaborar una herramienta para disefiar una personalidad, que
dicha herramienta sea sencilla y que cualquier persona sin conocimientos de programacién sea
capaz de desenvolverse adecuadamente con esta. Ademds se posibilitard la futura
compatibilidad con otras versiones de Pleo, u otros robots, usando la misma herramienta y
realizando ninguna o pocas modificaciones de esta. Para ello se dividira la herramienta en tres
subsistemas: la interfaz, que es la que muestra las herramientas y el entorno de trabajo
permitiendo crear los diagramas, el gestor de personalidad que se encargara de crear el XML
para el compilador y el compilador para traducir el fichero generado por este DSL en un
programa que pueda ejecutar el robot.

El alcance es crear una herramienta que cumpla con los anteriores objetivos ofreciendo el
mayor numero de acciones explotando la mayoria de posibilidades de Pleo y considerando las
posibles futuras ampliaciones de las capacidades de Pleo y adaptando el proyecto para facilitar
la compatibilidad con otros robots.
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1.2 Resumen de Todos los Aspectos

1.2.1 Planificacion

Se estudian los aspectos iniciales del proyecto y se detalla la estimacién del coste temporal,
econdmico y de personal necesario para llevar a cabo el proyecto. En esta fase se define
también el alcance.

1.2.2 Analisis

Esta fase conlleva la comprensién del problema y de todos los aspectos relacionados con este,
se desarrolla una idea inicial del proyecto. Se comprenden los requisitos de este y se definen
las especificaciones que los cumplan. Ademas se analizan los casos de uso.

1.2.3 Diseno

A partir del analisis se responde a la cuestion de cdmo desarrollar el proyecto, para ello entran
en juego varios tipos de diagramas, realizando todos los necesarios, para explicar el
funcionamiento del futuro proyecto. Se realiza una descripcion detallada de todos los
componentes del sistema.

1.2.4 Implementacion

Con toda la informacidn de la fase de disefio se obtienen unas especificaciones y es cuando se
realiza la programacion del sistema mediante las tecnologias escogidas.

1.2.5 Pruebas

Una vez desarrollado el sistema se han creado unas pruebas para verificar que la herramienta
cumple con todos los objetivos y esta esta exenta de fallos. Esto posibilita que si se detectan se
puedan solucionar.
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1.2.6 Manuales

Con la funcién de sacar el mayor provecho a la herramienta y posibilitar su funcionamiento se
proveen los siguientes manuales:

e Instalacion: Describe los pasos necesarios para instalar la herramienta.

e Usuario: Describe el funcionamiento de la herramienta y sus posibilidades detallando
los pasos a seguir para utilizar correctamente la herramienta.

e Programador: Describe la estructura de la herramienta para posibilitar futuras
ampliaciones o mejoras por otros programadores.

1.2.7 Conclusiones y ampliaciones

Las conclusiones de realizar el proyecto se plasmaran en este apartado, lo que incluye hablar
sobre la toma de ciertas decisiones y si los resultados son los pensados.

Las ampliaciones son las posibles mejoras que no se han llevado a cabo pero que podrian, en
un futuro, realizarse por parte del propio creador u otros programadores.
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Capitulo 2. Introduccion

2.1 Justificacion del Proyecto

El proyecto consiste en el desarrollo de una herramienta que facilite al usuario la creacién y
edicion de personalidades para Pleo. Dicha herramienta estd enfocada a cualquier publico, ya
sea un experto programador o un nifio que se adentra en el mundo de la robdtica a través del
juego.

La mayoria de programas usados para programar este robot son complejas herramientas que
requieren conocimientos previos para su utilizacion; este proyecto creard una herramienta que
se podra utilizar sin ningun tipo de aprendizaje previo, que es uno de los principales problemas
gue existen entre las herramientas que actualmente estan disponibles.

Este proyecto desarrollara una herramienta con la misma potencia que otras existentes pero
simplificando al maximo su interfaz haciéndola mas accesible a todos los publicos.

Otra de las capacidades de la que se dota este proyecto es su adaptacidén a otros robots
mediante pequefias modificaciones en parte del cddigo permitiendo exportar una misma
secuencia de acciones a diferentes robots con poco esfuerzo. Actualmente no se conoce
ninguna herramienta que contemple la adicién de nuevas formas de vida artificiales para las
gue pueda programarse.

Si esta herramienta pretende ser usada por cualquier tipo de publico, por nifios espafioles, por
ejemplo, es de esperar que el inglés no sea su punto fuerte y este es otra caracteristica
destacable, pues las herramientas actualmente disponibles estdn en inglés. PleoProg se
desarrollara inicialmente para hispanohablantes y se contemplara en un futuro su traduccién
al inglés.

2.2 Objetivos del Proyecto

e (Crear una herramienta de programacion para Pleo.
e La herramienta debe recoger el mayor nimero de érdenes posibles.
e La herramienta debe recoger el mayor nimero de eventos posibles
e La herramienta creada debe ser sencilla e intuitiva.

e La herramienta debe estar disefiada para que en el futuro sea sencillo ampliarla para
exportar programas a otros robots.
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2.3 Estudio de la Situacion Actual

Hay otras herramientas similares que proveen funciones parecidas al presente proyecto. Se
analizan a continuacion.

2.3.1 Evaluaciéon de Alternativas

2.3.1.1 Pleo Development Kit

2.3.1.1.1 Descripcion

Se trata de un conjunto de herramientas oficiales proporcionadas por el fabricante. Consta de
varios compiladores de lenguaje PAWN para cada una de las versiones de Pleo, archivos de
recursos de sonidos, animaciones, etc., documentacién y ejemplos para programar en PAWN.
Es una parte esencial de este proyecto, pues es necesario incluir el compilador para crear los
archivos ejecutables de la forma de vida artificial.

2.3.1.1.2 Ventajas

La sintaxis de PAWN es muy similar a C, por lo que no es necesario un gran periodo de
aprendizaje para programadores con experiencia previa en C. Ademas al tratarse del conjunto
de herramientas oficiales, existe una comunidad a la que poder recurrir en caso de un
problema. Consta de gran nimero de librerias y recursos con los que programar a Pleo.

2.3.1.1.3 Inconvenientes

El principal inconveniente es que es necesario tener bastantes conocimientos de programacién
y en ningun caso esta dirigido para personas sin experiencia en programacion. No posee una
interfaz de usuario o entorno donde se facilite la tarea de programacion, es necesario crear los
archivos de cddigo en editores de texto y posteriormente compilarlos. También es necesario
elegir entre los compiladores que se aportan de acuerdo a la versidon de Pleo que se tenga. Se
encuentra Unicamente en inglés.
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2.3.1.2 Pleo Personalities

2.3.1.2.1 Descripcion

Desde la empresa fabricante y su pagina web es posible descargar un pack con diferentes
personalidades que se instalan en Pleo. Estas personalidades se muestran en las reacciones y
comportamientos de Pleo. También hay personalidades creadas por usuarios que se pueden
descargar de otras paginas y foros.

2.3.1.2.2 Ventajas

Rapidez, lo que tarde en descargar e insertar el archivo en la memoria de Pleo. Sencillez, el
usuario no necesita ningun tipo de conocimiento para hacer uso de las personalidades, elige la
que desea aplicar a su robot y la instala, a partir de ese momento Pleo actuard como dicte su
personalidad. Fiabilidad, pues las personalidades que se pueden descargar de la pagina del
fabricante se pueden utilizar sin ningln tipo de riesgo para Pleo.

2.3.1.2.3 Inconvenientes

Las personalidades no se puede modificar de una forma sencilla y el usuario no tiene ningln
control sobre el robot, no tiene posibilidad de dar érdenes pues es la personalidad instalada
qguien gobierna a Pleo. El niumero de personalidades que se pueden descargar es limitado,
porque aunque a parte de las oficiales hay otras muchas creadas por los usuarios, no tienen
por qué ser lo que deseamos.
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2.3.1.3 Pleopatra Tools

2.3.1.3.1 Descripcion

Se trata de una herramienta que aprovecha la posibilidad del puerto USB o Serial de Pleo y
“Pleo Monitor”. Pleopatra proporciona una aplicaciéon con una interfaz amigable que permite
realizar todas las operaciones prescindiendo de un terminal.
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Battery Temperature AID = 285, Min 272, Max 367
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FlecpatraTools ID: 110401107698
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by Christoph Endres s Daniel Braun
DFEI GubH

Dlaopa& @ lgg @
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(] AutoTwittar

Name: Unknown

Tweets per hour
2 .

Twitter status now

I

2.3.1.3.2 Ventajas

Interfaz agradable. Acceso directo y a tiempo real a Pleo. Las érdenes dadas se ejecutan al

momento. Estado de Pleo en tiempo real. Facilidad para realizar las acciones con pocos
conocimientos.

2.3.1.3.3 Inconvenientes

Su uso estda condicionado a que Pleo se encuentre conectado al computador en todo
momento. No se puede programar personalidades ni nada similar, solo sirve para érdenes
directas. Se encuentra en fase beta y tiene pocas posibilidades. Por la misma razén posee
algunos fallos. Se encuentra Unicamente en inglés.
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2.3.1.4 MySkit

2.3.1.4.1 Descripcion

Herramienta que permite la creacién de secuencias de movimientos y sonidos mediante una
interfaz. Posee una linea de tiempo para el sonido y otra para el movimiento.

IFiIe Edit View Moticn Sound Window Help ||

|a & #H ¢+ m B @ Q & [ |»r = | = ?

Mew Open  Save Cut Copy  Paste Bigger Smaller | Motion Sound's | Start Stop Write: About
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- = e ‘ ‘ ‘ ‘
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128 Head Til

w
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!
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=
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32 Front Left Leg ertical 1]
Front Left Leg Knee 1]

Front Right Leg 'Yertical 1]

Front Right Leg Knee 1] L
i aist 0

Back Left Leg Wertical 1]

Back Left Leg Knee o

- _ —

Ready 10:53 M

Figura 2.1 MySkit

2.3.1.4.2 Ventajas

Posee una interfaz que facilita la creacion y edicién de las secuencias de movimientos y
sonidos. La herramienta incluye una pequefia aplicacién que permite visualizar en un modelo
de Pleo virtual una reproduccion previa de dicha secuencia.

2.3.1.4.3 Inconvenientes

Interfaz poco intuitiva. Las secuencias estdn limitadas a los movimientos y sonidos,
desperdiciando las posibilidades de Pleo. No es posible crear personalidades que hagan a Pleo
comportarse de cierta manera ante los estimulos exteriores. Se encuentra Unicamente en
inglés.
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2.3.1.5 YAPT

2.3.1.5.1 Descripcion

Herramienta concebida para editar personalidades existentes. Suele ser utilizada
conjuntamente con MySkit para crear secuencias de acciones o comportamientos.

- _
BB VAPT - Simple Pleo Persanality Tool -

“when Pleo feels this: Fleo does thiz

Body

Legs

Foot Switch
Tilk

Senzor
Sound
Othe
Inactivity
Advanced

Add

ol this

ol this

il il [

Save program to 50 card

Figura 2.2 YAPT

2.3.1.5.2 Ventajas

Gran cantidad de acciones y sensores disponibles. Incorpora la misma aplicacidn que MySkit
para previsualizar en un modelo como quedan las animaciones sin necesidad de instalar el
archivo en el robot.

2.3.1.5.3 Inconvenientes

No crea personalidades, tan solo modifica existentes, por lo que es necesario crear una
previamente o importar alguna de las que existen en Internet. Obsoleto y discontinuado ya no
recibe ningun tipo de soporte ni actualizacion. Interfaz poco amigable, no llega a resultar
complejo pero es necesario tener algunos conocimientos para poder ponerlo en marcha y
comprender el funcionamiento. No es posible adaptarlo para exportar estas personalidades o
acciones a otro robot. Se encuentra Unicamente en inglés.
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Capitulo 3. Aspectos Teoricos

3.1 Conceptos

3.1.1 Robética / Robots

La robdtica es la ciencia que estudia y desarrolla los robots. El término robdtica es utilizado por
primera vez por Karel Capek en 1920, escritor checo que utilizd esta palabra derivada de
robota que significa “esclavo” en la novela R.U.R. (Robots Universales Rossum). Sin embargo, la
creacion de robots se remonta siglos atrds y podemos decir que se refiere a casi cualquier
invencion, en algunos casos con forma humana o animal, que era creada para descargar el
trabajo de los hombres. Actualmente también se desarrollan robots para el ocio y
entretenimiento imitando comportamientos animales o humanos.

Figura 3.1 ASIMO

ASIMO (Advanced Step in Innovative Mobility) es uno de los robots que mas fama ha tenido
debido al hecho de ser uno de los primeros capaces de subir escaleras. Con aspecto
humanoide, un peso de 54 Kg. y una altura de 1,30 m es considerado uno de los robots, sino el
gue mds, mas avanzados del planeta, en cuanto a movimientos se refiere. El proyecto ASIMO
desarrollado por HONDA desde el afio 2000 tiene como objetivo reproducir los movimientos
humanos para poder aplicarlos a futuros proyectos. ASIMO puede ademas caminar, correr,
saltar, girar y desplazarse lateralmente entre otros muchos movimientos humanos. Se han
visto algunas aplicaciones de ASIMO en las que el robot es capaz de jugar al futbol o dirigir con
una batuta una orquesta.
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Figura 3.2 TOPIO

En la imagen anterior se muestra a TOPIO (TOSY Ping Pong Playing Robot) creado por TOSY en
2005 y del que han desarrollando varios modelos. Se trata de un robot de forma humanoide
capaz de jugar al ping-pong. Tiene un peso de 120 Kg. y una altura de 1,88 m. Dispone de dos
camaras de alta velocidad que le permiten captar con precision la localizacién de la pelota y
ejecutar los movimientos apropiados para golpearla.

ASIMO y TOPIO son dos ejemplos de la robdtica mas avanzada existente en la actualidad.

Hoy en dia los robots se encuentran en todas partes, desde complejas factorias industriales
hasta las cocinas de nuestros hogares donde preparan los alimentos. La aplicacion de los
robots abarca toda la sociedad pues el fin ultimo es el de sustituir al humano en trabajos o
labores. Normalmente se programan los robots para desarrollar una sola tarea durante toda su
vida o son manejados a distancia por un operador.

En este proyecto el fin es poder crear aplicaciones para robots, especificamente formas de vida
artificiales, pues poseen personalidad que les hace reaccionar de diferente forma a diferentes
estimulos exteriores tomando decisiones ellos mismos sin intervencion humana, imitando a los
animales. El proyecto es una puerta de entrada a la robdtica para no expertos o iniciados y
constituye una perfecta primera toma de contacto con este tipo de tecnologia.
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3.1.2 Formas de vida artificial

El primero en utilizar el término vida artificial fue el cientifico informatico Christopher Langton,
organizador de "Primera Conferencia Internacional de la Sintesis y Simulacién de Sistemas
Vivientes" en 1986. El concepto de vida artificial es muy amplio y engloba diferentes
aplicaciones, pero bdsicamente cuando hablamos de formas de vida artificial estamos
hablando de sistemas, creados por el hombre, que muestran propiedades de los seres vivos
para su estudio, o como en este caso, para el ocio y educacién. Es decir, la vida artificial
estudia la légica de los sistemas vivos en entornos artificiales.

Estos sistemas artificiales pueden estar compuestos de diversas formas, pueden ser
Unicamente software dentro de un computador o tener un hardware especifico para
desarrollarse e interactuar. Otras posibles formas son las creaciones bioldgicas en laboratorios.

Tradicionalmente se habla de 3 tipos de formas de vida artificial:
e Soft, de software.
e Hard, de hardware.
e Wet, de bioquimica.

Hay que distinguir el concepto forma de vida artificial y robot pues una forma de vida artificial
tiene como objetivo imitar el comportamiento de una forma de vida. Por tanto, ni todos los
robots son formas de vida artificiales, ni todas las formas de vida artificiales son robots. En el
actual contexto, este concepto se refiere a robots, mas concretamente, a robots con
personalidad que en la mayoria de los casos son usados para el ocio y entretenimiento
(aunque numerosos son los proyectos que los usan en educacién, acompafiamiento, etc.)
Algunos ejemplos son Pleo, Aibo y QRIO.

Figura 3.3 AIBO

Aibo es un robot doméstico con forma de perro creado por Sony en 1999. Tiene sensores para
detectar los obstaculos y poder evitarlos. Aibo es el mas exitoso de los robots de este tipo que
se ha comercializado. En 2003 Sony canceld su comercializacién. Su software esta disefado
para simular el crecimiento de una forma de vida, que a partir de los estimulos exteriores y
dependiendo de cémo su dueio se comporte con este, evolucionara hasta una personalidad u
otra que determinara las reacciones que tendra en el futuro.
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Figura 3.4 QRIO

QRIO (Quest for cuRIOsity) es un robot de forma humanoide de 60 cm y 7,3 Kg. desarrollado
por Sony del que poco se ha llegado a saber pues nunca se llego a vender, tan solo aparecié en
algunas ferias tecnoldgicas. Era mas avanzado que Aibo en ciertos aspectos pues estaba
dotado de reconocimiento vocal y facial. Ademds fue el primer robot bipedo capaz de correr.
El proyecto fue cancelado el mismo dia en el que se cancelo el proyecto Aibo.

Principalmente se ha desarrollado este proyecto para la forma de vida artificial Pleo, del que se
detallan sus caracteristicas mds adelante. Futuras ampliaciones de este proyecto podrian
implementar soporte para Aibo u otros futuros robots o versiones no comercializados todavia.

Hay que tener en cuenta que el propdsito de este proyecto es conseguir que el usuario sea
capaz de crear una personalidad totalmente a su gusto para que el robot la ejecute, dejando
de un lado las posibles decisiones que el robot pudiera tomar por su cuenta y ejecutando
exclusivamente el programa que le instale el usuario.

3.1.3 DSL

El concepto de DSL o Domain-Specific Language (lenguaje especifico de dominio) hace
referencia a todo lenguaje de programacién creado para un problema o situacion especifico. A
diferencia de los lenguajes de propdsito general, que deben servir para crear aplicaciones
variadas (JAVA, C, PHP, etc.), un DSL esta enfocado a una aplicacion determinada.

Las ventajas de utilizar un DSL frente a los lenguajes generales es que se ahorra tiempo de
programacion pues el lenguaje se ajusta mejor a lo que se desea programar y puede ser creado
para que sea mas sencillo y entendible por otras personas. La contrapartida es que crear un
DSL conlleva un coste temporal y aquellos que vayan a utilizarlo necesitaran aprender un
nuevo lenguaje.
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Algunos ejemplos de DSL son LOGO o R. LOGO es un lenguaje creado especificamente para el
ambito educativo, permite sin tener nociones de programacién ir aprendiendo sus
fundamentos, es un lenguaje muy simple porque utiliza palabras del lenguaje natural y su
programacidon es muy intuitiva. R es un lenguaje con licencia GPL creado especificamente para
trabajar con datos estadisticos, disponible para la mayoria de plataformas y con una gran
comunidad que lo respalda

En este proyecto se hace uso de un lenguaje DSL creado especificamente para disefiar la
personalidad de los robots. A través de la interfaz el usuario creard el diagrama
correspondiente que sera grabado en un fichero XML mediante el gestor de personalidades y
que a su vez lo enviard al compilador para que lo use para crear los archivos ejecutables por la
forma de vida escogida. Este DSL es el principal responsable de que en el futuro se puedan
realizar ampliaciones de este proyecto, pues tan sélo sera necesario modificar el compilador
para que se ajuste a las nuevas formas de vida a las que se desea dar soporte.

3.2 Tecnologias

3.2.1 XML

XML o eXtensible Markup Language (lenguaje de marcas extensible) es un metalenguaje
desarrollado por el W3C para almacenar informaciéon de forma estructurada. Originalmente
IBM creé GML (Generalized Markup Language), utilizado para estructurar documentos
técnicos a través de etiquetas. Mas tarde paso a llamarse SGML (Standard Generalized Markup
Language) y acogido por ISO en 1986. SGML no es un lenguaje de marcas sino una
especificacién para la creacidén de otros lenguajes, un lenguaje derivado de SGML es HTML.
HTML tuvo mucho éxito, pero con el tiempo comenzd a mostrar sus limitaciones. La web
albergaba documentos de todo tipo y se usaba HTML para cosas muy diferentes para las que
se habia concebido, los navegadores no eran exigentes con los documentos HTML vy estos eran
demasiado complejos debido a que tenian que mostrar documentos que en muchas ocasiones
contenian errores.

XML surge como una version simplificada de SGML para describir datos, y al igual que este, no
es un lenguaje sino una especificacion. Con esta nueva especificacion el W3C desarrolld
XHTML, que solventaria algunos de los grandes problemas de HTML. Por otra parte XML
empezd a usarse en multitud de dmbitos para el almacenaje y manejo de datos por las
aplicaciones software ya que facilita el intercambio de datos entre sistemas diferentes.

En este proyecto se usan ficheros XML para almacenar la personalidad creada por la
herramienta, estos mismos ficheros XML son la entrada del compilador que generard el
programa para la forma de vida artificial Pleo. La ventaja de usar XML es que es independiente
de la forma de vida a programar y en un futuro facilitard la ampliacién del compilador para que
exporte las secuencias a otras formas de vida diferentes a Pleo con una misma secuencia de
acciones.
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3.2.2 WPF

WPF es una tecnologia desarrollada por Microsoft. Inicialmente liberada como parte de .NET
Framework 3.0 en 2006.

WPF provee un modelo de programacion vista controlador para separar la interfaz de la légica
de negocio, facilitando el trabajo de los disefiadores y programadores que pueden trabajar
paralelamente en una misma aplicacion. La parte de la interfaz se programa mediante XAML y
la l6gica de negocio mediante alguno de los lenguajes de .Net. Los graficos se representan
mediante Direct3D proporcionado graficos mds complejos y temas personalizados. Incorpora
también un conjunto de servicios para Data Binding (enlace de datos) resultando un método
simple para que las aplicaciones trabajen con datos. Otras opciones mejoradas y avanzadas en
WPF se usan en animaciones, plantillas, imdgenes, documentos, texto, anotaciones y efectos
entre otros.

El proyecto se aprovecha de la tecnologia WPF frente a otras por la fuerte separacidn entre la
interfaz y la légica de negocio facilitando la programacién y su posterior modificacién para
futuras ampliaciones. Ademdas WPF ofrece herramientas muy potentes para el disefio de
interfaces.

3.2.3 XAML

XAML o eXtensible Application Markup Language (lenguaje extensible de formato para
aplicaciones) es el lenguaje de formato para la interfaz para WPF. Es un lenguaje declarativo
basado en XML. Su origen es el mismo que el de WPF.

Desarrollado para facilitar la creacién de interfaces de usuario que sean independientes de la
l6gica de negocio de la aplicacion. Su uso normalmente estd ligado a la programacion en la
plataforma .Net, y por ello fue disefiado para soportar las clases y métodos de esta plataforma.
Los archivos XAML pueden ser creados mediante programas de ediciéon de interfaces como
Microsoft Visual Studio o Microsoft Blend, que son capaces de generar dichos archivos
automaticamente.

A continuacidn se muestra, como ejemplo, el trozo de cédigo necesario para declarar un botén
visualmente en XAML.

<Canvas xmlns="http://schemas.microsoft.com/client/2007"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml" >
<Button Content="Pulsame"/>
</Canvas>

La utilizacion de XAML en estos entornos no es obligatoria, pues todo lo expresado en XAML
puede ser programado mediante C#, pero aumentando con ello la complejidad de los
programas. Se usa XAML en este proyecto para crear las interfaces de usuario necesarias para
la interaccion.
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3.3 Herramientas

3.3.1 PLEO

Pleo es un robot fabricado por la empresa Ugobe presentando en 2006. En junio de 2009 Jetta
Company Limited adquirié los derechos de Pleo aprovechando la bancarrota de Ugobe. Tiene
la apariencia de un Camarasaurio de corta edad y desde su nacimiento es capaz de desarrollar
una personalidad Unica gracias a su inteligencia artificial. También es posible descargar
diferentes personalidades e instalarselas a través de una tarjeta SD. En el desarrollo de Pleo,
Ugobe tomod nota de los sistemas bioldgicos y neuroldgicos del Camarasaurus, y re-interpreté
estos elementos mediante hardware y software.

El hardware de Pleo consiste en:

e 2 ARM7 CPUs. 1 en la cabeza para la cdmara, micréfono, IRs y los sensores de la
cabezay cuello. 1 en el cuerpo para los sensores, motores y la capa de alto nivel.

e 14 motores. 2 por pierna, 1 en el torso, 2 en la cola, 2 en el cuelloy 1 en la
cabeza.

e 8sensores de tacto. 1 por pierna, 2 en la espalda, 1 en la cabeza y 1 en el cuello.

e 4interruptores de pie. 1 en cada pierna.

e 1 puerto IR. Para la comunicacion con otros Pleo y futuras formas de vida.

e 1linterruptor IR en la boca. Para detectar objetos y la hoja.

e 1 sensor de orientacidn. Para saber la posicion de Pleo.

e 1 sensor de deteccion de batido. Para detectar cuando se bate a Pleo.

e 2 micréfonos.

e 1cadmara.

e 1 puerto USBy 1 bateria.

Script (PM [in PAWN]) Content (PM [Media])
Sensor Drive Behavior Motions Sounds Motion/Sound
Scripts Scripts Scripts Gommands
Mid Level (Life OS [in C])
Animation Attention Drive Moator Property Script Sensor Sound
System System System  System System System System System
Low Level (Life OS [in C])
Sensor System Power State
Battery Level
Motor Sound i Motor Status File I1O
Light  Sound Sound IR Send/Recel
Cola Rlaiback Level Loudness Direction UisL heﬂl;ums;;euve (=2l
Pleo Hardware
Main ARM7 (Atmel) Secondary ARM7 (NXP)
Motors ~ Touch  Power/ USB/ Camera  gound | Data SD
(Toshiba)  (Qprox) Batt Serial OV6650 Input Flash Card

{Omnivision camera)

Figura 3.5 Componentes PLEO
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En la Figura anterior se muestra las partes que constituyen el sistema operativo de Pleo, el Life

0S, que lleva implementando en su firmware.

NOTE:
- Head motor controls both the eyes and the mouth.
= Full eye extension opens mouth.
- Mouth cannot be open while eyes are shut.

Version 1.0
©2008 UGOBE, Inc.

Figura 3.6 Pleo y los dngulos de movimiento de las articulaciones

En la anterior imagen se puede ver el aspecto de Pleo y los posibles movimientos con los
angulos de estos. Se trata del documento aportado por Ugobe.

En el presente proyecto Pleo es la forma de vida artificial para la que se creara inicialmente la
herramienta utilizando su ranura SD. Se ha elegido este robot por diversas razones,
principalmente por haber tenido bastante éxito y por lo tanto estar muy extendido. La
documentacion aportada por Ugobe también es un punto a favor pues todo estd
perfectamente documentado facilitando y animando a la creacidn de aplicaciones por parte de
los usuarios. Por esta razdn existe una gran comunidad de personas que comparten su aficion
a Pleo y sus conocimientos programandolo. El aspecto de Pleo también juega a su favor pues
es mas agradable que otras posibles opciones como AIBO.

Cabe destacar que el magazine Slate, hizo una prueba entre varios robots de este tipo y el
Unico que convencioé a los editores fue Pleo resultando el mas natural y convincente de los

evaluados
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3.3.2 PDK

PDK, o Pleo Developers Kit (kit para desarrolladores de Pleo), es un conjunto de herramientas
liberadas por Ugobe para facilitar a los desarrolladores el acceso a la API de Pleo incentivando
asi el desarrollo de aplicaciones de terceros para la programacion de Pleo.

Este kit estd compuesto por:
e Compilador de PAWN.
e Ficheros de recursos (sonidos, animaciones, etc.)
e Documentacién para programadores.
e Ejemplos de aplicaciones para Pleo.
e Modelos en 3D de Pleo.

Un proyecto para Pleo consistira en la compilacién de varios ficheros resultando uno solo que
se guardard en la tarjeta SD de Pleo para su posterior ejecucion en el siguiente reinicio.

Commands

Scripts

Sounds Properties
Resource

File
(.URF)

Figura 3.7 Recursos de un proyecto

Todos los recursos se definen en un archivo UPF como el siguiente:

<Ugobe project name="Prueba">

<options>
<set name="top" value="../.." />
<include value="./include:${top}/include" />
<tools>
<pawn value="pawncc %$i -V2048 -02 -S64 -v2 -C- %I TARGET=100 -o%o" />
</tools>
<directories>

<pbuild value="build" />
<include value="include" />
</directories>
<sound adpcm="true" />
<motion version="3" />
<folders />
</options>
<set-default name="MEDIA" value="media" />
<set name="SOUNDS" value="${MEDIA}/sounds" />
<set name="MOTIONS" value="${MEDIA}/motions" />
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-______________________________________________________________________________________________________________________________=

<set name="SCRIPTS" value="${MEDIA}/scripts" />
<resources>

<!-- Sounds -->

<!-- Motions -->

<!-- Scripts -->

<script path="sensors.p" />
</resources>

</Ugobe_project>

En este archivo ademas se establecen las rutas por defecto donde el compilador ha de buscar
los recursos e incluyo una linea con los parametros a pasarle al compilador a la hora de hacer
la llamada. En estos parametros se incluyen opciones como la version de la forma de vida para
la que se va a compilar.

Ademds de este archivo UPF es necesario, como minimo, un archivo con las érdenes. En el
anterior ejemplo se puede ver como se ha declarado un script y el nombre de sensors.p, este
archivo debe estar escrito en PAWN para que el compilador lo entienda, un ejemplo de dicho
archivo se encuentra en la parte de PAWN de este mismo capitulo.

Estos archivos se pasan al compilador del PDK que devolvera un archivo ejecutable por Pleo,
un archivo URF.

El PDK es una de las partes mds importantes del proyecto, porque se usard su compilador para
procesar los ficheros que deben ser ejecutados en Pleo. Como este Kit se distribuye
conjuntamente con un gran numero de recursos (sonidos, animaciones, etc.) se aprovecharan
algunos de estos para afiadirlos a la herramienta, ampliando el nimero de posibilidades.

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Aspectos Tedricos | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en
DSLs: PleoProg

3.4 Notaciones

3.4.1 UML

UML o Unified Modeling Language (lenguaje unificado de modelado) es un lenguaje grafico de
modelado estandar para describir la construccion y funcionamiento de un sistema. En 1997 se
presento la version 1.1 y se adopto por la OMG (Object Management Group). 2005 fue el afio
en el que ISO aprobdé UML como estandar en su version 1.4.2.

UML hace uso de diferentes tipos de diagramas. Los diagramas pueden ser de estructura,
comportamiento o interaccién. Segun lo que se vaya a representar y como se quiera mostrar
se elige alguno de los diagramas de esas categorias. Los diagramas de estructuras se centran
en mostrar los elementos que deben existir en el sistema, los de comportamiento que debe
suceder y los de interaccidén que representa el flujo de control y datos.

La versidon que utilizada para este proyecto es la 2.0 y serd usada durante el desarrollo del
proyecto. A lo largo de esta documentacion se presentaran los diagramas realizados.

3.4.2 Métrica 3

Meétrica es una metodologia para la planificacidn, desarrollo y mantenimiento de los sistemas
informaticos. Ofrece a las Organizaciones un instrumento util para la sistematizacion de las
actividades que dan soporte al ciclo de vida del software. Estd promovida por el Ministerio de
Administraciones Publicas de Espafia. Esta basada en el modelo de procesos del ciclo de vida
de desarrollo ISO/IEC 12207.

Los objetivos de Métrica son proporcionar o definir Sistemas de Informaciéon que ayuden a
conseguir los fines de la Organizacién mediante la definicién de un marco estratégico para el
desarrollo de los mismos, dotar a la Organizacion de productos software que satisfagan las
necesidades de los usuarios dando una mayor importancia al analisis de requisitos, mejorar la
productividad de los departamos de Sistemas y Tecnologias de la Informacion y las
Comunicaciones, facilitar la comunicacion y entendimiento entre los distintos participantes en
la produccién de software a lo largo del ciclo de vida del proyecto, facilitar la operacion,
mantenimiento y uso de los productos software obtenidos.

En este proyecto se hace uso de Métrica en su versidn 3 de forma adaptada, conservando solo
los apartados que se consideran mds adecuados para este.
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Capitulo 4. Planificacion del
Proyecto y Resumen de
Presupuestos

4.1 Planificacion

En esta planificacién se muestran varias actividades y tareas a desarrollar para la buena
ejecuciéon del proyecto. Las tareas principales son Investigacion, Analisis, Disefio,
Implementacion, Pruebas y Documentacion.

La mayor parte de la investigacidn tiene lugar al principio del desarrollo de proyecto, para
formarse una idea de lo que se tiene entre manos y la complejidad del proyecto. Para elaborar
este proyecto se ha tenido que investigar sobre robdtica, formas de vida artificiales, PLEO,
alternativas en el mercado, C#, WPF y disefio de interfaces con WPF y XAML. En este proyecto
la parte de la investigacion tiene un gran peso debido a los conocimientos especificos
necesarios para realizarlo.

El analisis tiene como objetivo delimitar qué se va a realizar y en este caso las tareas
principales que se llevaran a cabo son la definicién del sistema, la especificacidn de requisitos,
diagrama de clases inicial, casos de uso y un disefo de interfaz previo.

Al finalizar la fase de analisis hay un hito para comprobar el desarrollo del proyecto y del
progreso en cada una de las etapas.

El diseifio aporta respuesta a cémo desarrollar el proyecto. En este caso, las principales tareas
seran la de disefo de arquitectura de la herramienta y disefio de la interfaz. La interfaz tiene
una gran importancia dado que la herramienta esta destinada a todo tipo de personas.

Al finalizar el disefio hay otro hito para comprobar el progreso.

La implementacion es la construccidon de la herramienta y que tiene un gran peso temporal
pues debe tener en cuenta todos los aspectos anteriores para su desarrollo.

Las pruebas es una de las ultimas fases y consiste en la ejecucidn de diferentes pruebas para
comprobar si satisface todo lo desarrollado en el analisis y disefio.

La documentacion es un proceso que se realiza paralelamente a las anteriores tareas.

Por ultimo el fin de proyecto es el ultimo hito.
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Figura 4.1 Diagrama de Gantt
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4.2 Resumen del Presupuesto

A continuacidn se muestra un resumen del presupuesto.

item Concepto Horas Precio Unitario Total
0 Investigacion 180 30,00 € 5.400,00 €
1 Anilisis 58 40,00 € 2.320,00 €
2 Disefo 28 40,00 € 1.120,00 €
3 Implementacion 78 20,00 € 1.560,00 €
4 Pruebas 20 20,00 € 400,00 €
item Concepto Unidades Precio Unitario Total
5 Pleo 2 300,00 € 600,00 €
6 Bateria extra 1 50,00 € 50,00 €
Subtotal 11.450,00 €
IVA (18%) 2.061,00 €
TOTAL 13.511,00 €

Figura 4.2 Resumen de presupuesto

Los gastos de cada uno de los conceptos se pueden ver graficamente en el siguiente grafico
circular.

Gasto (€)

H Investigacion

M Analisis

M Disefio

H Implementacién
W Pruebas

W Pleo

m Bateria extra

Figura 4.3 Grdfico circular con el gasto por items
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Capitulo 5. Analisis

5.1 Definicion del Sistema

5.1.1 Determinacion del Alcance del Sistema

La herramienta de programacion que se va a desarrollar pretende crear un entorno simple que
facilite la programacién de la forma de vida artificial a usuarios con escasos conocimientos
tecnolégicos. Esta herramienta estard compuesta por dos partes fundamentales: el médulo de
programacion y el compilador. El médulo de programacidén es la parte visual de la herramienta
pues proporciona una interfaz y un area de trabajo en el que se crearan los programas, dentro
de este mddulo distinguimos otros dos sistemas, la interfaz y la personalidad. El compilador
serd el que traduzca el programa para la forma de vida pertinente.

La herramienta permitird la creacion desde el principio de una personalidad que
posteriormente se podrd almacenar, descartar o instalar en la forma de vida artificial. En el
caso de que se almacene se podrd abrir para su posterior edicién en otro momento o para
instalar dicho fichero en un nuevo robot.

El proceso de instalacién conlleva ejecutar el compilado y la posterior accién de mover el
archivo compilado a la ubicacion deseada, idealmente una tarjeta SD que serd la que se inserte
en el robot.

Las posibles acciones disponibles que se podran utilizar para la creacién de los programas que
ejecutard el robot estan limitadas por las posibilidades que este ofrezca, en este caso Pleo. Las
acciones disponibles son principalmente, entre otras, los movimientos de cada una de las
extremidades con un angulo determinado, la grabaciéon y reproduccién de sonidos, la toma de
imagenes y la reproduccién de animaciones. Ademas cada una de estas acciones podra estar
basada en decisiones o deteccion de eventos. Las decisiones que se tomen para un
comportamiento u otro estaran basadas en elementos exteriores, tales como deteccion de
obstaculos o huecos. También una accién se podra programar en caso de que ocurra un
evento concreto, como pudiera ser la deteccién de un toque en la piel del robot o la deteccion
de un sonido. Ademas de estos condicionantes para ejecutar una accidn existen otros, como el
tiempo de inactividad.

El usuario tendra la posibilidad de crear totalmente una personalidad a su gusto y también
podra elegir algunas de las acciones preestablecidas que se muestran en la herramienta.
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5.2 Requisitos del Sistema

5.2.1

5.2.1.1 Requisitos Funcionales

Obtencion de los Requisitos del Sistema

Caddigo Nombre Requisito Descripcidn del Requisito
- I —
R1.1.1.1 Insertar Orden Animacién Se, o.Iebe insertar la orden de movimiento
eligiendo entre los predefinidos
ar | —
R1.1.1.2 Editar Orden Animacién Se debe editar la orden de movimiento
eligiendo entre los predefinidos
. . ., Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.1.3 Eliminar Orden Animacién .
predefinido
R1.1.2.1 Insertar Movimiento Ojos Se debe insertar la orden de movimiento Ojos
R1.1.2.2 Editar Movimiento Ojos Se debe editar la orden de movimiento Ojos
R1.1.2.3 Eliminar Movimiento Ojos Se debe eliminar la orden de movimiento Ojos
Insertar Movimiento Cadera | Se debe insertar la orden de movimiento
R1.1.3.1.1
Derecha Cadera Derecha
Editar Movimiento Cadera Se debe editar la orden de movimiento Cadera
R1.1.3.1.2
Derecha Derecha
Eliminar Movimiento Cadera | Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.3.1.3
Derecha Cadera Derecha
Insertar Movimiento Cadera | Se debe insertar la orden de movimiento
R1.1.3.2.1 . .
Izquierda Cadera lzquierda
R113.2.2 Editar Movimiento Cadera Se debe editar la orden de movimiento Cadera
e Izquierda Izquierda
Eliminar Movimiento Cadera | Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.3.2.3 . .
Izquierda Cadera lzquierda
Insertar Movimiento Codo Se debe insertar la orden de movimiento Codo
R1.14.1.1
Derecho Derecho
Editar Movimiento Codo Se debe editar la orden de movimiento Codo
R1.1.4.1.2
Derecho Derecho
Eliminar Movimiento Codo Se debe eliminar la orden de movimiento Codo
R1.1.4.1.3
Derecho Derecho
R1.1.4.2.1 Insertar Movimiento Codo Se debe insertar la orden de movimiento Codo
D Izquierdo Izquierdo
Editar Movimiento Codo Se debe editar la orden de movimiento Codo
R1.1.4.2.2 . .
lzquierdo lzquierdo
R1.1.4.23 Eliminar Movimiento Codo Se debe eliminar la orden de movimiento Codo
D Izquierdo Izquierdo
R1.15.1 Insertar Movimiento Cola Se debe insertar la orden de movimiento Cola
R Horizontalmente Horizontalmente
R1.1.5.2 Editar Movimiento Cola Se debe editar la orden de movimiento Cola
R Horizontalmente Horizontalmente
R1.15.3 Eliminar Movimiento Cola Se debe eliminar la orden de movimiento Cola
R Horizontalmente Horizontalmente
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Insertar Movimiento Cola

Se debe insertar la orden de movimiento Cola

R1.1.6.1 Verticalmente Verticalmente
R1.1.6.2 Editar Movimiento Cola Se debe editar la orden de movimiento Cola
B Verticalmente Verticalmente
R116.3 Eliminar Movimiento Cola Se debe eliminar la orden de movimiento Cola
B Verticalmente Verticalmente
R1.1.7.1 Insertar Movimiento Cuello | Se debe insertar la orden de movimiento Cuello
B Verticalmente Verticalmente
R1.1.7.2 Editar Movimiento Cuello Se debe editar la orden de movimiento Cuello
B Verticalmente Verticalmente
R11.73 Eliminar Movimiento Cuello | Se debe eliminar la orden de movimiento Cuello
B Verticalmente Verticalmente
R11.8.1 Insertar Movimiento Cuello | Se debe insertar la orden de movimiento Cuello
B Horizontalmente Horizontalmente
R1.1.8.2 Editar Movimiento Cuello Se debe editar la orden de movimiento Cuello
B Horizontalmente Horizontalmente
R11.8.3 Eliminar Movimiento Cuello | Se debe eliminar la orden de movimiento Cuello
B Horizontalmente Horizontalmente
R11.91.1 Insertar Movimiento Se debe insertar la orden de movimiento
R Hombro Derecho Hombro Derecho
; — H —
R1.1.9.1.2 Editar Movimiento Hombro Se debe editar la orden de movimiento Hombro
Derecho
R11.913 Eliminar Movimiento Se debe eliminar la orden de movimiento
R Hombro Derecho Hombro Derecho
Insertar Movimiento Se debe insertar la orden de movimiento
R1.1.9.2.1 . .
Hombro Izquierdo Hombro Izquierdo
R1.1.9.2.2 Editar Movimiento Hombro | Se debe editar la orden de movimiento Hombro
D Izquierdo Izquierdo
Eliminar Movimiento Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.9.2.3 . )
Hombro Izquierdo Hombro Izquierdo
Insertar Movimiento Rodilla | Se debe insertar la orden de movimiento Rodilla
R1.1.10.1.1
Derecha Derecha
Editar Movimiento Rodilla Se debe editar la orden de movimiento Rodilla
R1.1.10.1.2
Derecha Derecha
Eliminar Movimiento Rodilla | Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.10.1.3 .
Derecha Rodilla Derecha
Insertar Movimiento Rodilla | Se debe insertar la orden de movimiento Rodilla
R1.1.10.2.1 ) .
Izquierda lzquierda
Editar Movimiento Rodilla Se debe editar la orden de movimiento Rodilla
R1.1.10.2.2 ) .
Izquierda lzquierda
Eliminar Movimiento Rodilla | Se debe eliminar la orden de movimiento
R1.1.10.2.3 . . .
Izquierda Rodilla Izquierda
R1.1.11.1 Insertar Movimiento Torso Se debe insertar la orden de movimiento Torso
R1.1.11.2 Editar Movimiento Torso Se debe editar la orden de movimiento Torso
R1.1.11.3 Eliminar Movimiento Torso Se debe eliminar la orden de movimiento Torso
R1.2.1.1.1 Insertar Evento Tactil Se debe insertar el evento tactil Cabeza
Cabeza
R1.2.1.1.2 E!E‘;:gr Evento Tactil Se debe eliminar el evento tactil Cabeza
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R1.2.1.2.1 Insert.:z\r Evento Tactil Se debe insertar el evento tactil Mentdn
Mentén
Elimi E Tactil .. L . ,
R1.2.1.2.2 |m|n,ar vento facti Se debe eliminar el evento tactil Mentdn
Menton
Insertar Evento Tactil . L ..
R1.2.1.3.1 sertar Evento Tactl Se debe insertar el evento tactil Espalda
Espalda
Eliminar Evento Tactil L. . L
R1.2.1.3.2 Iminar Evento Tacti Se debe eliminar el evento tactil Espalda
Espalda
R1.2.1.4.1 Insertar Evento Tactil Cuello | Se debe insertar el evento tactil Cuello
R1.2.1.4.2 Eliminar Evento Tactil Cuello | Se debe eliminar el evento téctil Cuello
Insertar Evento Tactil Pata Se debe insertar el evento tactil Pata Delantera
R1.2.1.5.1.1
Delantera Derecha Derecha
Eliminar Evento Tactil Pata Se debe eliminar el evento tactil Pata Delantera
R1.2.1.5.1.2
Delantera Derecha Derecha
Insertar Evento Tactil Pata Se debe insertar el evento tactil Pata Delantera
R1.2.1.5.2.1 . .
Delantera Izquierda Izquierda
Eliminar Evento Tactil Pata Se debe eliminar el evento tactil Pata Delantera
R1.2.1.5.2.2 . .
Delantera Izquierda Izquierda
Insertar Evento Tactil Pata Se debe insertar el evento tactil Pata Trasera
R1.2.1.5.3.1
Trasera Derecha Derecha
Eliminar Evento Tactil Pata Se debe eliminar el evento tactil Pata Trasera
R1.2.1.5.3.2
Trasera Derecha Derecha
Insertar Evento Tactil Pata Se debe insertar el evento tactil Pata Trasera
R1.2.1.54.1 . .
Trasera lzquierda Izquierda
Eliminar Evento Tactil Pata Se debe eliminar el evento tactil Pata Trasera
R1.2.1.5.4.2 . .
Trasera lzquierda Izquierda
R1.2.2.11 Insertar Evento Interruptor | Se debe insertar el evento de pulsacidn de
D Pata Delantera Derecha interruptor Pata Delantera Derecha
R1.2.2.12 Eliminar Evento Interruptor | Se debe eliminar el evento de pulsacidn de
D Pata Delantera Derecha interruptor Pata Delantera Derecha
R1.2.22.1 Insertar Evento Interruptor | Se debe insertar el evento de pulsacidn de
D Pata Delantera lzquierda interruptor Pata Delantera Izquierda
R1.2.229 Eliminar Evento Interruptor | Se debe eliminar el evento de pulsacidn de
DR Pata Delantera lzquierda interruptor Pata Delantera Izquierda
R12231 Insertar Evento Interruptor | Se debe insertar el evento de pulsacidn de
e Pata Trasera Derecha interruptor Pata Trasera Derecha
R12.2.3.2 Eliminar Evento Interruptor | Se debe eliminar el evento de pulsacidn de
e Pata Trasera Derecha interruptor Pata Trasera Derecha
R1.2.2.4.1 Insertar Evento Interruptor | Se debe insertar el evento de pulsacién de
e Pata Trasera lzquierda interruptor Pata Trasera Izquierda
Eliminar Evento Interruptor | Se debe eliminar el evento de pulsacidn de
R1.2.2.4.2 . . .
Pata Trasera lzquierda interruptor Pata Trasera lzquierda
, Se debe insertar el evento de deteccion de
R1.2.3.1 Insertar Evento Obstaculo .
obstaculo
3 Se debe eliminar el evento de deteccién de
R1.2.3.2 Eliminar Evento Obstaculo N P: © elmin
obstaculo
R1.2.4.1 Insertar Evento Filo Se debe insertar el evento de deteccion de filo
R1.2.4.2 Eliminar Evento Filo Se debe editar el evento de deteccion de filo
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R1.2.5.1 Insertar Evento Sonido Se o!ebe insertar el evento de deteccién de
sonido
R12.5.2 Eliminar Evento Sonido Se d‘ebe eliminar el evento de deteccion de
sonido
R1.2.6.1 Insertar Evento Posado Se debe insertar el evento deteccién posado
R1.2.6.2 Eliminar Evento Posado Se debe eliminar el evento de deteccidén posado
. Se debei tar el to de deteccién d
R1.2.7.1 Insertar Evento Agitado e. Ebe Insertar el evento de deteccion de
agitado
. . Se debe elimi I to de deteccién d
R1.2.7.2 Eliminar Evento Agitado e' ebe eliminar ¢l evento de deteccion de
agitado
R12.8.1 Insertar Evento Abuso Se debe insertar el evento de deteccion de
abuso
R12.8.2 Eliminar Evento Abuso Se debe eliminar el evento de deteccidn de
abuso
R12.91 Insertar Evento Alzado Se debe insertar el evento de deteccién de
alzado
R12.92 Eliminar Evento Alzado Se debe eliminar el evento de deteccién de
alzado
. Se debe insertar el evento de deteccién de
R1.2.10.1 Insertar Evento Objeto Boca . ! v !
objeto en la boca
limi I =
R1.2.10.2 Eliminar Evento Objeto Boca | >¢ JP€ eliminar el evento de deteccion de
objeto en la boca
Insertar Evento Variacion Se debe insertar el evento de deteccién de
R1.2.11.1 e e g . .
Luz cambio significativo de niveles de luz
Eliminar Evento Variacion Se debe eliminar el evento de deteccién de
R1.2.11.2 e g . .
Luz cambio significativo de niveles de luz
R1.2.12.1 Insertar Evento Boton Wake | Se debe insertar el evento de pulsacidn del
e Up boton wake up
R1.2.12.2 Eliminar Evento Botdn Wake | Se debe eliminar el evento de pulsacidn del
e Up boton wake up
Insertar Evento Deteccidn Se debe insertar el evento de deteccién de otro
R1.2.13.1
de Pleo Pleo
Eliminar Evento Deteccion Se debe eliminar el evento de deteccién de otro
R1.2.13.2
de Pleo Pleo
R1.2.14.1 Insertar Evento Encendido Se debe insertar el evento de Encendido
R1.2.14.2 Eliminar Evento Encendido Se debe eliminar el evento Encendido
R1.3.1 Insertar Posicién Neutra Se debe insertar la orden de posicidn neutra
R1.3.2 Eliminar Posicidon Neutra Se debe eliminar la orden de posicion neutra
R14.1 Insertar Captura Imagen 'Se debe insertar la orden de captura de una
imagen
Se debe editar | dend turad
R1.4.2 Editar Captura Imagen 'e ebe editara orden de captura de una
imagen
R14.3 Eliminar Captura Imagen 'Se debe eliminar la orden de captura de una
imagen
R1.5.1 Insertar Captura Sonido Se debe insertar la orden de captura de sonido
R1.5.2 Editar Captura Sonido Se debe editar la orden de captura de sonido
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R1.5.3 Eliminar Captura Sonido Se debe eliminar la orden de captura de sonido
Insertar Reproduccion Se debe insertar la orden de reproduccidn de
R1.6.1 . )
Sonido sonido
R1.6.2 Editar Reproduccion Sonido Se d.ebe editar la orden de reproduccion de
sonido
Eliminar Reproduccion Se debe eliminar la orden de reproduccién de
R1.6.3 . )
Sonido sonido
R1.7.1 Insertar Tiempo Espera Se debe insertar la orden de tiempo en espera
R1.7.2 Editar Tiempo Espera Se debe editar la orden de tiempo en espera
R1.7.3 Eliminar Tiempo Espera Se debe eliminar la orden de tiempo en espera
Se debe aumentar el turno de la accién
R2.1 Aumentar turno

seleccionada
Se debe disminuir el turno de la accion

R2.2 Disminuir turno .
seleccionada

R3.1 Nueva Personalidad Se debe abrir un nuevo proyecto vacio

R3.2 Guardar Personalidad Se debe salvar la personalidad actual

T ;

R3.3 Cargar Personalidad Se debe cargar una personalidad previamente
guardada

RA1 Compilar Se debe_comp|lar para que la forma de vida
pueda ejecutar el programa

R4 indicar Forma de Vida Se del.oe indicar para que forma de vidase va a
compilar el programa

R4.3 Indicar Version Se debe indicar la version de la forma de vida

RAA Indicar Ruta S(.a debe indicar la ruta donde se guardara el
ejecutable

RS.1 Editar Preferencias Se depen editar y almacenar las preferencias del
usuario

RS.2 Salvar LOG Se debe editar y almacenar si se desea guardar
el log del compilado
Se debe editar y almacenar la ruta donde se

R5.3 Ruta LOG . .

uta guardara el archivo de LOG
R6 Mostrar Ayuda Proporciona Ayuda al usuario cuando la solicite

5.2.1.2 Requisitos No Funcionales

5.2.1.2.1 Requisitos de Interfaz

La interfaz debe ser muy sencilla e intuitiva para cualquier tipo de usuario, experto o no, que la
utilice. No deberd presentar ninguna ambigiliedad en sus controles y su presentacién debera
de verse de forma similar en diferentes sistemas.

La interfaz deberad evitar errores en la programacién para que no se propaguen dando
coherencia a todo el proceso.
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Estard disefiada siguiendo las directrices generales para disefio de interfaces referidas a la
accesibilidad, buena estética, etc.

5.2.1.2.2 Requisitos de Usuario

No es necesario que el usuario que utilice la herramienta posea conocimientos especiales, un
nifio con escasos conocimientos informdticos podrd trabajar con la herramienta. Se
proporcionard una pequefia guia o ayuda para orientar los pasos basicos en la herramienta.

Lo Unico que se debe conocer son las funciones disponibles de la forma de vida a programar y
sus caracteristicas para adecuar el diagrama que se realice.

5.2.1.2.3 Requisitos Tecnoldgicos

Para ejecutar la herramienta es necesario un computador con los siguientes requisitos:
e Sistema Operativo Windows con .NET Framework instalado (Versién 4)
e Espacio suficiente en el disco duro para guardar los archivos
e Entrada para tarjetas SD o un lector USB de tarjetas.

e Kit de desarrollo de la forma de vida artificial que se use.

Ademas para ejecutar la aplicacion que se desarrolle serd necesaria una forma de vida
artificial, en este caso Pleo, a la que se pueda insertar la tarjeta con el programa desarrollado.

5.2.2 Identificacion de Actores del Sistema

Inicialmente solo se contempla un tipo de usuario, que sera el que utilice la herramienta.

5.2.2.1 Actor 1: Usuario

Es el usuario que trabaja con la herramienta creando los diagramas que posteriormente se
compilaran e instalaran en la forma de vida artificial.

Tiene la posibilidad de insertar, editar o eliminar todo tipo de acciones sin ninguna restriccion.

5.2.3 Especificacion de Casos de Uso

A continuacién se muestran los diagramas de casos de uso, por su elevado numero se
mostraran en diagramas separados y ordenados por categorias.

La siguiente figura muestra el modelo de casos de uso para insertar la orden de movimientos
predefinidos.

A continuacion se muestran los diagramas de casos de uso de los movimientos de
articulaciones que se han separado debido al nimero de drdenes existentes.
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uc Modele de casos de usn/

Insertar Animacicn

Usuaric

Eliminar Animacicn

Figura 5.1 Casos de uso de animaciones

uc Modele de casos de I.IED/

Ojos Torso

Insertar Mow. Ojos Editar Mov. Ojos Insertar Mow. Torso Editar Mow. Torso

Eliminar Mow. Ojos Eliminar Mow. Torso

4 Usuario
’

L

™
"

Q

Cola Horinzontal

Insertar Mow. Cola
Horiz.

Horiz.

Eliminar Mow. Cola
Horiz.

Editar Mow. Cola

Cola Vertical

Insertar Mow. Cola
Vert.

Editar Mow. Cela Vert.

Eliminar Mow. Cola Vert.

Figura 5.2 Casos de uso movimientos articulaciones |
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uc Modele de casos de uso ;

Caders Derecha Cadera lzquierda

nsertar Mow. Cadera Editar Mow. Cadera
Derecha Derecha

Editar Mow. Cadera

Insertar Mow. Cadera

lzquierda lzquierda

Eliminar Mow. Cadera
lzquierda

Eliminar Mow. Cadera
Derecha

Usuario

Figura 5.3 Casos de uso de movimientos articulaciones Il

A continuacién los movimientos de cuello (vert. y horiz.) y hombro (derecho e izquierdo). El
hombro se corresponde con la articulacion superior de las patas delanteras.

uc Modele de casos de usn/

Cuello Verticalmente Cuello Horizontalmente

Editar Mow. Cuello
Vert.

Insertar Mow. Cuello Editar Mow. Cuello

Insertar Mow. Cuello
Vert.

Eliminar Mow. Cuello
Vert.

Hombro Derecheo Hombro lzquierdo

Editar Mowv. Hombro
Derecho

Editar Mow. Hombro
lzquierdo

Insertar Mow. Hombro
lzquierdo

Insertar Mow. Hombro
Derecho

Eliminar Mov. Hombro
Derecho

Eliminar Mow. Hombro
Derecho

Figura 5.4 Casos de uso de movimientos articulaciones Il
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En el siguiente diagrama se representan las 6rdenes de movimiento de rodilla derecha, rodilla
izquierda, codo derecho y codo izquierdo. La rodilla se corresponde con las articulaciones
inferiores de las patas traseras. El codo se corresponde con las articulaciones inferiores de las
patas delanteras.

uc Modele de casos de u5|:|-/

Rodilla Derecha Rodilla lzguierda

Editar Mowv. Rodilla
lzquierda

nsertar Mow. Rodilla
lzquierda

nsertar Mow. Rodilla
Derecha

Editar Mow. Rodilla
Derecha

Eliminar Mow. Rodilla
lzquierda

Eliminar Mow. Rodilla
Derecha

Codo Derecho Codo lzquierdo

Insertar Mow. Codo Editar Mowv. Codo Insertar Mow. Codo Editar Mow. Codo
Derecho Derecho lzquierdo lzquierdo

Eliminar Mow. Codo Eliminar Mow. Codo
Derecho lzquierdo

Figura 5.5 Casos de uso de movimientos articulaciones IV

En los siguientes diagramas se muestran los casos de uso de las operaciones con los eventos.

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Andlisis | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs:

PleoProg

A continuacion casos de uso de los eventos tactiles.

uc Eventos Tactiles /

Insertar Ewv. Tactil
Cabeza

Cabezs

Eliminar Ev. Tactil
Cabeza

Insertar Ewv. Tactil
Mentan

Mentan

Eliminar Ev. Tactil
Mentdn

Insertar Ev. Tactil
Espalda

Espalda

Eliminar Ev. Tactil
Espalda

Insertar Ev. Tactil

Cuello

Cuello

Eliminar Ev. Tactil
Cuello

Figura 5.6 Casos de uso de eventos |

Debajo, diagrama de casos de uso de los eventos tactiles de las extremidades

uc Eventos Tactiles Extremidades /J

Fata Delantera Derecha Fata Delantera lzquierda

liminar Ev. Tactil Pata
Delantera lzquierda

nsertar Ev. Tactil Pata
Delantera lzquierda

liminar Ev. Tactil Pata
Delantera Derecha

nsertar Ev. Tactil Pata
Celantera Derecha

Pata Trasera Derecha Pata Trasers lzquierda

nsertar Ev. Tactil Pata liminar Ev. Tactil Pata

Trasera lzquierda

liminar Ev. Tactil Pata
Trasera Derecha

nsertar Ev. Tactil Pata

Trasera Derecha Trasera lzquierda

Figura 5.7 Casos de uso de eventos Il
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El siguiente diagrama muestra los casos de uso para los eventos de deteccidon se obstaculos,

filos y sonidos.

uc Eventos 1l

Obstaculo

Insertar Ev. Deteccion
Filo Editar Ev. Deteccion Filo

Insertar Ev. Deteccion Editar Ev. Deteccitn

DObstaculo

Obstaculo

Sonido

Insertar Ev. Deteccion Editar Ev. Deteccion

'_,__—-—-—-[::-3 Sonido

Sonido

Usuaric

Figura 5.8 Casos de uso de eventos Il
Cada pata posee un interruptor de pie y los eventos estdn representados en el siguiente

diagrama.

uc Ewventos Interruptores /J
FPata Delantera lzguierds

Pata Delanters Derecha

Insertar Ev. Interruptor Eliminar Ew. Interruptor
Pata Delantera lzquierda

liminar Ev. Interruptor
Pata Delantera lzquierda

nsertar Ev. Interruptor
'ata Delantera Derecha 'ata Delantera Derecha

Pata Trasera lzquisrda

Pata Trasers Derscha
liminar Ev. Interruptor

liminar Ew. Interruptor nsertar Ev. Interruptor
Pata Trasera lzquierda Pata Trasera lzquierda

nsertar Ev. Interruptor
Pata Trasera Derecha Pata Trasera Derecha

Figura 5.9 Casos de uso de eventos IV
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Insertar Ev. Deteccion

liminar Ev. Deteccion

uc Ewventos ;

Agitado

PleoProg

Insertar Ev. Deteccion

Abuso

Abuso

liminar Ev. Deteccion

Abuso

Insertar Ev. Deteccion

Alzado

Alzado

liminar Ev. Deteccion

Alzado

Insertar Ev. Deteccion
Posado

liminar Ev. Deteccion
Posado

Figura 5.10 Casos de uso de eventos V

uc Eventos

Insertar Ev. Deteccion

Objeto Boca

Objeto Boca

liminar Ewv. Deteccign
Objeto Boca

Otre Pleo

- Start

Usuaric -

i -

V4 T

Insertar Ev. Pulsacion

Wiake Up

Boton Wake Up

liminar Ew. Pulsacion Insertar Ev. Deteccign

Wake Up

Variacion Luz

Variacién Luz

liminar Ev. Deteccion
Variacion Luz

Figura 5.11 Casos de uso de las érdenes de eventos VI
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Ademas de los movimientos hay otro tipo de 6rdenes posibles utilizando el hardware de Pleo,
este diagrama representa dichas érdenes.

uc Ordenes

Tiempo Espers Captura Imagen

nsertar Orden Captura
Imagen

Editar Crden Captura
Imagen

Insertar Orden Tiempo
Espera

Editar Crden Tiempo
Espera

liminar Orden Captura
Imagen

liminar Crden Tiempo
Espera

\ s Posicion Neutra

Insertar Orden Posicion Eliminar Orden Posicién
Neutra Neutra

Usuaric

£
¢
£
!

P

Reproducir Sonide Captura Sonido

nsertar Orden Captura
Sonido

Editar Orden Captura
Sonido

Insertar Orden Rep.
Sonido Personalizado

Editar Crden Rep.
Sonido Personalizado

Eliminar Crden
Captura Sonido

Eliminar Orden Rep.
Sonido Personalizado

Figura 5.12 Casos de uso de las otras ordenes
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Las opciones del programa permiten el siguiente diagrama con casos de uso.

uc Opciones Programa /

Turno

Aumentar Turno

Usuario

Archivo

Nuewa Personalidad Guardar Personalidad

Cargar Persocnalidad

Figura 5.13 Casos de uso de ordenes del programa

El compilador tiene los siguientes casos de uso.

uc Compilador -

Usuario

Elegir Forma de Vida

Elegir Version de la
Forma de Vida

Elegir Ruta Destino

Figura 5.14 Caso de uso Compilador
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A continuacién se muestra el caso de uso para las preferencias, editarlas (guardarlas vy

recuperarlas) asi como salvar el log y editar su ruta.

uc Preferencias

Editar Ruta Log

Editar Preferencias

Usuarioc

Figura 5.15 Caso de Uso de Preferencias

Por ultimo el caso de uso de la ayuda.

uc Ayuda

________ = Maostrar Ayuda

Usuario

Figura 5.16 Caso de Uso Ayuda
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Orden Animacién

Descripcion

Insercién de una orden de animacién. El sistema mostrard una ventana para elegir el archivo
de animacion en el equipo. Corresponde con el requisito R1.1.1.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Orden Animacion

Descripcion

El usuario elegird una orden ya insertada y la podra editar para elegir otra animacion.
Corresponde con el requisito R1.1.1.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Orden Animacion

Descripcion

El usuario elegira la orden y la eliminara. Corresponde con el requisito R1.1.1.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Ojos

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de ojos y el sistema le mostrara un didlogo
donde introducir los dngulos de dicho movimiento. Elegira si desea que dicho movimiento sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.2.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Ojos

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de ojos para editar y el sistema le muestra los
valores editables, en este caso los dngulos de movimiento y si desea que sea repetitivo.
Corresponde con el requisito R1.1.2.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Ojos

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de ojos y la borra. Corresponde con el requisito
R1.1.2.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Cadera Derecha

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de cadera derecha y el sistema le mostrara
un didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.3.1.1
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Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cadera Derecha

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cadera derecha para editar y el sistema le

muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea

repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.3.1.1.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cadera Derecha
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cadera derecha y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.3.1.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Cadera lzquierda
Descripcidn

El usuario elige insertar la orden de movimiento de cadera izquierda y el sistema le mostrara
un didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.3.2.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cadera Izquierda
Descripcidn

El usuario elige una orden de movimiento de cadera izquierda para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.3.2.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cadera Izquierda
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cadera izquierda y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.3.2.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Codo Derecho
Descripcién

El usuario elige insertar la orden de movimiento de codo derecho y el sistema le mostrard un
didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.4.1.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Codo Derecho
Descripcién

El usuario elige una orden de movimiento de codo derecho para editar y el sistema le muestra
los valores editables, en este caso los dngulos de movimiento y si desea que sea repetitivo.
Corresponde con el requisito R1.1.4.1.2
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Nombre del Caso de Uso
Eliminar Movimiento Codo Derecho
Descripcion
El usuario elige una orden de movimiento de codo derecho y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.4.1.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Codo Izquierdo
Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de codo izquierdo y el sistema le mostrara un
didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.4.2.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Codo Izquierdo
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de codo izquierdo para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.4.2.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Codo lzquierdo
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de codo izquierdo y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.4.2.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Cola Horizontalmente
Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de cola horizontalmente y el sistema le
mostrara un dialogo donde introducir los dngulos de dicho movimiento. Elegira si desea que
dicho movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.5.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cola Horizontalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cola horizontalmente para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.5.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cola Horizontalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cola horizontalmente y la borra. Corresponde
con el requisito R1.1.5.3
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Cola Verticalmente

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de cola verticalmente y el sistema le

mostrara un didlogo donde introducir los dngulos de dicho movimiento. Elegira si desea que

dicho movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.6.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cola Verticalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cola verticalmente para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.6.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cola Verticalmente
Descripcidn

El usuario elige una orden de movimiento de cola verticalmente y la borra. Corresponde con
el requisito R1.1.6.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Cuello Verticalmente
Descripcidn

El usuario elige insertar la orden de movimiento de cuello verticalmente y el sistema le
mostrara un didlogo donde introducir los dangulos de dicho movimiento. Elegira si desea que
dicho movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.7.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cuello Verticalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cuello verticalmente para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.7.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cuello Verticalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cuello verticalmente y la borra. Corresponde con
el requisito R1.1.7.3
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Insertar Movimiento Cuello Horizontalmente
Descripcion
El usuario elige insertar la orden de movimiento de cuello horizontalmente y el sistema le
mostrara un didlogo donde introducir los dngulos de dicho movimiento. Elegira si desea que
dicho movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.8.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Cuello Horizontalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cuello horizontalmente para editar y el sistema
le muestra los valores editables, en este caso los dngulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.8.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Cuello Horizontalmente
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de cuello horizontalmente y la borra. Corresponde
con el requisito R1.1.8.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Hombro Derecho
Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de hombro derecho y el sistema le mostrara
un didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.9.1.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Hombro Derecho
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de hombro derecho para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.9.1.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Hombro Derecho
Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de hombro derecho y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.9.1.3
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Nombre del Caso de Uso
Insertar Movimiento Hombro lzquierdo

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de hombro izquierdo y el sistema le mostrara
un didlogo donde introducir los dangulos de dicho movimiento. Elegira si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.9.2.1

Nombre del Caso de Uso
Editar Movimiento Hombro lzquierdo

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de hombro izquierdo para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.9.2.2

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Movimiento Hombro Izquierdo

Descripcidn

El usuario elige una orden de movimiento de hombro izquierdo y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.9.2.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Movimiento Rodilla Derecha

Descripcidn

El usuario elige insertar la orden de movimiento de rodilla derecha y el sistema le mostrara un
didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.10.1.1

Nombre del Caso de Uso
Editar Movimiento Rodilla Derecha

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de rodilla derecha para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.10.1.2

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Movimiento Rodilla Derecha

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de rodilla derecha y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.10.1.3
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Rodilla Izquierda

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de rodilla izquierda y el sistema le mostrara
un didlogo donde introducir los angulos de dicho movimiento. Elegird si desea que dicho
movimiento sea repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.10.2.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Rodilla Izquierda

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de rodilla izquierda para editar y el sistema le
muestra los valores editables, en este caso los angulos de movimiento y si desea que sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.10.2.2

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Movimiento Rodilla Izquierda

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de rodilla izquierda y la borra. Corresponde con el
requisito R1.1.10.2.3

Nombre del Caso de Uso

Insertar Movimiento Torso

Descripcion

El usuario elige insertar la orden de movimiento de torso y el sistema le mostrara un didlogo
donde introducir los dngulos de dicho movimiento. Elegira si desea que dicho movimiento sea
repetitivo. Corresponde con el requisito R1.1.11.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Movimiento Torso

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de torso para editar y el sistema le muestra los
valores editables, en este caso los dngulos de movimiento y si desea que sea repetitivo.
Corresponde con el requisito R1.1.11.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Movimiento Torso

Descripcion

El usuario elige una orden de movimiento de torso y la borra. Corresponde con el requisito
R1.1.11.3
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Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Tactil Cabeza
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tdctil de la
cabeza detecte presion. Corresponde con el requisito R1.2.1.1.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Tactil Cabeza
Descripcidn

El usuario borra el evento tactil de cabeza. Corresponde con el requisito R1.2.1.1.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Tactil Menton
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando el sensor tactil del
mentdén detecte presidn. Corresponde con el requisito R1.2.1.2.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Tactil Mentdn
Descripcidn

El usuario borra el evento tactil del mentdén. Corresponde con el requisito R1.2.1.2.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento T4ctil Espalda
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tactil de la
espalda detecte presion. Corresponde con el requisito R1.2.1.3.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Tactil Espalda
Descripcion

El usuario borra el evento tactil de la espalda. Corresponde con el requisito R1.2.1.3.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Tactil Cuello
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando el sensor tactil del
cuello detecte presion. Corresponde con el requisito R1.2.1.4.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento T4ctil Cuello
Descripcion

El usuario borra el evento tactil del cuello. Corresponde con el requisito R1.2.1.4.3
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Tactil Pata Delantera Derecha

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tactil de la
pata delantera derecha detecte presion. Corresponde con el requisito R1.2.1.5.1.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Tactil Pata Delantera Derecha

Descripcion

El usuario borra el evento tactil de la pata delantera derecha. Corresponde con el requisito
R1.2.1.5.1.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento T4ctil Pata Delantera lzquierda

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tactil de la
panta delantera izquierda detecte presién. Corresponde con el requisito R1.2.1.5.2.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Tactil Pata Delantera Izquierda

Descripcion

El usuario borra el evento tactil de la pata delantera izquierda. Corresponde con el requisito
R1.2.1.5.2.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Tactil Pata Trasera Derecha

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tactil de la
pata trasera derecha detecte presién. Corresponde con el requisito R1.2.1.5.3.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Tactil Pata Trasera Derecha

Descripcion

El usuario borra el evento tactil de la pata trasera derecha. Corresponde con el requisito
R1.2.1.5.3.2
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Tactil Pata Trasera Derecha
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor tactil de la
pata trasera derecha detecte presion. Corresponde con el requisito R1.2.1.5.4.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Tactil Pata Trasera lzquierda
Descripcidn

El usuario borra el evento téctil de la pata trasera izquierda. Corresponde con el requisito
R1.2.1.5.4.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Interruptor Pata Delantera Derecha
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor interruptor de
la pata delantera derecha se presione. Corresponde con el requisito R1.2.2.1.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Interruptor Pata Delantera Derecha
Descripcidn

El usuario borra el evento interruptor de la pata delantera derecha. Corresponde con el
requisito R1.2.2.1.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Interruptor Pata Delantera Izquierda
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor interruptor de
la pata delantera izquierda se presione. Corresponde con el requisito R1.2.2.2.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Interruptor Pata Delantera
Izquierda

Descripcidn

El usuario borra el evento interruptor de la pata delantera izquierda. Corresponde con el
requisito R1.2.2.2.2
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Interruptor Pata Trasera Derecha

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando el sensor interruptor la
pata trasera derecha se presione. Corresponde con el requisito R1.2.2.3.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Interruptor Pata Trasera Derecha

Descripcion

El usuario borra el evento interruptor de la pata trasera derecha. Corresponde con el requisito
R1.2.2.3.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Interruptor Pata Trasera lzquierda

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando el sensor interruptor de
la pata trasera izquierda se presione. Corresponde con el requisito R1.2.2.4.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Interruptor Pata Trasera lzquierda

Descripcion

El usuario borra el evento interruptor de la pata trasera izquierda. Corresponde con el
requisito R1.2.2.4.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Obstaculo

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se detecte un
obstdaculo. Corresponde con el requisito R1.2.3.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Obstaculo

Descripcion

El usuario borra el evento deteccion de obstaculo. Corresponde con el requisito R1.2.3.3
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Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Filo
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando se detecte un filo,
como por ejemplo el final de una mesa. Corresponde con el requisito R1.2.4.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Filo
Descripcidn

El usuario borra el evento deteccién de filo. Corresponde con el requisito R1.2.4.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Sonido
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se detecte un sonido,
como por ejemplo una palmada. Corresponde con el requisito R1.2.5.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Sonido
Descripcidn

El usuario borra el evento deteccién de sonido. Corresponde con el requisito R1.2.5.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Posado
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando se detecte que el robot
estd posado. Corresponde con el requisito R1.2.6.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Posado
Descripcion

El usuario borra el evento de posado. Corresponde con el requisito R1.2.6.2

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Agitado
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando se detecte que el robot
estd siendo agitado. Corresponde con el requisito R1.2.7.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Agitado
Descripcion

El usuario borra el evento de agitado. Corresponde con el requisito R1.2.7.2
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Abuso

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se detecte que el robot
estd siendo tratado de mal forma, por ejemplo cogiéndolo por la cola. Corresponde con el
requisito R1.2.8.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Abuso

Descripcion

El usuario borra el evento de abuso. Corresponde con el requisito R1.2.8.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Alzado

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando se detecte que el robot
esta alzado, por ejemplo cuando se coge en brazos. Corresponde con el requisito R1.2.9.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Alzado

Descripcion

El usuario borra el evento de alzado. Corresponde con el requisito R1.2.9.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Objeto Boca

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se detecte en el
interior de la boca hay algo, por ejemplo un dedo o la hoja de entrenamiento. Corresponde
con el requisito R1.2.10.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Objeto Boca

Descripcion

El usuario borra el evento de deteccion de objeto en la boca. Corresponde con el requisito
R1.2.10.2
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Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Variaciéon Luz
Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzara una serie de acciones cuando se detecte un cambio
significativo en el nivel de la luz. Corresponde con el requisito R1.2.11.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Variacion Luz
Descripcidn

El usuario borra el evento de variacién de luz. Corresponde con el requisito R1.2.11.2

Nombre del Caso de Uso
Insertar Evento Boton Wake Up
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se presione el botén
Wake Up, situado cerca de la ranura SD. Corresponde con el requisito R1.2.12.1

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Evento Botdn Wake Up
Descripcidn

El usuario borra el evento de pulsacién del botén Wake Up. Corresponde con el requisito
R1.2.12.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Deteccién de Pleo
Descripcidn

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se detecte la presencia
de otro Pleo mediante IR. Corresponde con el requisito R1.2.13.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Deteccidn de Pleo
Descripcion

El usuario borra el evento de deteccién de otro Pleo. Corresponde con el requisito R1.2.13.2
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Nombre del Caso de Uso

Insertar Evento Encendido

Descripcion

El usuario inserta un evento que lanzard una serie de acciones cuando se encienda la forma
de vida artificial, sin esperar por nada mas. Corresponde con el requisito R1.2.14.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Evento Encendido

Descripcion

El usuario borra el evento de encendido. Corresponde con el requisito R1.2.14.2

Nombre del Caso de Uso

Insertar Posicion Neutra

Descripcion

El usuario inserta la orden de posicién neutra, esto configura todas las articulaciones de la
forma de vida a su estado neutro, por ejemplo para guardar en la caja. Corresponde con el
requisito R1.3.1

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Posicion Neutra

Descripcion

El usuario borra la orden de posicidn neutra. Corresponde con el requisito R1.3.1

Nombre del Caso de Uso

Insertar Captura de Imagen

Descripcion

El usuario inserta la orden de captura de Imagen, le da un nombre y la imagen se guarda en la
tarjeta SD. Corresponde con el requisito R1.4.1

Nombre del Caso de Uso

Editar Captura de Imagen

Descripcion

El usuario edita la orden de captura de Imagen, cambiando el nombre o el orden.
Corresponde con el requisito R1.4.2

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Captura de Imagen

Descripcion

El usuario borra la orden de captura de Imagen. Corresponde con el requisito R1.4.3
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Nombre del Caso de Uso
Insertar Captura de Sonido
Descripcion

El usuario inserta la orden de captura de sonido, le da un nombre y duracién y el sonido se
guarda en la tarjeta SD. Corresponde con el requisito R1.5.1

Nombre del Caso de Uso
Editar Captura de Sonido
Descripcidn

El usuario edita la orden de captura de sonido, cambiando el nombre o el orden. Corresponde
con el requisito R1.5.2

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Captura de Sonido
Descripcidn

El usuario borra la orden de captura de sonido. Corresponde con el requisito R1.5.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Reproduccion de Sonido
Descripcidn

El usuario inserta la orden de reproduccion de sonido. Corresponde con el requisito R1.6.1

Nombre del Caso de Uso
Editar Reproduccidn de Sonido
Descripcidn

El usuario edita la orden de reproduccion de sonido, escogiendo otro. Corresponde con el
requisito R1.6.2

Nombre del Caso de Uso
Eliminar Reproduccion de Sonido
Descripcion

El usuario borra la orden de reproduccién de sonido. Corresponde con el requisito R1.6.3

Nombre del Caso de Uso
Insertar Tiempo Espera
Descripcion

El usuario inserta la orden de tiempo de espera. Corresponde con el requisito R1.7.1

Nombre del Caso de Uso
Editar Tiempo Espera
Descripcion

El usuario edita la orden de tiempo en espera, insertando otro tiempo. Corresponde con el
requisito R1.7.2

m David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Andlisis | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs:
PleoProg

Nombre del Caso de Uso

Eliminar Tiempo Espera

Descripcion

El usuario borra la orden de tiempo en espera. Corresponde con el requisito R1.7.3

Nombre del Caso de Uso
Aumentar Turno

Descripcion

El usuario aumenta el turno de una orden, se intercambia con la siguiente. Corresponde con
el requisito R2.1

Nombre del Caso de Uso

Disminuir Turno

Descripcion

El usuario disminuye el turno de una orden, se intercambian con la anterior. Corresponde con
el requisito R2.2

Nombre del Caso de Uso

Nueva Personalidad

Descripcion

Crea una nueva Personalidad. Corresponde con el requisito R3.1

Nombre del Caso de Uso

Guardar Personalidad

Descripcion

Guarda la personalidad actual. Corresponde con el requisito R3.2

Nombre del Caso de Uso

Cargar Personalidad

Descripcion

Carga una personalidad guardada previamente. Corresponde con el requisito R3.3

Nombre del Caso de Uso

Compilar

Descripcion

Se ejecuta el mddulo de compilacion. Corresponde con el requisito R4.1

Nombre del Caso de Uso

Indicar Forma de Vida

Descripcion

El usuario indica a que forma de vida se va exportar la personalidad. Corresponde con el
requisito R4.2
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Nombre del Caso de Uso
Indicar Version
Descripcion
El usuario indica a que version de la forma de vida se va exportar la personalidad.
Corresponde con el requisito R4.3

Nombre del Caso de Uso
Indicar Ruta

Descripcidn

Se indica en que ubicacidon se guardara el archivo ejecutable resultante de la operacion.
Corresponde con el requisito R4.4

Nombre del Caso de Uso
Editar Preferencias
Descripcidn

Permite al usuario editar las preferencias de la herramienta. Corresponde con el requisito
R5.1

Nombre del Caso de Uso

Salvar LOG

Descripcidn

Se guarda el log. Corresponde con el requisito R5.2

Nombre del Caso de Uso
Ruta Log

Descripcidn

Se edita la ruta del log. Corresponde con el requisito R5.3

Nombre del Caso de Uso
Mostrar Ayuda
Descripcion

Muestra la ayuda del programa. Corresponde con el requisito R6
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5.3 Identificacion de los Subsistemas en la Fase de
Analisis

5.3.1 Descripcion de los Subsistemas

El proyecto esta compuesto por varios subsistemas que trabajan entre si.

5.3.1.1 Subsistema Interfaz

El subsistema interfaz es el encargado de facilitar las herramientas necesarias para la creaciéon
y edicién del diagrama asi como mostrar dichas operaciones visualmente en la herramienta. Es
el subsistema que interactla con el usuario a través del DSL. El diagrama debe ajustarse a lo
que el usuario ha querido representar y ser una primera barrera para evitar errores en la
formacién de secuencias asi como para evitar ambigliedades. Lleva la gestion de todas las
ventanas que se muestran y su légica.

5.3.1.2 Subsistema Gestor Personalidad

Una vez terminado el diagrama el gestor de personalidad transformard dicho diagrama en un
fichero que servira de entrada al compilador. Este fichero reflejard en su totalidad el diagrama
realizado y consecuentemente las drdenes del usuario.

5.3.1.3 Subsistema Compilador

El subsistema compilador sera el encargado de transformar el archivo generado por el gestor
de secuencias en un archivo ejecutable por la forma de vida artificial elegida, inicialmente Pleo.
El compilador tiene que llamar al compilador de la forma de vida artificial elegida pasandole un
fichero que sea capaz de interpretar, para ello este subsistema deberd adecuarse a la forma de
vida artificial para la que se estad programando. Tendra en cuenta también posibles versiones
de cada forma de vida y ademas podra mover el archivo resultante directamente a la tarjeta
SD si el usuario asi lo indica.

5.3.2 Descripcion de los Interfaces entre
Subsistemas

El subsistema interfaz y gestor de personalidades se encuentran dentro de la misma APl y la
forma de comunicarse sera mediante invocaciones a métodos entre las clases de dichos
subsistemas.

El gestor de personalidad se comunica con el compilador ejecutdandolo y pasdndole como
argumento el archivo XML resultante de la interaccién del usuario con la interfaz.
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5.4 Diagrama de Clases Preliminar del Analisis

5.4.1 Diagrama de Clases

class Clases {PrEIirninarb/
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Orden Evento
- id: int - id: int
- tume: int
2\
Movimiento Heutro ] Capturalmagen CapturaSonido
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!
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evento: Evento
acciones: Orden]]

insertarCrden{Orden) : void [
editarOrden{Crden) : void
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subirTurno{Crden) : void

B

Figura 5.17 Diagrama de Clases Preliminar
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5.4.2 Descripcion de las Clases

A continuacidn se detallan las clases que conformaran cada subsistema.

5.4.2.1 Interfaz

El paquete Interfaz es, en principio, el encargado de todo lo relacionado con la parte gréfica de
la aplicacidn. Ademas serd el hilo que una toda la aplicacién.

Aqui se encuentra la clase Principal, que se ejecutard la primera y estard en memoria todo el
tiempo.

Nombre de la Clase

Principal

Descripcion

Clase Principal, ejecuta la aplicacidn.

Responsabilidades

Administrar los recursos principales de la aplicacién y conectarlos. Relacionado con todos los
requisitos.

Atributos Propuestos

personalidad: Personalidad actual sobre la que se esta trabajando.
gestor: Gestor de personalidad encargado de realizar operaciones sobre la personalidad y
guardar ciertos datos sobre esta.

Métodos Propuestos

compilar: Encargado de llamar a los métodos pertinentes para iniciar el proceso de compilado
y llamar al compilador.

guardar: Guarda el proyecto actual en un archivo que pueda ser abierto posteriormente para
seguir editando la personalidad.

Nombre de la Clase

GestorDSL

Descripcion

Clase encargada de realizar el dibujado de los componentes gréficos asi como de gestionar el
DSL, afiadiendo secuencias a la personalidad. Abre también, para la edicién, proyectos
anteriores. Relacionado con R3

Responsabilidades

Gestionar la parte grafica de la aplicacidn. Encargado de mantener coherencia en el diagrama
DSL.

Métodos Propuestos

abrirPersonalidad: Abre un proyecto anterior.

dibujarControl: Dibuja los controles que representan las acciones y eventos de la
personalidad.

dibujarLinea: Dibuja las lineas entre los controles.

eliminarControl: Elimina lineas y controles.
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5.4.2.2 Gestor Personalidad

El paquete Gestor Personalidad realiza todas las operaciones necesarias para guardar la
personalidad actual (con sus ordenes y eventos) y su gestidn, solo el nivel l6gico. Es también
quien crea el precompilado de la personalidad en un archivo que se pasard como entrada al
compilador.

Nombre de la Clase
Personalidad
Descripcion

Clase que gestiona la personalidad que se estd editando actualmente

Responsabilidades

Mantener en buen estado los atributos de la personalidad para que sean exactos vy
coherentes con los deseos del usuario. Relacionada con requisitos R1.2 y R4.1

Atributos Propuestos

secuencia: Array con objetos Secuencia.

Métodos Propuestos

insertarEvento: Inserta un nuevo evento, creando una secuencia nueva.

editarEvento: Edita un evento.

eliminarEvento: Elimina un evento y su secuencia de acciones.

preCompilar: Crea un archivo XML a partir de la secuencia para su posterior compilado.

Nombre de la Clase
Secuencia
Descripcion
Almacena las ordenes que se hayan de realizar cuando el evento de la secuencia se lance.
Responsabilidades

Mantener en buen estado las drdenes de la secuencia para que sean exactos y coherentes con
los deseos del usuario. Relacionada con requisitos R1.1, R1.3, R1.4, R1.5, R1.6, R1.7, R1.8,
R2.1,R2.2

Atributos Propuestos

evento: Desencadenante de la secuencia de acciones a realizar.

acciones: Array de 6rdenes a realizar.

Métodos Propuestos

insertaOrden: Inserta una nueva orden en la secuencia.

editarOrden: Edita una orden que se encuentra en la secuencia.

eliminarOrden: Elimina una orden de la secuencia.

bajarTurno: Baja el turno de una orden sustituyéndola por la anterior para que se ejecute
antes.

subirTurno: Sube el turno de una orden sustituyéndola por la siguiente para que se ejecute
después.
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5.4.2.3 Compilador

En el subsistema compilador estdn las clases de compilado de cada una de las formas de vida
para las que se soporte la programacion. En un principio solo para la forma de vida Pleo.

Nombre de la Clase

Compilador

Descripcion

Realiza la labor del compilado dependiendo de diversas opciones

Responsabilidades

Compilar segun las opciones que se le pasen la personalidad en un archivo ejecutable por la
forma de vida. Relacionada con los requisitos R4

Atributos Propuestos

formaVida: Forma de vida para la que se realizara el compilado
version: Version de la forma de vida.
ruta: Ruta donde se almacenara el resultado de la compilacion.

Métodos Propuestos

compilar: Compilado de la personalidad.

Nombre de la Clase

CompiladorPleo

Descripcion

Implementa el método compilar con las caracteristicas de la forma de vida Pleo

Responsabilidades

Compilar para la forma de vida Pleo un archivo ejecutable que represente fielmente las
drdenes programadas en el diagrama-DSL. Relacionada con requisitos R4

Atributos Propuestos

rutaCompilador: ruta del compilador PDK

Métodos Propuestos

compilar: Compilado de la personalidad.

5.4.2.4 Estructuras

El paquete estructuras no pertenece a ningun subsistema propiamente dicho, aunque en
mayor parte es utilizado por el gestor de Personalidad se utiliza en otros. Alberga las
estructuras de datos necesarias para guardar las érdenes y eventos.

Nombre de la Clase

Orden

Descripcion

Clase de la que heredan las ordenes para implementar sus propios atributos

Responsabilidades

Relacionada con requisitos R1.1, R1.3, R1.4, R1.5, R1.6, R1.7, R1.8

Atributos Propuestos

id: identificacion de la orden.
turno: turno de la orden dentro de la secuencia.

Métodos Propuestos

get y set de id y turno.
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Nombre de la Clase
Movimiento

Descripcion

Guarda la orden de movimiento

Responsabilidades

La orden debe encontrarse dentro de los pardmetros admitidos. Relacionada con requisitos
R1.1

Atributos Propuestos

miembro: Miembro o extremidad que va a moverse
inicio: Grados de inicio si fuera un movimiento repetitivo
fin: Grados de posicion

repeticiones: nimero de repeticiones del movimiento

Métodos Propuestos

gets y sets de los atributos

Nombre de la Clase
Neutro

Descripcion

Guarda la orden de posicidn neutra.

Responsabilidades

Relacionada con requisitos R1.3

Atributos Propuestos

Métodos Propuestos

Nombre de la Clase
Capturalmagen

Descripcion

Guarda la orden de captura de imagen.

Responsabilidades

Relacionada con los requisitos R1.4

Atributos Propuestos

nombre: nombre con el que guardara la imagen realizada.

Métodos Propuestos

get y set de nombre

Nombre de la Clase
CapturaSonido

Descripcion

Guarda la orden de captura de sonido

Responsabilidades

Relacionada con los requisitos R1.5

Atributos Propuestos

nombre: nombre con el que se guardara el archivo de sonido.

Métodos Propuestos

get y set de nombre
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Nombre de la Clase
ReproducirSonido
Descripcion
Guarda la orden de reproduccién de sonido.
Responsabilidades
Relacionada con los requisitos R1.6, R1.7
Atributos Propuestos
ruta: ruta del archivo a reproducir
Métodos Propuestos
get y set de ruta

Nombre de la Clase

TiempoEspera

Descripcion

Guarda la orden de tiempo en espera.
Responsabilidades

Relacionada con los requisitos R1.8
Atributos Propuestos

tiempo: tiempo en milisegundos de espera.
Métodos Propuestos

get y set de tiempo.

Nombre de la Clase

Evento

Descripcion

Guarda un evento.
Responsabilidades

Relacionada con los requisitos R1.2
Atributos Propuestos

id: identificador que sirve para saber el tipo de evento
Métodos Propuestos

get y set deid.
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5.5 Analisis de Casos de Uso y Escenarios

Se presentan a continuacidn los escenarios mas comunes de la aplicacion.

5.5.1 Insertar evento

act Insertar Evento /

Pantalla Inicio Pantalla Nueve Events  \alidar Evento Mastrar en pantalla
|

Usuarioc | I'IIJE\-E}IE\-EI'ITE}

0 O O

Evento Personalidad GestorDSL

Figura 5.18 Diagrama de robustez: insertar evento

Insertar evento

. . Aplicacidn abierta y a la espera para introducir una nueva orden o
Precondiciones

evento.
Poscondiciones Se crea un nuevo evento.
Actores Usuario del sistema

El usuario:

1. Abre la aplicacion.

Insertar un nuevo evento.

Se valida el evento.

Se inserta a la personalidad

Se muestra el diagrama modificado.

Descripcidn

olvrww

Escenario Alternativo 1: Ya existe el evento que se ha intentado
insertar.

o Notificar al usuario.

o Vuelta al paso 2. Se elige un evento distinto.

Variaciones
(escenarios
secundarios)

Hay cerca de 20 eventos que no necesitan de argumentos para ser

Notas . . .
insertados. Este diagrama se corresponde con los requisitos R1.2
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5.5.2

Eliminar evento

uc Eliminar Eventn/

Usuario

Pantalla Eliminar Validar Eliminacian Maostrar Diagrama
Evento : Medificads
i
| |
Personalidad GestorD5L

Figura 5.19 Diagrama de robustez: eliminar evento

Eliminar evento

Precondiciones

Aplicacidn abierta y con algin evento que eliminar.

Poscondiciones

Se elimina un evento

Actores

Usuario del sistema

Descripcion

El usuario:
1. Elige el evento a eliminar.
Lo selecciona y elimina
Se valida la eliminacién.
Se muestra el diagrama modificado.

Variaciones
(escenarios
secundarios)

o> wn

Escenario Alternativo 1: El evento a eliminar tiene drdenes.
o Notificar al usuario.
o Se le dan las siguientes opciones.
= Eliminar por completo la secuencia de evento y
ordenes.
= Cancelar la eliminacién.

Notas

Este diagrama se corresponde con los requisitos R1.2
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5.5.3 Insertar orden

uc Insertar Orden

O Ao OO

. Pantalla Mueva Crden  Pantalla Opciones ‘alidar Orden Maostrar Diagrama
Usuario Crden | Madificado
I I
| |
| |
Secuencia GestorD5L

Figura 5.20 Diagrama de robustez: insertar orden

Insertar orden

Es necesario que el usuario haya insertado un evento que desencadene

Precondiciones la ejecucidn de la orden que se va a insertar. Puede ser que haya mas
drdenes ya insertadas para dicho evento.

Poscondiciones Una nueva orden se ha insertado a la secuencia de un evento.

Actores Usuario del sistema
El usuario:

1. Elige una orden para insertar
2. Se muestra una pantalla con las posibles opciones y argumentos
Descripcion necesarios para configurar la orden.

3. Sevalidala orden.
4, Seinserta a la secuencia.
5. Se muestra el diagrama modificado.
- e Escenario Alternativo 1: Los argumentos de la orden son
Variaciones .
. incorrectos.
(escenarios o .
. o Notificar al usuario.
secundarios)

o Vuelta al paso 2.

Cada orden requiere unos argumentos determinados. Estos deben ser
Notas validos para cada caso. Se corresponde con los requisitos R1.1, R1.3,
R1.4,R1.5,R1.6,R1.7,R1.8

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Andlisis | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs:

PleoProg
5.5.4 Editar orden
uc Editar Orden
! Fantalla Modificar Fantalla Opcicnes ‘alidar Muevas Maostrar Diagrama
Usuario Orden Crden Opciones Medificado
| |
| |
| |
Orden GestorD5L

Figura 5.21 Diagrama de robustez: editar orden

Editar orden

Precondiciones

Es necesario que el usuario haya insertado un evento con por lo menos
una orden.

Poscondiciones

Una orden existente se ha modificado.

Actores

Usuario del sistema

Descripcion

El usuario:
1. Elige una orden para modificar
2. Se muestra una pantalla con las posibles opciones y argumentos
necesarios para configurar la orden.
3. Sevalida la orden.
4. Se muestra el diagrama modificado.

Variaciones
(escenarios
secundarios)

e Escenario Alternativo 1: Los argumentos de la orden son
incorrectos.
o Notificar al usuario.
o Vuelta al paso 2.

Notas

Cada orden requiere unos argumentos determinados. Estos deben ser
validos para cada caso. Se corresponde con los requisitos R1.1, R1.3,
R1.4,R1.5,R1.6,R1.7, R1.8

Ell - Universidad de Oviedo | David Garcia Garmendia



Herramienta de programacidn para formas de vida artificiales basada en DSLs: PleoProg |
Andlisis

5.5.5 Eliminar orden

uc Eliminar Orden /

. Pantalla Eliminar Walidar Eliminacicn Maostrar Diagrama
Usuario Orden | Medificads
i
| |
| |
Secuencia GestorDSL

Figura 5.22 Diagrama de robustez: eliminar orden

Eliminar orden

. . Es necesario que el usuario haya insertado un evento con por lo menos
Precondiciones

una orden.
Poscondiciones Una orden existente se ha borrado.
Actores Usuario del sistema

El usuario:

1. Elige una orden para eliminar.
2. Sevalida la eliminacion.
3. Se muestra el diagrama modificado.

Descripcion

Notas Se corresponde con los requisitos R1.1, R1.3, R1.4, R1.5, R1.6, R1.7, R1.8
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5.5.6 Aumentar turno orden

uc Aumentar Turno /

Cwrden

Pantalla Diagrama Validar Auments Turno Mastrar Diagrama
i0 | .
Usuario Seleccion Orden | M:}dlflll:ﬂd:}
| [
| |
Secuencia GestorDSL

Figura 5.23 Diagrama de robustez: aumentar turno orden

Aumentar turno orden

Es necesario que el usuario haya insertado un evento con por lo menos

Precondiciones ,
dos ordenes.

Poscondiciones El turno de una orden existente se ha modificado
Actores Usuario del sistema
El usuario:

1. Elige una orden para aumentar su turno.

Descripcion .
P Se valida el aumento de turno.

2
3. Se muestra el diagrama modificado.
e Escenario Alternativo 1: La orden seleccionada es la ultima en
el turno.
o Notificar al usuario.
o Laorden no sufre cambios

Variaciones
(escenarios
secundarios)

Notas Se corresponde con el requisito R2.1
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5.5.7

Disminuir turno orden

uc Disminuir Turnge /

Usuarioc

Pantalla Diagrama “alidar Disminucion Maostrar Diagrama
Seleccion Orden Turno Medificado
i i
| |
| |
Secuencia GestorDSL

Cwrden

Figura 5.24 Diagrama de robustez: disminuir turno orden

Disminuir turno orden

Precondiciones

Es necesario que el usuario haya insertado un evento con por lo menos
dos 6rdenes.

Poscondiciones

El turno de una orden existente se ha modificado.

Actores

Usuario del sistema

Descripcion

El usuario:

Elige una orden para disminuir su turno.
Se valida la disminucidn de turno.

Se muestra el diagrama modificado.

Variaciones
(escenarios
secundarios)

e|wnNE

Escenario Alternativo 1: La orden seleccionada es la primera en
el turno.

o Notificar al usuario.

o Laorden no sufre cambios

Notas

Se corresponde con el requisito R2.2

m David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo




Andlisis | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs:
PleoProg

5.5.8 Compilar
uc Compilador 7

- ‘I:} Creacidn Archivo
Ejecutable

Orden Perscnalidad Secusncia

£

"

| |
| |
A Creacién Diagrama Validacian Seleccicnar  Seleccion Forma de Validar Compilacién
Usuario Perscnalidad Compilado  Vida, Versién y Ruta :
|
Ewvento
Compilador
Figura 5.25 Diagrama de robustez: compilar
Compilar
Precondiciones Aplicacién abierta.
Poscondiciones Se crear un archivo ejecutable por la forma de vida artificial.
Actores Usuario del sistema

El usuario:
1. Crea una nueva personalidad.
2. Se selecciona el compilado.
3. Se elige la forma de vida, versién y ruta del archivo que se
creara.
4. Se valida la compilacidn y se crea un archivo ejecutable.

Descripcion

El compilador de la forma de vida da un error desconocido. El
compilador no crea el archivo ejecutable debido a un error en la
compilacion.

o Se notifica al usuario el error.

o Se presentan posibles causas.

o Se presentan posibles soluciones.

Excepciones

Este diagrama tiene la interfaz “Creacién Diagrama Personalidad” que
Notas se trata de un proceso de insertar eventos y drdenes ya descrito
anteriormente. Este diagrama se corresponde con los requisitos R4
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5.6 Analisis de Interfaces de Usuario

5.6.1 Descripcion de la Interfaz

A continuacién se muestra un boceto de la interfaz de la ventana principal. Esta organizado en
4 partes que se describen con mas detalle a continuacién.

MENU

HERRAMIENTAS

ZONA DIAGRAMA DSL

BARRA DE ESTADO

Figura 5.26 Boceto de la interfaz principal

e Mend. En esta parte se colocara el tipico menu de aplicacidn, para realizar operaciones
comunes como abrir, guardar, cerrar, ayuda, etc.

e Herramientas. En esta zona se colocaran todos los botones y controles necesarios para
insertar, editar y eliminar los eventos y érdenes. En principio se elegird el evento u
orden deseado y se pinchara en la zona del diagrama donde se desee colocar.

e Zona Diagrama DSL. Es la parte principal de la interfaz y donde se creara el diagrama
gue represente la personalidad de la forma de vida artificial.

e Barra de estado. Mostrara un mensaje con el estado actual de la aplicacién.
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Cuando se inserte un evento u orden en el diagrama es posible que requiera de opciones
adicionales para que esté completamente detallado. En ese caso aparecerd una ventana con
las opciones pertinentes para cada caso.

A continuacién se muestra un ejemplo de ventana que se mostrard al insertar una orden de
movimiento.

Miembro: |

Angulo Inicio:

Angulo fin:

Repeticiones:

Aceptar Cancelar

Figura 5.27 Boceto de la ventana de nueva orden de movimiento

En este ejemplo el campo miembro sirve para elegir de una lista desplegable el miembro a
mover. El dngulo de fin donde se situara el miembro y el nimero de repeticiones, que encaso
de ser superior a 1 serd necesario cubrir también el campo angulo inicio.

En el siguiente boceto se muestra la ventana de compilacion y las opciones que se mostraran
para dicho proceso, serd necesario cubrir todas.

Forma de vida: | |

Version: | |

Ruta de destino: | |

| Compilar

Figura 5.28 Boceto de la ventana de compilado
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5.6.2 Descripcion del Comportamiento de Ia
Interfaz

Las entradas que realice el usuario seran en todo caso verificadas para que se controle la
correcta entrada de los datos. Algunos ejemplos son la insercion de opciones para nuevas
O6rdenes o eventos. En estos casos se notificara al usuario mediante un didlogo que ha
introducido un dato erréneo. Como los datos correctos introducidos para una orden pueden
ser erréneos para otra, se comprobara en el momento de dar a aceptar la validez de dichos
datos.

Se incluira una ayuda para el uso de la aplicacion asi como otros documentos y anexos que se
consideren de importancia para el desarrollo en cada forma de vida. Estos documentos podran
ser consultados en el momento por el usuario para verificar las 6rdenes y los pardmetros que
correctos en cada caso.
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5.6.3 Diagrama de Navegabilidad

El siguiente diagrama de navegabilidad representa la posible navegacidn entre las pantallas de
la herramienta. Desde los objetos control se vuelve de nuevo a la pantalla principal, esta

relacidn no se ha representado para simplificar el diagrama.

uc Navegabilidad

O

Muevo Evento Eliminar Evento

é ntalla Ayuda

Fantalla Muswvo Seleccionar Evento

Fantalla Preferencias

@ Principal
Fantalla Mueva Crden \@ O

Pantalla Compilar Compilar

Seleccionar Or

e JIN

Fantalla Editar Orden  Eliminar Crden Aumentar Turng  Disminuir Turng

Editar Orden

Figura 5.29 Diagrama de Navegabilidad
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5.7 Especificacion del Plan de Pruebas

5.7.1

Pruebas unitarias

Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado

Guardar un evento Se guarda correctamente un evento nuevo.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacién No se guarda ningun evento.

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba

Resultado Esperado

Eliminar un evento.

Se elimina correctamente un evento.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn

No se elimina ningun evento.

Caso de Uso 3: Insertar Orden

Prueba Resultado Esperado

Guardar una orden Se guarda correctamente una orden nueva.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn No se guarda ninguna orden.

Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Se modifica una orden

Se modifican los datos de una orden.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba Resultado Esperado

Eliminar una orden Se elimina una orden.

Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacion El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba Resultado Esperado

Aumentar turno de wuna | La orden tiene un turno mayor.
orden.

Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacién El sistema permanece sin cambios.
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Prueba

Resultado Esperado

Disminuir turno de una orden

La orden tiene un turno menor.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

5.7.2

Pruebas de Integracion y del Sistema

Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado
Insertar un evento El sistema posee un evento mds y se dibuja en el diagrama.
Prueba Resultado Esperado

Insertar un evento repetido

El sistema no posee un evento mas y se muestra un dialogo
notificandolo

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba Resultado Esperado

Eliminar un evento sin | El sistema tiene un evento menos y se borra del diagrama.

ordenes.

Prueba Resultado Esperado

Eliminar un evento con | El sistema muestra un didlogo confirmando que se desean

ordenes. eliminar todas las drdenes de dicho evento y el sistema tiene
un evento menos y todas las ordenes que este tuviera. Se
borra el evento y las 6rdenes del diagrama.

Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacion El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 3: Insertar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Insertar una orden existiendo
un evento

El sistema posee un evento con una orden mas y se dibuja en
el diagrama.

Prueba

Resultado Esperado

Insertar una orden sin que
exista ningln evento.

El sistema no posee una orden mas y se muestra un dialogo
notificandolo.

Prueba Resultado Esperado
Insertar una orden con | El sistema no posee una orden mds y se muestra un dialogo
opciones incorrectas. notificando el error.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn

El sistema permanece sin cambios.
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Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Modificar una orden con | El sistema posee la misma orden pero con las nuevas
opciones correctas. opciones y se modifica el control en el diagrama

Prueba Resultado Esperado

Modificar una orden con | El sistema no modifica la orden y se muestra un didlogo
opciones incorrectas notificandolo.

Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Eliminar una orden existente

El sistema posee una orden menos y se elimina del diagrama.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba

Resultado Esperado

Se aumenta el turno de una
orden que no esté en ultimo
lugar.

El sistema posee la misma orden pero intercambiada en el
turno con la siguiente y se actualiza el diagrama.

Prueba

Resultado Esperado

Se aumenta el turno de una
orden que se encuentra en
ultimo lugar.

El sistema no realiza ninguna modificacién.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 7: Disminuir Turno

Prueba

Resultado Esperado

Se disminuye el turno de una
orden que no esté en primer
lugar.

El sistema posee la misma orden pero intercambiada en el
turno con la anterior y se actualiza el diagrama.

Prueba

Resultado Esperado

Se disminuye el turno de una
orden que se encuentra en
primer lugar.

El sistema no realiza ninguna modificacién.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 8: Compilar

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa valido.

El sistema crea un nuevo archivo ejecutable.

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa no
vdlido.

El sistema no posee un nuevo archivo ejecutable y se muestra
un didlogo notificandolo.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacién

El sistema permanece sin cambios.
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5.7.3 Pruebas de usabilidad

Se deberd verificar que la aplicacion es suficiente sencilla para cualquier tipo de persona,
constatando que es facil de aprender y de utilizar. Para ello se hara énfasis en los siguientes
aspectos en su construccion:

e Diseiio de las ventanas. Tener en cuenta los principios de prediccidon, sintesis,
familiaridad y consistencia.

e Colores. Combinaciones de colores compatibles, evitar colores brillantes y utilizar
cddigos redundantes.

e Shortcuts. Mostrar los posibles atajos.

e Tooltips. Utilizar estos pequefios cuadros de ayuda cuando se pase el ratdn por encima
de algun elemento.

e Ayuda. Incluir en la herramienta una pequefia ayuda que sirva al usuario para
orientarse y realizar las operaciones.

e Documentacién. Acompafiar la herramienta de diferentes manuales para la utilizacién
de esta.

Ell - Universidad de Oviedo | David Garcia Garmendia 105






Disefio del Sistema | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en
DSLs: PleoProg

Capitulo 6. Diseiio del Sistema

6.1 Arquitectura del Sistema

6.1.1

Diagramas de Paquetes

class Diagrama de Pagquetes /

Ordenes

+ Capturalmagen
+ CapturaSonido
+ Espera
+ Mation

+ Movimiento

Compilador

+ Compilador

Rglieui) + CompiladorFleo
RaRren + WindowCompilsdor
+ RepreducirSonido
Controles -
e
= + ControlEvento i
fotll'l'lp-:}l'lx-
= + ControlCrden ped
=) + SocllableCanvas Estructuras |
+ Evento
+ Eltil
+ Ond
Interfaz El =
+ GestorDSL - A
- %,
+ SorollableCanvas L eimports i
El + Controles umE\rg £
+ WindowAcerca \\
+ WindowCapturaScnido GestorPersonalidad
+ WindowEvento -
+ WindowMovimients [ oc_m_ErEE: i =P nalfdad
+ WindowNombreArchivo * Seeusncis
+ WindowhNombretrchiveOrden
+ WindowOpcionesArchivo wimborts
+ WindowPreferencias
+ WindowTiempoEspera
amergex
'F"IeuF"ru-g
El + Compilador
D + Estructuras T
El + GestorPersonalidad [
(O] * Interfaz
+ MainWindow
Figura 6.1 Diagrama de paquetes
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6.1.1.1 PleoProg

Es el paquete raiz de la aplicacién, no es un paquete como tal dentro del proyecto pero se
encuentra referenciado y representado para mostrarlo como el nexo de unién entre los
diferentes paquetes. Alberga la definicion de la ventana principal que se muestra al abrir la
aplicacion. Esta ventana, presente mientras la herramienta se encuentre activa, guarda en
memoria el gestor de todos los elementos graficos de la aplicacion.

Ventanas de usuario que contiene:

e MainWindow

6.1.1.2 Interfaz

El paquete Interfaz contiene la clase creada para la gestidn del diagrama a nivel grafico y todas
las ventanas que se mostraran al usuario para insertar, editar y eliminar drdenes y eventos
entre otras acciones. Ademas contiene el elemento redefinido ScrollableCanvas, para que se
ajuste el canvas al proyecto.

La clase que contiene es:
e GestorDSL
Las ventanas de usuario que contiene:
e WindowAcerca
e WindowCapturaSonido
e WindowEvento
e WindowMovimiento
e  WindowNombreArchivo
e  WindowNombreArchivoOrden
e WindowOpcionesArchivo
e  WindowPreferencias
e WindowTiempoEspera

Ademas contiene un paquete con dos elementos graficos, controles, creados para trabajar en
este entorno y un ScrollableCanvas que hereda de Canvas. Se trata del paquete Controles que
contiene los siguientes controles personales:

e ControlEvento
e ControlOrden

e ScrollableCanvas
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6.1.1.3 Estructuras

El paquete estructuras tiene las clases que representan los eventos y érdenes. Las clases que
contiene son:

e Evento
o Util
Ademas contiene otro paquete llamado Ordenes con las clases de érdenes:
e (Capturalmagen
e CapturaSonido
e Espera
e Motion
e Movimiento
e Neutro
e Orden

e ReproducirSonido

6.1.1.4 GestorPersonalidad

El gestor de personalidad es la parte que contiene la légica de la personalidad creada, a través
de las clases que contiene almacena la personalidad que se esté creando.

Las clases que contiene son:
e Personalidad

e Secuencia

6.1.1.5 Compilador

El compilador contiene las clases especificas para el compilado en las diversas formas de vida
asi como la pantalla que posibilita esta compilacién.

Las clases que lo conforman son:
e Compilador
e CompiladorPleo

La ventana que contiene es:

e WindowCompilador
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6.1.2 Diagrama de Componentes

A continuacién se muestra el diagrama de componentes que se encuentra dividido en los
subsistemas mencionados anteriormente.

La Interfaz es la parte encargada de toda la interaccién con el usuario asi como de mostrar los
elementos graficos de forma que se correspondan con las diferentes operaciones que va
realizando el usuario. Es el nexo entre los diferentes subsistemas puesto que es quien ejecuta
las diferentes acciones segun el usuario lo requiera.

El GestorPersonalidad se ocupa de la parte légica de la personalidad que se esta creando, crea
y edita la personalidad de la forma de vida artificial seguin las acciones del usuario y la
almacena en memoria mientras sea necesaria. Ademas provee un XML de la personalidad
actual para que sea compilado.

El Compilador es el encargado de traducir el fichero XML generado por GestorPersonalidad en
un fichero ejecutable por la forma de vida escogida.

cmp Modelo de componentes /

————— 5| compiter 5]

wComponents Personalidad wComponents wComponents
GestorPersonalidad Interfaz de Usuaric {O Compilador

ML

Figura 6.2 Diagrama de componentes

6.2 Diseno de Clases

A continuacidn se muestran diferentes diagramas de clases que componen la herramienta
desarrollada, se han dividido en varios diagramas para su mejor comprensién debido a su
extension. Se muestra un diagrama general en el que se representan todas las clases y sus
relaciones. En los demas se obvian las relaciones.

6.2.1 Diagrama de Clases General

El siguiente diagrama representa los paquetes Interfaz, Compilador y GestorPersonalidad a
fondo y el paquete Estructuras sin entrar a detalle. También se muestran las clases de la
interfaz, que se detallaran en los siguientes diagramas.

Ademas muestra el uso de CompiladorPleo del PDK necesario.
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class Modelo de clases ;

- insertarOrdenesinicioP{StreamWriter) : voi
- insertarOrdenesCusrpoP|StreamWriter) : voi

- insertarCaseAlzadoPosadoStreamWriter, XmlIModeList

- insertarCrden{StreamWriter, XmlElement) : void
+ compilarn) : bool

+ ruteCompiladorValidal) : beol

wproperty=

- bSonidos() :

- bMotions(;
- bEspera() : bocl

- baAlzadocPosadod) : bool

+
+

+ editarEvento{Evento) : void
+ buscarOrden{int) : Orden

+  toXML{StreamWriter) : void
«propertys

+ ewventof) : Evento

I—I MainWWindow
II:|||||I == e
“:H:::“: Interfaz
IIHINNI
:'I:“:':HI : . 1
Illlll | : | I|B WindowPreferencias
"HI::I::L GestorD 5L
:H'H | : :| ’ - InklsOrdenes: LinkedList<ControlOrden>= = new LinkedList<... Ercanas
::I::| : : I: - InkLsEventos: LinkedList<ControlEvento= = new LinkedList<...
[
II|:|| : | : I; + GestorDSL{Canvas, ComboBaox) Evento
::I|H|:I + ahrirPersonalidad{string) : void
":III n + guardarPersonalidadistring) - veid
|||:||||L: + dibujarPersonalidad() : void 1
|||||| : | + dibujarControl{Foint, Secuencia, Objedt) : void
|||||| | | + buscarControlOrden{Crden) : ControlOrden
::I|:| | [ E + buscarControlEvento{Events) : ControlEvento
":II:I - dibujarLinea{Point, bool. Feint, boel, Line) : veid Orden
||||||| + nuevalinea{Point, bool, Point, bool):
I | : ] L ;j + reDibujarLinea{ControlCrden, Point] | |
|||||| + reDibujsrLines{ControlEvents, Poi 0.
II|||| + inoementarTurno{ContralCrden)
:: | ] : [ ;;g( WindowHombreArchivoOrden + deocrementarTurno{ControlOrde:
1 : I | + eliminarControlInterfaz{Object)
|||:| + afiadirElementoComboBox(in
||||l_ — : - existeElementoComboBox|strin
|||I 7 + eliminarElementoComboBox{in Util
::I| + seleccionarElementoComboBaox(int) : voi
II| + canvas(): Canvas 1
I + cmbEvActual{) : ComboBax
:: | I ;; < + ordenSeleccicnada() | ControlOrden
i 0.-= + eventoSeleccionado() : ControlEvento 1
I + eventoActual( : ControlEvento
:L___;: > b personalidad|) : Personalidad
| H
— !
t —| ScrollableCanvas
| Cl |
|
| Compilador
| GestorPersonalidad
b = WindowCompilador|
Personalidad
Compilador
- IsSecuencias: List<Secuencia=
+ Compilador{int, int, string, string, string, string, string, StreamWiiter) 3 T
+ compilan) : bool + Fersonslidad()
+ rutsCompiladorVslida() : bool + getSecuencias() : List<Secuencia>
—— + iSizef): int
:F .‘F'—tw " + insertarEvento{Evento) | Secuencia
¥  iFormaVida() : int " .
% iVEormaVidal : int |+ editarEvento|Evento, Evento) : bool
£ sRutsXML) : sting 1+ E|iI'I'IiI'IErE\"EI'ItG-{EVEI'ItE:I : bool i
# SRI.IISDE'SIiI‘II:}{'I R + buscarSecuencia{Evento) | Secuencia
— 8 . + buscarSecuencia{Orden) : Secuencia
# sRutaCompilador) : string + toXML(St Whiter) : void
# sMombreProyect string Merrearmiiier) - ol
# sRutaTempd() : string «PIoperty s
# swlog() : StreamWriter + iAcumulador) : int
0.1 A
CompiladorPlec 0.+ 0 0
+ CompiladorPlec{int, string, string, string, string, string, StreamWhiter) Secuencia
- oearEsgueleto{) : bool
- ocrearArchivolUPF(] i - InklLsOrdenes: Linkedlist=Orden> = new Linksdlist=. .
- orearfrchivePy) : void
- llamarCompilador) : bool + Secuencia{Evento)
- insertarSonidosUPF|[StreamWriter) : + getOrdenes() : LinkedList<Orden>
- insertarMoticns|StreamiVriter) + insertaCrden{Crden) : bool
- oesrCabecersP{StreamWriter) eliminarCrden|{Crden) : bool
- orearCuerpoP{StreamWriter) : void existe{Crden) : bool

PDK E]

Figura 6.3 Diagrama de clases general

A continuacidn se muestran las clases Window mds en detalle en dos diagramas.
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6.2.2 Diagrama de Clases de Ventanas

class Modelo de clases /
- Window
Iindos MainWindow
WindowAcerca
- gestor GestorDSL
# WindowAcercal) - sMombreProyecto: string
+ WindowAcerca{Window) - sRutaProyecto: string
- CalculatePropertyValue{string, string) : string
# GetlogicalResourceString(string) : string +  MainWindow()
spropertys - buttonEvento_Clidk{object, RoutedEventArgs) : void
+ FroductTitle() : string - buttonPosMormal_Cliddobject, RoutedEventArgs) : voi
+ Version() : string - buttonMov_Clidkobject, RoutedEventArgs) : voi
+ Desiption() : string -  buttenCam_Clidiobject, RoutedEventirgs) : void
+  Product]) : string - buttonRec Cliddebject, RoutedEventirgs) : void
+  Copyright() : string - buttonRep Clidkobject, RoutedEventirg: rovid
+ Company() : sting - buttonEsp_Clidobject, RoutedEventfngs) : void
4 LinkTest]) : string - buttonMotion_Clidobject, RoutedEventfngs)
+  Linkri() - string - buttonCompile_Clickobject, RoutedEventArgs)
# ResourceXmlDocument() : XmiDocument - resetBotones(System. Windows. Controls. Primitives. ToggleButton) © void
- botonOrden() : int
- canvasPrncpl_Mousel eftButtonUp{object, MouseButtonEventAsgs) : void
- buttonEliminar_Clic(object, RoutedEventArgs) : void
Window - gridPrincpl_KeyDown{object, System. Windows. Input. KeyEventArgs) : void
WindowHombreArchivo - buttonSubirTumo_Cliddobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonDecrementarTurno_Click(object, Routed Eventfrgs) : void
+ WindowNombreArchivo{string) - comboBoxEventoActusl_SelectionChanged(object, SelectionChangedEventAngs) : void
- buttonAceptar Click(object, RoutedEventArgs) @ void - nuevo_Clichobject, RoutedEventAngs) : void
- buttonCancelar_Click(object, RoutedEventangs) : void - salir_Clid{object, RoutedEventArgs)
- textBoxMomArchive KeyDown{cbject, KeyEventirgs) : void - cemar_Clickobject, RoutedEventirgs)
spropertys = gualdal_(.tlidc[n.bject. RoutedEventArgs) v.ni::l
+  sMombre() : string - cargar_Click{chject, RoutedEventfrgs) @ void
- inicio{) : void
- cargarProyecto{string) : bool
Window - guardarProyecio{string) : bool
. N ) - reiniciarCanvas() : void
ST TR - menuAcerca_Click(object, Routed EventArgs) : void
. R o - menuPagina_Click{cbject, RoutedEventfegs) : void
R D""OPGG"E&A"C’“?’G{’ - menuPreferencias_Clidiobject, RoutedEventArgs) : void
- RBNuevo_Chedied(object, RoutedEventArgs) - menufyuds_Clidiobject, RoutedEventArgs) : void
- RBCargar_Checdked{cbject, RoutedEventfngs) =
- buttonAceptar_Click(object, RoutedEventirg: =
- buttonSalir_Clidfobject, RoutedEventirgs) : void Window
- buttonExplorar_Click{object, RoutedEventirgs) : veid WindowCompilador
=propEtys - swlog: StreamWriter
+ sOpcicn{) : string
+ WindowCompilador{string, string, string}
- buttonCompiladerFileRuta_Clid(object, RoutedEventArg
Window - buttonCompiladorCancelar_Clickobject, Routed EventAsgs) : void
WindowNombreArchiveOrden - comboCompiladorFormaVida_SelecticnChanged{object, SelectionChangedEventArgs) : woid
- agregarVersicnesPlec() : void
+ WindowNombreArchivoOrden{Orden) - buttonCompiladorCompilar_Cliciobject, RoutedEventirgs) : void
- buttonAceptar_Click(object, RoutedEventArgs) : void - buttonCompiladorFileFDE_Clicdobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonCancelar_Cliddobject, RoutedEventargs) : void - Window_Closing(object, System.ComponentMeodel CancelEventirgs) - voi
- textBoxMomArchivo_KeyDown{object, KeyEventArgs) : void wpropertys
«propertys - sRutaXML{) : string
- sMombre() : string - sRutaCompilador() : string
- orden{) : Orden - sMombreProyectol) : string
- sRutaTemp(}: string
Window
WindowFreferencias
+ WindowPreferencias()
- CBGuardarlLog_Checdked{object, RoutedEventfrgs) : void
- buttonExplorar_Clickobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonExplorarCompilador_Cliddobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonAceptar_Click[chject, RoutedEventfrgs) @ void
- buttonExplorarDestine_Clickobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonCancelar_Clidkobject, RoutedEventAngs) @ woid

Figura 6.4 Diagrama de clases ventanas |
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]
A continuacién se muestran el resto de clases del paquete interfaz. ControlEvento vy
ControlOrden se han creado para mostrar la representacion grafica de los eventos y drdenes,

respectivamente, dentro del canvas.

El canvas que se utiliza ha sido personalizado y redefinido en ScrollableCanvas para que se

pudiera navegar a través de las barras horizontal y vertical.

class Modelo de clases

Window

WindowEwvento

UzerConirol

ControlEvento

+ WindowEvento{Evento, GestorDSL)

- buttonCancelarEvento_Clickiobject, RoutedEventArgs) : void
- buttonAceptarEventoClidhobject, RoutedEventArgs) : void
wproperty s

- ev): Evento

- gestor) : GestorDSL

Window

WindowMovimiento

+ WindowMovimiento{Movimiento)

- textBoxPos_KeyDown{ocbject, KeyEventfrgs) : void

- textBoxPosfinal_KeyDown{obhjed, KeyEventfrgs) : void

- textBoxRep KeyDown{object, KeyEventArgs) : void

-  buttonAceptarhlovimiento_Clidkocbject, RoutedEventirgs) : void
- buttonCancelarMovimiento Clidkobject, RoutedEventArgs) : void
- RBRepetitivo_Cheded(okject, RoutedEventAsgs) : void

- RBUnico_Chedked{object, RoutedEventArgs) : void

- anguloValidoPleo{int, int, bool, int) : bool

«property:

+ orden{) : Orden

+ ControlEvento{Secuencia, GestorDSL, Point)
- inicializarDatos() : veid

+ seleccicnar() : void

+ deseleccionar{) : void

- userControl_MouseDown{cbject, MouseButtonEventAsgs) : void

- userControl_MouseUp{object, MouseButtonEventirgs) : void

- userControl_MouseMove({ocbject, MouseEventArgs) : void

- userControl_MouseDoubleClick(object, MouseButtonEventAngs) : void

apropertys

+ secuencia() : Secuencis
+ eventof) : Evento

+ lineaSig() : Line

+ posControl{) : Point

- gestor() : GestorDSL

- bSeleccicnado{) : bool

UzerConirol
ControlOrden

Window
WindowCaptura Sonido

+ WindowCapturaSonido{Orden)

- buttonAceptar_Clickjobhject, RoutedEventArgs) : void

- buttonCancelar_Click{object. RoutedEventfsgs) : void

- textBoxMomArchive KeyDown{ocbject, KeyEventArgs) | void

- textBoxWomTiempoSonido KeyDown{object, KeyEventArgs) : void

wpropertyw
- sMombre() : string
- iSegundes(): int

- c5{) : CapturaSonido

Wlindow
WindowTiempoEspera
+ WindowTiempoEspera{Espera)
- buttonAceptar_Clickjobjedt, RoutedEventArgs) : void

- buttonCancelar_Click{object. RoutedEventfrgs) : void

- textBoxMomArchive KeyDown{ocbject, KeyEventArgs) | void
wpropertys

+ eEsp{]: Espera

+ (ControlOrden{Secuencia, Orden, GestorDSL, Point)

- inicializarDatos() : veid

- mostrarObservaciones(string) : void

- mostrarMiembro{int) : void

- ocultarObservacicnes() : voi

- ocultarMiembro{) : void

- userControl_MouseDown{cbject, MouseButtonEventAsgs) : void
- userControl_MouseMove|object, MouseEventArgs) : void

- userControl_MouseUp{object, MouseButtonEventAngs) : void

- userControl_MouseDoubleClick(object, MouseButtonEventAngs) : void
+ seleccionar() : veid

+ deseleccionar]) : void

wpropertys
+ orden{) : Crden

+ secuencial) : Secuencia
+ lineaSi Line
+ lineaAnt]) : Line

+ posControl{) : Point
- gestor() | GestorDSL
- bSeleccicnado{) : bool

Csnvas
ScrollableCanvas

+ SoollableCanvas()

# MeasureCveride|Size) : Size

Figura 6.5 Diagrama de clases ventanas Il
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6.2.3 Diagrama de Clases Paquete Estructura

A continuacidon se muestra el diagrama de clases del paquete estructuras, que se mostraba
simplificado en el anterior apartado. La clase Util se muestra simplificada por su extension.

class Estructuras
Estructuras
Ewvento Orden
util
+ Ewvento{int) + Orden{int. int)
+ Ewvento{) + Eqguals{Objedt) : bool
+ Equals(Object) : bool +  toXML[StreamiWiiter) @ void
wpropertys apropertys
+ ild{): int + iTurnof) : int
+ ild{): int
Movimiento Capturalmagen CapturaSenido
+ Movimiento({int, int, int, int, int, int, bool) + Capturalmagen{int, int, string) + CapturaScnido{int, int, string, int)
+  toXML{StreamWriter) : void +  toXML{StreamWriter) : void + toXML{StreamWriter) : void
apropertys apropertys «pIopETtys
+ iMiembro{) : int + sMNombreArchivo() : string + sMombreArchivol) : string
+ iGradosiniciof) @ int + iSegundos]) : int
+ iGradosFin{): int
+ iRepeticicnes() : int
+ bRepetitivo{) : bool
Reproducir Sonido Heutro Motion Espera
+ ReproducirScnido{int, int, string) + Neutro{int, int) + Meation{int, int, string) + Espera{int, int, int)
crETIE + toXML{StreamWriter) : void | [ + toXML{StreamWriter) : woid [ [+ toXML{StreamWriter) : void
+ sRutafrchivel) : string apropertys «Propertys
+ sRutsAnimacion{) : string + iEsperal): int

Figura 6.6 Diagrama Estructuras
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La clase Util se utiliza desde diferentes clases, como se ha podido ver en el diagrama de clases
general anteriormente y contiene variables globales asi como métodos que proporcionan
nombres y valores asignados a érdenes, eventos y miembros de las formas de vida artificiales.

En la siguiente figura se muestra el contenido de la clase Util.

class Util

Litil

movHombroDerecho: int=0

movCodoDerecho: int= 1

movHombrolzquierdo: int=2

movCodolzquierdo: int=3

mowvCaderalzquierda: int=4

movRodillalzquierda: int=5

mowvCaderalerecha: int=8

movRodillaDerecha: int=7

movTorsa: int=38

mowvColaHorizontal: int=19

mowvColaVertical: int=10

movCuelloHorizontal: int= 11

mowvCuelloVerical: int=12

movOjos: int=13

poskeutra: int =192

capturaFoto: int =101

capturaSonido: int= 102

repSocnide: int= 103

tiempoEspera: int= 104

eventoStart: int=10

eventoWakelp: int=1

eventoTadilCabeza: int=2

eventeTadtilMenton: int=232

eventoTadilEspalda: int=4

eventoTadilCuella: int=5
eventoTadilExtremidadDelanteralerecha: int=8
eventoTactilExtremidadDelanteralzguisrda: int=7
eventoTadilExtremided TraseraDerecha: int=8
eventoTactilExtrernidad Traseralzquierds: int=9
eventalnteruptorExtremidadDelanteraDerecha: int =10
eventolnteruptorExtremidad Delanteralzquierda: int= 11
eventeinterruptorExtremidad TraseraDerecha: int=12
eventolnteruptorExtremidad Traseralzquierda: int=13
eventoObstacule: int=14

eventoFilo: int=15

eventoSonido: int=18

eventePosado: int=17

eventodAgitado: int= 18

eventoAbuso: int=19

eventoAlzado: int=20

eventoObjetocBoca: int=21

eventoVariacionLuz: int=22

eventoCiroPles: int=23

anchoControlEvento: int = 130

altoControlEvento: int= 130

anchoControlOrden: int=175

alteContrelCrden: int=175

[

getMombreEvento{int) : string
getMombreEventoCompiladorPlec{int) : string
getdombreMiembre{int) : string
getCodigoEvento{string) : int

+ 4+ *

Figura 6.7 Diagrama de la clase Util
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6.3 Diagramas de Secuencia

6.3.1 Insertar Evento
sd Interaction
FPantalla Principal Pantalla Muewo GestorDSL Personalidad Secuencia
Evento
Usuario

I T |
I I [
! Mueve Evento() | |

|

I

|

|

|

|

VentanaEvento{Evento, GestorDS5L) I
- |

|

|

|

SeleccionarEventa()

Evento{)

InsertarEvento{Evento)

[
|

InsertarEvento{Evento)

MuevaSecuencia{Events) :Secuencia

I
I
I
I
I
I
I -
I
I
I
I
I
I
!

Secuencial)

- |

| Secuencia) |

- Secuncis) | I
| |

- . . |
dibujarControl{Posicion, Secuencia, |
|

|

|

|

T
|- I
Evento) | =1
|
|
|

Figura 6.8 Diagrama de secuencia para la operacion insertar un evento

El anterior diagrama muestra la secuencia de la accién de afiadir un nuevo evento. El usuario
elige anadir un nuevo evento en la pantalla principal, esta realiza una llamada a una nueva
ventana para mostrar los eventos disponibles, verifica que no esté incluido ya y devuelve el
nuevo evento. Una vez se recibe el nuevo evento se llama al GestorDSL para que inserte el
nuevo evento en la personalidad, una vez insertado devuelve la secuencia correspondiente.
Por ultimo la pantalla principal solicita a GestorDSL que muestre en el canvas de la pantalla
principal el nuevo evento.
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6.3.2 Eliminar Evento

sd Interaction

% Pantalla Principal GestorDSL Personalidad Secuencia

Usuario
| |
I [

EliminarEvento{Eventa)
=

getOrdenes() :int

ordenes()

»
|
I
I
:

I
-t
I
|
I
I
I
:
I

r
I
|
I
I
I
I
I

alt ExistenCrdenes /

[La SECJ.I Elncis del evento tiene f}rden £3]

i
mastrarAdvertencial)
[; ; |

iminarContrel Interfaz{Eventa)

=1

eliminarEvento{Evento)

eliminarEvento{Evento) bool

eliminarSecuencial)

Figura 6.9 Diagrama de secuencia para la operacion eliminar un evento

El diagrama para eliminar un evento muestra las siguientes acciones. Primero se solicita por
parte del usuario eliminar un evento, se comprueba el nimero de érdenes que tiene dicho
evento y si este las tiene se muestra un mensaje de advertencia indicando que seran borradas
de continuar con la operacién. A continuacién se elimina en control de la interfaz de usuario y
posteriormente de la parte légica haciendo las correspondientes llamadas al GestorDSL. Este a
su vez llama a eliminarEvento de la personalidad actual, pasando el evento a eliminar, si se
produce sin ningun tipo de fallo devuelve el valor true. La personalidad llama a la secuencia
que se corresponde con el evento que se desea eliminar y una vez que se encuentra se borra
totalmente.
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6.3.3 Insertar Orden
sd Interaction

% Fantalla Principal Fantalla Mueva GestorDSL Secuencia

COwrden

Usuario

| I I
| | |
! MuevaOrden{) | :

gl | |

Ventanalrden{lD, Turno) :br::l =)

Crdend)

ConfigurarCrdend{)
!
I
I
I

InsertarCrden{Crden)

| | g

dibujarControl{Posicion, Secuencia, Orden)

" | o
I I
I I
I I
I I
I I

_——— ]

Figura 6.10 Diagrama de secuencia para la operacion insertar una orden

Cuando se desee insertar una orden, y en funcién de la secuencia activa, el usuario tendrd
activado el botén de la orden que desee insertar. La pantalla principal mostrard una nueva
pantalla donde configurar la orden. Cuando se termine de configurar se devuelve la orden y se
llama al método insertar de la secuencia activa, pasando la orden creada. Por ultimo se dibuja
la orden como un control en la pantalla principal.

Para el caso de editar orden el procedimiento es el mismo, llamando a editar orden de
secuencia en vez insertar orden y obviando el dibujado del control pues ya se encuentra en la
interfaz.
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6.3.4 Eliminar Orden

sd Interaction

X

Usuario
|
|

Pantalla Principal

GestorDSL

Secuencia

Elirminar Orden{)

eliminarControllnterfaz{Crden)

)
eliminarCrden{Crden)

&

Figura 6.11 Diagrama de secuencia para la operacion eliminar una orden

El usuario solicita la eliminacion de una orden, esta se elimina de la interfaz de usuario y

posteriormente de la secuencia a la que pertenece.

6.3.5 Aumentar Turno Orden

sd Interaction

Usuario

% Pantalla Principal

GestorD5L

Avumentar Turnof)

Incrementar T urno{Crden)
—————

\ intercambiarTurncSiguiente()
' actualizarfspectof)

Figura 6.12 Diagrama de secuencia para la operacion aumentar turno de orden

El usuario selecciona una orden y ejecuta la accidn de aumentar turno, o retrasar su ejecucion

dentro de la secuencia, se llama al método incrementarTurno y se le pasa la Orden que se

desea editar. El GestorDSL intercambia el turno de la orden que se le pasa con la siguiente y se

actualiza el aspecto del control que la contiene.

Para el caso de disminuir turno orden es igual,

intercambiando el turno con la orden anterior.

lamando a decrementarTurno e
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6.3.6

Compilar
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Figura 6.13 Diagrama de secuencia para la operacion compilar
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La operacidon de compilado se requiere por el usuario cuando la personalidad se encuentre
finalizada. Para cada secuencia, y para cada orden de cada secuencia, se escribe en un fichero
XML los datos correspondientes. Para ello se llama al método toXML() de cada uno de estos
objetos pasando un StreamWriter previamente creado, en este StreamWriter se iran
escribiendo todas las ordenes y eventos que constituyen la personalidad. Este es el momento
en el que se transforma el diagrama DSL en un fichero XML.

Posteriormente se muestra una pantalla en la que se pueden introducir opciones adicionales
para el compilado. Estas opciones son la ruta de destino, la forma de vida artificial para la que
se estd compilando, la versién de dicha forma de vida y la ruta del compilador correspondiente
a la forma de vida.

Al compilar se usa el fichero XML generado anteriormente para crear los archivos necesarios
para llamar al compilador de la forma de vida escogida, en este diagrama Pleo, se Ilama al
compilador y se limpian los archivos temporales.
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6.4 Diagramas de Actividades

6.4.1 Compilar Personalidad
sd Compilador

Crear XML
Personalidad

wdatastores
XKML

Mostrar Preferencias
Compilade

[MO]

Cancelar]

Crear Archivos Validos
Compilador

v

adatastores
Archiveos

Inwvocar Compilador
T o H(S. Salir
Mostrar Advertencia H[ND: ‘-‘ix-'t{}/ [5i] -

Figura 6.14 Diagrama de actividad compilar

El anterior diagrama representa la actividad compilar, se ha querido crear para obtener mayor
detalle de esta operacion.
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6.5 Diseno de los Ficheros Utilizados

A continuacién se presenta informacién acerca de la estructura de los ficheros que guarda y
utiliza la aplicacién.

6.5.1 Proyecto

Para poder guardar, y posteriormente, cargar los proyectos que el usuario vaya realizando, la
personalidad se almacenara en un fichero binario donde el usuario indique.

Este fichero binario creado por la aplicacién en el momento que el usuario desee guardar es un
fichero que almacena la clase Personalidad, para ello dicha clase y todas las que utiliza
(Secuencia, Orden, Evento) han sido marcadas como serializable.

6.5.2 XML Personalidad

Para dotar de independencia el compilador del resto de la aplicacién para que, si es necesario,
sea facil modificarlo para otras versiones de la forma de vida artificial elegida, la comunicacion
entre el Gestor de la Personalidad y este se realiza con el intercambio de un fichero que
almacena toda la informacién de la personalidad creada por el usuario.

Este fichero se almacena de forma temporal en una carpeta que el propio sistema adjudica
(normalmente la carpeta temporal de las aplicaciones). Es en este directorio donde la
personalidad guarda el fichero XML y donde el compilador accede a este para convertirlo al
formato adecuado para la forma de vida artificial. Este fichero se borra una vez la compilacién
ha finalizado.

La estructura interna de este fichero s puede observar con el siguiente ejemplo:

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"7?>
<Personalidad>
<Secuencia>
<Evento>0</Evento>
<Ordenes>
<Orden>
<Tipo>Neutro</Tipo>
<Id>0</Id>
<Turno>1</Turno>
</Orden>
</Ordenes>
</Secuencia>
<Secuencia>
<Evento>2</Evento>
<Ordenes>
<Orden>
<Tipo>Captura Sonido</Tipo>
<Id>2</Id>
<Turno>1</Turno>
<Nombre>Grabacionl</Nombre>
<Tiempo>10</Tiempo>
</Orden>
<Orden>
<Id>3</Id>
<Turno>2</Turno>
<Tipo>Movimiento Repetitivo</Tipo>
<Miembro>13</Miembro>
<AnguloFin>50</AnguloFin>
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<AnguloInicio>0</AnguloInicio>
<Repeticiones>5</Repeticiones>

</Orden>
</Ordenes>
</Secuencia>
</Personalidad>

En el anterior XML, de ejemplo, se han definido dos eventos que disparan dos 6rdenes cada
uno. Los eventos estan identificados por enteros que se corresponden con diferentes sucesos
externos.

Cada evento tiene anidadas tantas érdenes como se hallan afladido. Dependiendo del tipo de
la orden tendran mds o menos campos. Para todas las érdenes son comunes los campos ID,
gue es un identificador Unico para cada orden y Turno, que es un entero que informa del turno
dentro de la secuencia de esa orden.

6.5.3 LOG

El archivo de log se crea en la compilacién para recoger los posibles errores y fallos que se
produzcan en el transcurso de esta.

Es un simple fichero de texto (.txt) que se almacena en la carpeta temporal por defecto. Es
posible indicar en las preferencias una ruta donde guardar el Gltimo Log (se sobrescribe si hay
un archivo con el mismo nombre). Si no se ha especificado una ruta, el archivo serd borrado
una vez se haya llevado a cabo la compilacion.

También la herramienta facilita guardar este log cuando se produzca algun fallo, para ello
muestra al usuario una ventana donde puede indicar la ruta donde desea guardarlo.

6.5.4 Archivos del compilador Pleo

Cada compilador implementado tiene sus propios archivos de entrada. En este caso Pleo tiene
como entrada un archivo .p, un archivo .upf, y si el usuario desea reproducir alguna animacién
o sonido, los directorios que los contengan.

Este directorio de archivos y carpetas se almacena en la misma carpeta temporal que los
archivos anteriores, y una vez la compilacion se ha llevado a cabo son eliminados.

El formato interno de estos archivos estd detallado en la parte de aspectos tedricos, dentro de
“PDK”".

El archivo resultante de la compilacién, un archivo con extension .urf, se guardara en la
ubicacién que el usuario haya elegido en la ventana de compilacion. Es posible almacenar una
ruta por defecto donde ubicar los archivos resultantes dentro de la opcién de preferencias en
la ventana principal. El archivo .urf debe ser copiado en la raiz de la tarjeta SD que se vaya a
introducir a Pleo.
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6.5.5 Batch

De forma temporal se crea un pequefio archivo Batch para ser ejecutado y que es el que inicia
el compilado pasando los argumentos correspondientes. Este fichero se almacena en la
carpeta temporal. Tiene por objetivo establecer el Path correcto y llamar al compilador,
ademas aqui se especifica que la salida se envie a un fichero que posteriormente se incluira en
el log.

El aspecto de este fichero Batch suele ser algo parecido a lo siguiente:

PATH %PATH%D:\Documentos de usuarios\Usuario\Mis documentos\PleoDevelopmentKit\bin;
C:

cd C:\Users\Usuario\AppData\Local\Temp\PLEO 152458 2962011\

Ugobe project tool Prueba.upf rebuild >
C:\Users\Usuario\AppData\Local\Temp\PLEO 152458 296201l1\resultadoCompilacion.txt

Este Batch es generado en el momento conforme a ciertos valores en tiempo de ejecucidn. La
primera linea establece el Path a la ruta del compilador, en este caso para Pleo, para poder
utilizar el compilador de dicha forma de vida. La segunda y tercera linea establece el directorio
actual, que es el lugar donde se han generado los archivos de entrada del compilador. La
cuarta linea (que se encuentra partida por ser demasiado larga) llama al compilador pasandole
el archivo .upf creado y direcciona la salida a un archivo de texto.
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6.6 Diseno de la Interfaz

A continuacién se mostraran las ventanas que se han desarrollado para la herramienta y su
aspecto definitivo.

Las ventanas y didlogos mostrados tienen establecido botén por defecto de aceptacién y
cancelaciéon y el foco siempre se encontrara en el primer recuadro habilitado.

6.6.1 Cuadro de inicio
@ Muevo Proyecto ) Cargar Proyecto
Nombre:

Figura 6.15 Cuadro de inicio nuevo proyecto

,

) Nuevo Proyecto @ Cargar Proyecto

Ruta: u

Figura 6.16 Cuadro de inicio cargar proyecto

Al iniciar la herramienta el primer didlogo mostrado serd el anterior cuadro. En dicho cuadro es
posible elegir si crear un nuevo proyecto, en cuyo caso se escribirda el nombre de dicho
proyecto o si prefiere cargar un nuevo proyecto, y el usuario tendra que especificar la ruta de
dicho archivo de proyecto.

Este cuadro estd compuesto por dos radio button que modifican el aspecto del cuadro segun
se activen o desactiven. Debajo de estos se encuentran, visibles o no, un cuadro de texto y tres
botones.
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6.6.2 Pantalla Principal

- =

@ PleoProg-prueba | S

Archivo Edicién Preferencias  Ayuda

™ o @©RB0C & 000 ©

Evento Actual [ = |

Figura 6.17 Pantalla principal de la aplicacion

La figura anterior muestra el aspecto de la ventana principal definitiva. De arriba abajo se
observan dos areas, la primera compuesta por tres barras de menus y herramientas y la
segunda que es el entorno de trabajo donde se creardn los diagramas.

La primera area esta dividida en tres barras. La primera de ellas es la barra de menu donde se
encuentran las opciones de Archivo (nuevo, guardar, cargar, cerrar, salir), Edicidon (aumentar
turno, disminuir turno y eliminar), Preferencias (para guardar las preferencias del usuario en
cuanto a las rutas del compilador, ruta de destino del archivo compilado y ruta del log) y por
ultimo la opcién Ayuda (ver ayuda, pagina de PleoProg, acerca de PleoProg). La segunda barra
es la barra de herramientas en la que se encuentran las opciones de afadir evento, afiadir
cada una de las 6rdenes (posicidon neutra, movimiento, captura de imagen, captura de sonido,
reproduccion de sonido y tiempo de espera), afiadir animacién, aumentar turno, disminuir
turno, eliminar y por udltimo compilar. Todos los botones de evento y drdenes son
interruptores que mientras permanezcan pulsados se podran afadir el evento u orden sin
tener que volver a pulsarlo. La tercera barra es una barra de estado donde se indica el evento
actual y en el que se afiadira la préxima orden que se inserte.

La segunda zona es el area de trabajo y es donde el usuario colocard cada uno de los eventos y
ordenes, solo debe activar el botdn que represente lo que desea afadir y hacer clic en Ila
posicidon del area de trabajo donde desea anadirlo.

Este aspecto final solo difiere del disefio previo en la colocacién de la barra de estado.
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6.6.3 Cuadro de eventos

s T

r -
4 Evento

Evento: Encendido -
Encendido =
Botén Wake Up
Acariciar Cabeza

Acariciar Mentén

Acepty Acariciar Espalda

Acariciar Cuello

Acariciar Pata Delantera Derecha
Acariciar Pata Delantera [zquierda
Acariciar Pata Trasera Derecha
Acariciar Pata Trasera Izquierda =
Interruptor Pata Delantera Cerecha
Interruptor Pata Delantera [zquierda
Interruptor Pata Trasera Derecha
Interruptor Pata Trasera [zquierda
Obstaculo

Fila

Sonido

Pozicion Posado L 4
Agitado

Abuso

Alzado -

Figura 6.18 Cuadro afnadir evento

El anterior cuadro se muestra al usuario cuando el botén activo es el de afiadir un evento y
hace clic en el drea de trabajo. Se muestra un cuadro como el de la figura donde es posible
escoger entre los eventos disponibles el que desee afiadir.

Dicho cuadro consta de un combo box y dos botones.
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6.6.4 Ordenes

Para cada una de las drdenes que el usuario desee anadir al area de trabajo existen diferentes
cuadros para introducir informacién relativa a estas drdenes. A continuacidn cada una de las
6rdenes, segln se encuentran situadas en la interfaz de izquierda a derecha, y el cuadro
correspondiente para configurarlas.

Para la orden de posicidn neutra no se muestra ninglin cuadro puesto que no es necesario
ningun dato extra.

r{__:} Establecer Movimiento kh ﬁ
Tipo de Movimiento: @ Unico ) Repetitivo
Miembro: [Hombm Derecho -
Posicion final: 0

Posicion de inicio:

Repeticiones:

S B

Figura 6.19 Cuadro insercion orden de movimiento

El anterior cuadro se muestra cuando el usuario desea afadir una orden de movimiento. En la
parte superior hay dos radio button que activan o desactivan los campos necesarios segun el
tipo de movimiento. Tanto para los movimientos Unicos como para los repetitivos se ha de
elegir el miembro a mover en el combo box y la posicidn final de movimiento.

Si se trata de un movimiento repetitivo serd necesario indicar la posicién de inicio del
movimiento y el nimero de repeticiones en los respectivos text box.

Al aceptar se validan todos los datos y se afiade la orden si es coherente.
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.
<:> Mombre de Archivo... & u

Mombre:

Figura 6.20 Cuadro de insercion captura imagen

Cuando se desee aiadir la orden de captura de imagen se mostrard un cuadro como en
anterior donde el usuario debe introducir en el text box el nombre que tendra la imagen que

se guardara.

. _
{+ Grabacién de S-DniicL e

Nombre:

Tiempo: O

Aceptar

Figura 6.21 Cuadro de captura sonido

El anterior cuadro se mostrara para configurar la orden de captura de sonido. Dos text box
donde el usuario indicara el nombre que desea dar a dicha grabacidon y el tiempo de grabacién.

Para la orden de reproduccidon de sonido se abrird una ventana normal para seleccionar el

archivo.
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”
<:> Tiempo de Espe_ﬁ;‘ u

Tiempo (s): b

Figura 6.22 Cuadro de tiempo en espera

El anterior cuadro se muestra cuando se desea afiadir una orden de tiempo en espera. Consta
simplemente de un text box donde introducir los segundos que la forma de vida se mantendra

en espera.

Para la orden de insercion de animacion se muestra una ventana para seleccionar el archivo,
como en el caso de reproduccién de sonido.

6.6.5 Preferencias

e —_—

GFuardar LOG

Ruta del LOG OM\Documentos de usuariosiDh E]

Ruta del PDK CM\Documentos de usuariosiDh E]

Ruta destino I E]

Figura 6.23 Cuadro de preferencias

Este cuadro se muestra cuando se presiona sobre preferencias en la barra de menu. Hay un
check box para indicar si se desea guardar el log y tres text box no editables pero que
muestran la ruta seleccionada en cada una de las ventanas de seleccion de directorio que
lanzan los botones situados a la derecha de dichos text box.
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6.6.6 Compilador

,

Forma de Vida: [ Plec v]

Compilador: C: B

Destino: I

Figura 6.24 Cuadro compilador

El cuadro compilador muestra un combo box para seleccionar la forma de vida artificial para la
gue se va a compilar, actualmente Unicamente Pleo, un text box y un button para seleccionar
la ruta del compilador de la forma de vida, un check box para seleccionar la version de la forma
de vida y un text box y un button para seleccionar la carpeta destino del archivo resultante.
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6.6.7 Ayuda

T i
QOcuttar Imprimir  Opciones

Cortenido | ndice ] . r
| Introduccion
Bl €3 Introduccion
Bfriducsen |
[ Visién General d= la Hemamienta PleoProg es una herramienta desarrollada para la facil
(2] Crear una Personalidad programacion de formas de vida artificiales como Pleo. Sirve,
(] Archivo Personalidad ademds, como una iniciacién al mundo de la programacién, pues
(27 Edicién

esta concebida como una herramienta intuitiva que puede ser
utilizada por personas con o sin conocimientos especificos de
programacion o robatica.

A lo largo de esta ayuda podra aprender como utilizar PleoProg
de una forma féacil.

Es importante que descargue el kit de desarrollo de la forma de
vida para la que vaya a programar. Este kit no se distribuye con
la presente aplicacion v es una parte imprescindible para crear un
archivo ejecutable para su forma de vida. Actualmente este
programa soporta las siguientes formas de vida artificiales:

s Pleo: Versiones 1.0 v 1.1 . Descargue el kit de desarrollo

Figura 6.25 Ayuda

El cuadro de ayuda se muestra cuando el usuario presiona F1 o cuando hace clic sobre el menu
de ayuda.

Se trata de una ayuda breve creada para servir de apoyo y base para las funciones mds basicas.

6.6.8 Iconos

Los iconos que representan nuevo evento, posicion neutra, movimiento y animacién son de
freeiconsweb.com (http://www.freeiconsweb.com/), son parte de la serie office icons y se

encuentran bajo una licencia "Free for commercial use (Include link to authors website)”.

Los iconos que representan la captura de imagen y reproduccion de sonido son parte del
Gnome Project (http://art.gnome.org/themes/icon) y se encuentran bajo licencia GPL

(http://www.gnu.org/copyleft/gpl.html)

Los iconos de grabacion de sonido, tiempo en espera, aumentar turno, disminuir turno y
eliminar son de Oxygen (http://www.oxygen-icons.org) y se encuentra bajo una licencia GPL

(http://www.gnu.org/copyleft/gpl.html)
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6.7 Especificacion Técnica del Plan de Pruebas

A continuacidn se describen las pruebas para llevar a cabo. Estas pruebas se llevardn a cabo

después de la finalizacion de cada una de las funcionalidades que posibilitaran realizar las

pruebas.

La herramienta se ha probado bajo un equipo con la siguiente configuracién:

e Windows 7 64 bits

e Microsoft Visual Studio 2010

e Intel Core Quad Q6600.

6GB RAM.

6.7.1 Pruebas Unitarias

A continuacidn se muestran las pruebas unitarias que se comenzaron a desarrollar en la fase

de analisis. Estas pruebas se llevaran a cabo cuando cada una de las clases que interviene en

cada caso de uso haya sido finalizada. En caso de detectar algun fallo se toma nota y se

modifica al finalizar las pruebas de mismo caso de uso.

Se presentan divididas en casos de uso ya vistos anteriormente.

Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado
Guardar un evento | Se guarda correctamente un evento nuevo. La clase
cualquiera. Personalidad posee una secuencia mas.

Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia vy
Evento y Util.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

No se guarda ningun evento.

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba

Resultado Esperado

Eliminar un evento existente.
Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia vy
Evento y Util.

Se elimina correctamente un evento. La clase Personalidad
posee una secuencia menos.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacién

No se elimina ningun evento.

Caso de Uso 3: Insertar Orden

Prueba Resultado Esperado
Guardar una orden | Se guarda correctamente una orden nueva. La clase
cualquiera. Secuencia tiene una orden mas.

Clases que intervienen:
Secuencia, Orden y Util.
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Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

No se guarda ninguna orden.

Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Se modifica orden
existente.
Clases que intervienen:

Secuencia, Orden y Util.

una

Se modifican los datos de una orden. La clase Secuencia
posee la misma orden pero modificada.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Eliminar una orden existente.
Clases que intervienen:
Secuencia, Orden y Util.

Se elimina una orden. La clase Secuencia posee una orden
menos.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba Resultado Esperado
Aumentar turno de wuna | La orden tiene un turno mayor. La clase Secuencia modifica
orden. dos ¢rdenes, la orden que modifica su turno y la orden

Clases que intervienen:
Secuencia, Orden y Util.

siguiente en la secuencia que también modifica su turno.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 7: Disminuir Turno

Prueba

Resultado Esperado

Disminuir turno de una orden
Clases que intervienen:
Secuencia, Orden y Util.

La orden tiene un turno menor. La clase Secuencia modifica
dos ¢rdenes, la orden que modifica su turno y la orden
anterior en la secuencia que también modifica su turno.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

6.7.2

Pruebas de Integracion y del Sistema

A continuacién se detallan las pruebas de integracion y del sistema. Estan divididas en casos de

uso.

Dichas pruebas se llevaran a cabo cuando se posea una version inicial de la aplicacion y se ird

tomando nota de los fallos encontrados para ser corregidos al finalizar las pruebas de cada

caso de uso. Estas pruebas son mas complejas que las unitarias puesto que son varias las

partes de la herramienta las que intervienen y deben funcionar correctamente.
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Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado

Insertar un evento no | La clase Personalidad posee una nueva instancia de la clase
existente. Secuencia mas. La clase Secuencia almacena correctamente
Clases que intervienen: los datos del evento introducido. La clase GestorDSL crea y
GestorDSL, Personalidad, | dibuja el control apropiado en el drea de trabajo.

Secuencia, Evento y Util.

Prueba Resultado Esperado

Insertar un evento repetido.
Clases que intervienen:

El sistema detecta que dicho evento ya existe dentro de
Personalidad y notifica dicha incidencia al usuario para que

GestorDSL, Personalidad, | elija otro Evento.
Secuencia, Evento y Util.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba Resultado Esperado

Eliminar un evento sin | La clase Personalidad posee una Secuencia menos. GestorDSL
6rdenes. busca y elimina de la interfaz el control que representa dicho
Clases que intervienen: evento.

GestorDSL, Personalidad,

Secuencia, Evento y Util.

Prueba Resultado Esperado

Eliminar un evento con | El sistema detecta que se intenta borrar un evento que posee
6rdenes. ordenes. Notifica al usuario que si continua borrard también
Clases que intervienen: dichas érdenes. En caso afirmativo, Personalidad posee una
GestorDSL, Personalidad, | Secuencia menos y GestorDSL busca y elimina de la interfaz

Secuencia, Evento y Util.

el control que representa dicho evento y las drdenes que
posee.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 3: Insertar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Insertar una orden existiendo
un evento.
Clases que intervienen:

La clase Personalidad asigna a Secuencia dicha Orden vy
Secuencia posee una Orden mdas. GestorDSL crea y dibuja el
control apropiado en el area de trabajo.

GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Orden y Util.
Prueba Resultado Esperado

Insertar una orden sin que
exista ningun evento o que
no se encuentre ninguno
activo.

Clases que intervienen:
GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Evento, Orden y
Util.

El sistema detecta que no existe ninglin evento o que
ninguno se encuentra activo. Notifica al usuario que afiada o
seleccione algin evento de los disponibles y lo vuelva a
intentar. No se anade ninguna Orden a ninguna Secuencia.

Prueba

Resultado Esperado

Insertar una orden con

El sistema detecta que las opciones introducidas no son
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opciones incorrectas. correctas. Notifica al usuario que revise las opciones
Clases que intervienen: introducidas. No se afnade ninguna Orden a ninguna
GestorDSL, Personalidad, | Secuencia.

Secuencia, Orden y Util.

Prueba Resultado Esperado

Insertar una orden que | El sistema detecta que se intenta adjuntar un archivo con un
incluya un archivo de recurso | tamafo superior a 1MB. Notifica al usuario que el archivo es
(sonido o animacion) | demasiado grande. No se afiade ninguna Orden a ninguna

superior a 1 MB.
Clases que intervienen:

Secuencia.

GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Orden y Util.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Modificar una orden
opciones correctas.
Clases que intervienen:

con

Personalidad realiza los cambios en la Orden de la Secuencia
y GestorDSL realiza los cambios graficamente del control que
representa dicha Orden en el area de trabajo.

GestorDSL, Personalidad,

Secuencia, Orden y Util.

Prueba Resultado Esperado

Modificar una orden con | El sistema detecta que las opciones de la Orden no son

opciones incorrectas
Clases que intervienen:

correctas. Notifica al usuario para que lo vuelva a intentar o
cancele dichos cambios. La Orden de la Secuencia no se

GestorDSL, Personalidad, | modifica.
Secuencia, Orden y Util.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba

Resultado Esperado

Eliminar una orden existente.
Clases que intervienen:

La Personalidad solicita a Secuencia que se elimine una
Orden. Secuencia posee una Orden menos. GestorDSL elimina

GestorDSL, Personalidad, | el control pertinente del drea de trabajo.
Secuencia, Orden y Util.
Prueba Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba

Resultado Esperado

Se aumenta el turno de una
orden que no esté en ultimo

La clase Personalidad solicita a Secuencia cambiar el turno de
la Orden seleccionada y de la Orden siguiente intercambiando

lugar. los turnos. GestorDSL intercambia el lugar y el turno de la
Clases que intervienen: Orden seleccionada y de la Orden siguiente.

GestorDSL, Personalidad,

Secuencia, Orden y Util.

Prueba Resultado Esperado
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Se aumenta el turno de una
orden que se encuentra en
ultimo lugar.

Clases que intervienen:
GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Orden y Util.

El sistema detecta que la Orden seleccionada se encuentra en
ultimo lugar dentro de la Secuencia y no posee érdenes
posteriores por lo que no se realiza ningun tipo de cambio.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacidn

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 7: Disminuir Turno

Prueba

Resultado Esperado

Se disminuye el turno de una
orden que no esté en primer
lugar.

Clases que intervienen:
GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Orden y Util.

La clase Personalidad solicita a Secuencia cambiar el turno de
la Orden seleccionada y de la Orden anterior intercambiando
los turnos. GestorDSL intercambia el lugar y el turno de la
Orden seleccionada y de la Orden anterior.

Prueba

Resultado Esperado

Se disminuye el turno de una
orden que se encuentra en
primer lugar.

Clases que intervienen:
GestorDSL, Personalidad,
Secuencia, Orden y Util.

El sistema detecta que la Orden seleccionada se encuentra en
primer lugar dentro de la Secuencia y no posee drdenes
anteriores por lo que no se realiza ningun tipo de cambio.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Caso de Uso 8: Compilar

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa valido.
Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia,
Orden, Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

Personalidad guarda en un fichero XML todas sus Secuencias
con Eventos y Ordenes y pasa este fichero a Compilador. En
este caso, CompiladorPleo realiza una traduccién de dicho
fichero a cddigo de entrada para el compilador de Pleo y
realiza la llamada a dicho compilador.

En la ruta destino se crea un archivo ejecutable por Pleo.

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa sin
eventos.

Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia,
Orden, Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

El sistema detecta que la Personalidad no tiene ninguna
Secuencia. Notifica al usuario que no se puede compilar un
programa vacio. No se realiza la compilacién.

Prueba Resultado Esperado
Compilar un programa | El sistema detecta que la carpeta del compilador especificada
cuando la ruta del | no es correcta. Notifica al usuario y le sugiere cambiar dicha

compilador es errdnea.
Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia,
Orden, Evento, Compilador,

ruta. No se realiza ninguna compilacion.
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CompiladorPleo y Util.

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa
cuando la ruta de destino es
errénea.

Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia,
Orden, Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

El sistema detecta que la ruta de destino es errénea. Notifica
al usuario para que cambie dicha ruta. No se realiza ninguna
compilacién.

Prueba

Resultado Esperado

Compilar un programa no
valido por otras razones.
Clases que intervienen:
Personalidad, Secuencia,
Orden, Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

Personalidad guarda en un fichero XML todas sus Secuencias
con Eventos y Ordenes y pasa este fichero a Compilador. En
este caso, CompiladorPleo realiza una traduccién de dicho
fichero a cddigo de entrada para el compilador de Pleo y
realiza la llamada a dicho compilador.

El sistema detecta que la compilacién no se ha podido llevar a
cabo por algin motivo. Notifica al usuario que ha habido un
error y pregunta si desea conservar el log.

Prueba

Resultado Esperado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.
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6.7.3 Pruebas de Usabilidad y Accesibilidad

PleoProg ha sido disefiado para que pueda ser utilizado por cualquier persona, con
conocimientos o no, de informdtica. Las siguientes pruebas han sido disefiadas para
comprobar que cualquier persona puede desenvolverse adecuadamente con la herramienta.

6.7.3.1 Pruebas de Usabilidad

Se ha disefiado un cuestionario que se completard con datos de las personas que realizan las
pruebas sobre la herramienta y sobre cuestiones relacionadas con la herramienta.

¢Usa un ordenador frecuentemente?

1. Todos los dias
2. Varias veces a la semana
3. Ocasionalmente

4. Nunca o casi nunca

é¢Qué tipo de actividades realiza con el ordenador?

1. Es parte de mi trabajo o profesion
2. Lo uso basicamente para ocio
3. Solo empleo aplicaciones estilo Office

4. Unicamente leo el correo y navego ocasionalmente

¢Ha usado alguna vez software como el de esta prueba?

1. Si, he empleado software similar
2. No, aunque si empleo otros programas que me ayudan a realizar tareas similares

3. No, nunca

¢éTiene conocimientos de programacion?

1. Si

2. No

é¢Tiene conocimientos de robética?

1. Si

2. No

¢Qué valora mas en un programa?

1. Que sea facil de usar
2. Que sea intuitivo
3. Que searapido

4. Que tenga todas las funciones necesarias
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Facilidad de Uso Siempre | Frecuentemente | Ocasionalmente | Nunca
éSabe donde estd dentro de la
herramienta?
¢Existe ayuda para las funciones
en caso de que tenga dudas?
éle resulta sencillo el uso de la
herramienta?
éLe resulta sencillo el sistema de
interruptores para afadir los
eventos y érdenes?
Funcionalidad Siempre | Frecuentemente | Ocasionalmente | Nunca
¢Funciona cada tarea como Vd.
Espera?
¢El tiempo de respuesta de la
herramienta es muy grande?
¢Ha encontrado incoherencias
entre lo deseado y o
representado en el diagrama?
El archivo ejecutable ¢Es tal como
usted ha creado en el diagrama?
é¢Encuentra incoherencias a la
hora de cargar un archivo
previamente guardado?
éSon las opciones lo
suficientemente claras?
¢Echa de  menos alguna
funcionalidad en la herramienta?
¢Ha encontrado errores durante
su utilizacion?
Calidad del Interfaz
‘g Mu Poco Nada
epecie e tees Adecu‘a/\do GUCELLE Adecuado Adecuado
El tipo y tamafio de letra es
Los iconos e imdgenes usados son
Los colores empleados son
El tamaiio de los botones es
El tamaiio de los controles es
Disefio de la Interfaz Si No A veces
éLe resulta fdcil de usar?
¢El disefio de las pantallas es claro y
atractivo?
¢Es adecuado el tamafio de las pantallas y
cuadros mostrados?
éCree que el programa estd bien
estructurado?
Observaciones
Cualquier comentario del usuario
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6.7.3.2 Cuestionario para el responsable de las pruebas

A continuacidon se muestra un cuestionario para el responsable de las pruebas en el que
debera valorar cada usuario que esta probando la herramienta.

Aspecto Observado Notas

El usuario comienza a trabajar de
forma rdpida por las tareas

El usuario consulta la ayuda

Tiempo en realizar cada tarea

El usuario se siente confundido

El usuario cierra el programa por
no saber continuar

Tiempo en realizar una
personalidad completa y probarla

Errores leves cometidos

Errores graves cometidos

6.7.3.3 Actividades guiadas

A continuacién se dan algunas actividades para que el usuario pueda probar en la aplicacién:
e Realizar una personalidad completa
o Aiadir un evento
o Adadir 6rdenes
o Compilar
o Probar
e Edicidn
o Afadir eventos
o Afadir érdenes
o Eliminar eventos
o Eliminar érdenes
o Moaodificar eventos
o Moaodificar 6rdenes
e Archivo
o Nueva Personalidad
o Guardar Personalidad

o Cargar Personalidad
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o Cerrar Personalidad
e Modificacion de preferencias

e Consulta de ayuda

6.7.3.4 Pruebas de Accesibilidad

Al tratarse de una aplicacién de escritorio se han tenido en cuenta los siguientes aspectos a la
hora de garantizar cierto nivel de accesibilidad:

e Atencidn en el disefio de los colores de la interfaz, estilo y tamano de letra de todos los
elementos mostrados.

e Atencion en el disefio de los botones mediante iconos, que representen la funcidn
realizada.

e Uso de tooltips como fuentes de informacidn alternativa.
e Botones de gran tamafio.

e Foco centrado en el primer elemento editable al abrir un cuadro.

Botones por defecto de aceptacion y cancelacidn en los cuadros.

6.7.4 Pruebas de Rendimiento

Para medir el rendimiento se medira el consumo de diferentes recursos consumidos por la
aplicacion en diferentes momentos.

La memoria RAM se medird en varios momentos para detectar posibles picos que no deberian
darse. Los momentos en los que se medira seran:

e Memoria RAM consumida en un momento inicial.
e Memoria RAM consumida con un diagrama extenso.
e Memoria RAM consumida en el compilado.

Para hacerse una idea del consumo de CPU se medira el tiempo que lleva realizar varias tareas.
Estas tareas son:

e Guardar un proyecto.
e Cargar un proyecto.
e Compilar.

En caso de detectar un consumo de memoria o tiempo de CPU excesivo se revisara la
herramienta para minimizar el gasto de estos recursos.
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Capitulo 7. Implementacion del
Sistema

7.1 Estandares y Normas Seguidos

Para el cddigo desarrollado se han seguido las reglas generales de disefio SOLID para C# en su
mayor parte, modificando algunas. Por ejemplo, SOLID dice que las propiedades deben
escribirse utilizando la mayuscula para la primera letra, pero como se han utilizado
propiedades automaticas se ha creido mas conveniente aplicar la nomenclatura para los
atributos de las clases (escribiendo la primera con minuscula) para que en el cddigo resultante
no quedara extrafio.

Para el archivo XML generado se sigue el estandar XML 1.0.

7.2 Lenguajes de Programacion

7.2.1 C#

C# es un lenguaje de programacion orientado a objetos desarrollado por Microsoft para la
plataforma .Net. Anders Hejelsberg, quien ya participara en la creacién Turbo Pascal y J++, es
el arquitecto principal de C#. El lenguaje fue estandarizado por primera vez en 2002 por la
ECMA y en 2003 por ISO, en afios posteriores sus revisiones fueron también estandarizadas.

Su sintaxis deriva de C/C++ y su modelo de objetos es parecido al de Java. C# es un lenguaje
sencillo porque elimina elementos de otros lenguajes que no son necesarios en C#, el tamaio
de los tipos basicos de datos es fijo e independiente del compilador, etc. Ademds soporta
encapsulacién, herencia y polimorfismo, afiadiendo en algunos casos mas opciones. En C# no
es necesario liberar explicitamente memoria en el cddigo, pues posee un recolector de basura
automatico. Una de sus principales caracteristicas es que C# es un lenguaje seguro de tipos,
pues incluye mecanismos de proteccion para evitar errores en los accesos de tipos de datos
(conversidn entre tipos compatibles, variables inicializadas, etc.).

El proyecto utiliza C# como lenguaje de programacion debido a sus ventajas, algunas de las
cuales han sido mencionadas anteriormente, la documentacion disponible en internet y
porque es uno de los lenguajes necesarios para el desarrollo en WPF.

Actualmente la ultima version de C# es la 4.0, liberada en Abril de 2010 junto Microsoft Visual
Studio 2010.
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7.2.2 PAWN

PAWN es un lenguaje de programacion creado especificamente para el desarrollo de
aplicaciones para Pleo. Creado por Ugobe vy liberado junto al PDK estd dirigido a
desarrolladores con experiencia que deseen programar para Pleo.

Es un lenguaje con una sintaxis muy parecida a C. PAWN se desarrollé para facilitar la rapida
ejecucidn, estabilidad, simplicidad y reducido tamafio de las aplicaciones. Se encuentra en el
propio firmware de Pleo para permitir la ejecucion de cédigo.

Una aplicacion es una coleccion de diferentes recursos. Estos recursos pueden ser:
e Sonidos.
e Movimientos.

e Comandos. Tablas de movimientos asociados con informacién de estados, que
describen cuando se debe ejecutar un movimiento.

e Scripts.

Propiedades.

A través de PAWN se puede acceder a la API nativa de Pleo. Los mddulos disponibles son los
siguientes:

e Animation. Funciones referentes a los comandos.

e Application. Funciones referentes a la carga de aplicaciones.

e Attention. Funciones referentes a la comunicacién Pleo-Pleo.

e Camera. Funciones referentes a la cdmara.

common/comand_status. Definiciones para el estado de comandos.
common/message_type. Definiciones para todos los tipos de menajes de log.
default. No define funciones pero si valores para las versiones de la API de Pleo.
Drive. Funciones referentes al sistema de unidades.

File. Funciones para la entrada/salida de la memoria Data Flash o SD.
Joint. Funciones referentes a movimientos individuales.

Log. Funciones referentes al log, monitor y salida.

Motion. Funciones referentes a la reproduccién de movimientos.
pleo/active_system. Definiciones para los componentes de alto nivel.

e pleo/age. Definiciones para posibles edades de Pleo.

e Pleo/joints. Definiciones para todas las extremidades de Pleo.

e Pleo/limits. Definiciones para los datos y el espacio de pila disponible.

e Pleo/mood. Definiciones para los posibles valores de los estados de dnimo.
Pleo/pose. Definiciones para las posibles poses de Pleo.

Pleo/propoerties. Definiciones de las propiedades globales del sistema.
Pleo/sensors. Definiciones para todos los sensores disponibles en Pleo.
Property. Funciones referentes al sistema de Propiedades.

e Resource. Funciones referentes a los archivos de recursos (URF).

e Script. Funciones referentes a las maquinas virtuales de PAWN.

e Sensor. Funciones referentes a los sensores.

e Sound. Funciones referentes a la reproduccidn de sonidos.
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e String. Funciones referentes a las cadenas de PAWN.
e Time. Funciones referentes a la hora.
e Util. Funciones utiles variadas de utilidades.

En este proyecto se utilizan de las anteriores las siguientes:

e log

e Script

e Sensor

e Sound

o Util

e Property
e Motion
e Joint

Para programar en PAWN es necesario saber que existen ademds 4 maquinas virtuales PAWN
para permitir la multitarea.

e SENSOR VM. Cada vez que un sensor se lanza se ejecuta esta maquina que contiene
las reacciones a posibles estimulos.

e MAIN VM. Se buscan la funcién main que se ejecuta indefinidamente.

e BEHAVIOR VM. Disefada para ejecutar otro tipo de scripts arbitrarios. Busca la funcion
main y la ejecuta.

e USER VM. Ejecuta scripts fuera del contexto de la aplicacién actual.

En el proyecto actual, tratandose de crear una personalidad, las érdenes se ejecutan al recibir
estimulos exteriores, por lo que se utilizara SENSOR VM.

A continuacion se muestra un fragmento de cddigo correspondiente al archivo sensors.p, que
como se vio en el capitulo de aspectos tedricos serd uno de los archivos que se dard como
entrada al compilador.

Este fragmento tiene 4 funciones. La primera init() es la que se ejecuta sin necesidad de recibir
ningun estimulo, la segunda on_sensor(...) se ejecuta cada vez que un sensor cambia su
estado, la tercera es una simple funcidon de espera y la cuarta se ejecuta al cerrar el script.
Como se puede apreciar, y como se ha dicho antes, es muy parecido a C.
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#pragma pack 1

#include <Log.inc>
#include <Script.inc>
#include <Sensor.inc>
#include <Sound.inc>
#include <Util.inc>
#include <Property.inc>
#include <Motion.inc>
#include <Joint.inc>

public init ()
{
print ("sensors:init () enter\n");
monitor exec("joint neutral");
monitor exec("camera capture Imagenl.bmp bmp new");
wait (7);
print ("sensors:init () exit\n");

}

public on_sensor(time, sensor name: sensor, value)
{
new name [32];
sensor_get name (sensor, name);
printf ("sensors:on_sensor(%d, %s, %d)\n", time, name, value);
switch (sensor)
{
case SENSOR HEAD:
if (value==0)
{

monitor exec("audio both Grabacionl.wav 10");

monitor exec("joint range 13 5 0 50 ");
}
}
return true;
}
wait (value)
{
new curTime=time () ;
while (time () —curTime< (value*1000))
{
}
}
public close()
{
print ("sensors:close() enter\n");
print ("sensors:close () exit\n");

148 David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Implementacion del Sistema | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

7.3 Herramientas y Programas Usados para el
Desarrollo

7.3.1 Enterprise Architect

Para desarrollar todos los diagramas de la presente documentacidén se ha usado Enterprise
Architect en su versidn 7.8.850.

Se ha elegido este software ya que, por experiencia, se conocia su funcionamiento y porque
habiendo probado otros software similares esta herramienta es la mas completa.

7.3.2 Microsoft Visual Studio 2010

Microsoft Visual Studio es un entorno de desarrollo que permite la programacién de forma
nativa en los lenguajes Visual C++, Visual C#, Visual J#, ASP.NET y Visual Basic .NET aunque
existen extensiones para desarrollar en otros muchos lenguajes. La ultima versidn incorpora
.Net Framework 4.0 y una serie de mejoras en el aspecto visual del entorno.

Microsoft Visual Studio 2010 se utiliza en este proyecto para realizar la programacién en WPF
de la herramienta.

7.3.3 StyleCop

StyleCop es un plugin para Microsoft Visual Studio 2010 que analiza el cddigo y muestra
advertencias en aquellas lineas en las que no se estén siguiendo las lineas generales de disefo
SOLID para C#.

Es una herramienta que ayuda a mantener un cédigo ordenado, limpio y claro. La version
utilizada es 1a 4.3.3.0

7.3.4 Notepad ++

Para la vista y edicién de muchos archivos es necesaria una herramienta tan rapida como el
bloc de notas normal pero tan potente como un entorno de programacién que reconozca las
palabras reservadas. Para esta labor se ha usado Notepad ++ en su versidn 5.5

7.3.5 HTML Help Workshop

Para la creacidn de un archivo de ayuda que se pudiera integrar adecuadamente con el resto
de la aplicacidn, y en formato comun se ha usado HTML Help Workshop de Microsoft en su
version 4.74.8702.
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Se ha elegido dicho software por ser gratuito y de sencillo manejo.

7.3.6 GIMP

GIMP o GNU Image Manipulation Program (programa de manipulacidon de imagenes GNU) es
una aplicacién desarrollada para la edicidon y retoque de imagenes digitales. Inicialmente
pensado para sistemas Unix, hoy en dia tiene versiones tanto para Windows como para las
principales distribuciones Linux. GIMP es actualmente una gran alternativa a Photoshop.

Para el retoque de imagenes que se usen durante todo el proyecto, tanto para las interfaces
como para la documentacién u otros recursos se ha usado GIMP por ser un editor de imagenes
gratuito que satisface todas las necesidades requeridas para este proyecto.

La version utilizada es la 2.6 para Windows.

7.3.7 Tortoise

A lo largo del desarrollo del proyecto se ha decidido usar un sistema SVN para mantener un
control de cambios de todos los ficheros.

Se ha elegido Tortoise por la experiencia que se tenia con este programa y por tratarse el
mejor programa encontrado para ello.

Menciona que se ha utilizado el servicio web unfuddle para esta labor.

7.3.8  WPF About (CS)

Para crear una ventana que muestre la informacion relativa al programa se ha descargado esta
extensién para Visual Studio 2010 que genera una clase y una ventana que pueden ser
llamadas para mostrar la informacidn que se encuentra configurada en el proyecto.

Desarrollada por Pedro Silva (http://blogs.msdn.com/b/pedrosilva/)

La version utilizada es la 0.5 y se ha modificado para ajustarla al proyecto.

Esta clase descargada se mostrara en todos los dmbitos de este proyecto, se recordard su
procedencia y no se mostrara el codigo fuente en el anexo final para no confundir.
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7.4 Creacion del Sistema

7.4.1 Problemas Encontrados

En primer lugar, enfrentarse a un lenguaje (C#) y una tecnologia (WPF) que nunca habia
utilizado fue un problema en algunos aspectos, pero dada la similitud de C# con Java el
aprendizaje fue rapido.

Algunos problemas derivados de esta falta de conocimientos de C# fueron los siguientes:
e Interfaces, redimensionamiento.
e Utilizacidn de carpetas y archivos temporales.
e Dibujado de los datos en pantalla y la interaccién del usuario con estos (arrastrar)

Estos problemas mencionados fueron resueltos con perseverancia y gracias a dudas resueltas
por otros usuarios en foros.

También, por falta de conocimientos, el disefo de interfaces mediante archivos XAML fue algo
complicado al principio, pero con el tiempo se ha obtenido un nuevo punto de vista del
desarrollo de aplicaciones donde mdas de un profesional tiene cabida, en este caso, un
disenador grafico puede estar creando la interfaz mediante unas herramientas distintas de las
que luego el programador usara para implementar la légica.

El campo de la robdtica nunca habia sido tocado por mi, aunque si que me atraia. Programar
para un robot tiene ciertas limitaciones y es necesario conocer totalmente el hardware del que
se dispone, investigar para Pleo Ilevd bastante tiempo.
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7.4.2

Descripcion Detallada de las Clases

A continuacién se proporciona una descripcién detallada de las clases. Los métodos y variables

estan ordenados alfabéticamente y las clases de un mismo paquete se presentan seguidas.

Destacar que, dado que se han utilizado propiedades automaticas en C#, la mayoria de los

atributos no se han declarado manualmente, pero se tomaran como tal a todos los efectos.

Algunas de las clases, que tienen funcionalidad grafica (presentar cuadros o ventanas) se

complementan con los archivos de diseiio de formato XAML, donde se declaran los controles.

7.4.2.1 MainWindow

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
MainWindo Pantalla Principal de la aplicacion. | Window
w Siempre ejecutandose mientras la
herramienta esté activa.
Responsabilidades
Numero Descripcidn
1 Mostrar pantalla principal
2 Controlar el estado de todos los elementos graficos
3 Mostrar pantalla insercién Evento
4 Mostrar pantalla insercién érdenes
5 Mostrar pantalla editar Eventos
6 Mostrar pantalla editar Ordenes
7 Eliminar Eventos
8 Eliminar Ordenes
9 Aumentar turno Ordenes
10 Disminuir turno Ordenes
11 Mostrar pantalla compilado
12 Mostrar pantalla preferencias
13 Mostrar ayuda
Métodos
Acceso | Tipo de Nombre Parametros y tipos
Modo Retorn
o
private int botonOrden void
private void buttonCam_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCompile_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonDecrementarTurno_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonEliminar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonEsp_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonEvento_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonMotion_Click object sender,
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RoutedEventArgs e

private void buttonMov_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void buttonPosNormal_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void buttonRec_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void buttonRep_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void buttonSubirTurno_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void canvasPrncpl_MouseleftButtonUp object sender,
mouseButtonEventArgs e

private void cargar_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private bool cargarProyecto string sRuta

private void cerrar_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void comboBoxEventoActual_SelectionChang | object sender,

ed SelectionChangedEventAr

gse

private void gridPrincpl_KeyDown object sender,
KeyEventArgs e

private void guardar_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private bool guardarProyecto string sRuta

private void inicio void

public void MainWindow void

private void menuAcerca_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void menuAyuda_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void menuPagina_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void menuPreferencias_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void nuevo_Click object sender,
RoutedEventArgs e

private void reiniciarCanvas void

private void resetBotones ToggleButton t

private void salir_Click object sender,
RoutedEventArgs e

Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre

private GestorDSL gestor

private string sNombreProyecto

private string SrutaProyecto

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe MainWindow.xaml.cs
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7.4.2.2 Compilador

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Compilador Abstracta Sirve como clase general de la que
heredaran todos los compiladores
gue se implementen, estos deben
implementar sus métodos.
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Servir como clase general para que las especificas implementen sus
métodos
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public void Compilador int iFormaVida,
int iVFormaVida,
string sRutaXML,
string sRutaDestino,
string sRutaCompilador,
string sNombreProyecto,
string sRutaTemp,
StreamWriter swlLog
public abstract bool compilar void
public abstract bool rutaCompiladorValida | void
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
protected int iFormaVida
protected int iVFormaVida
protected string sRutaXML
protected string sRutaDestino
protected string sRutaCompilador
protected string sNombreProyecto
protected string sRutaTemp
protected StreamWriter swlLog

Observaciones

De esta clase heredan el resto de clases especificas de compiladores.

154 David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo




Implementacion del Sistema | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

7.4.2.3 CompiladorPleo

Nombre

Tipo

Descripcion

Hereda de...

CompiladorPleo

Implementa los

artificial Pleo

métodos
especificos para compilar los
programas para la forma de vida

Compilador

Responsabilidades

Numero Descripcion
1 Dar soporte para la compilacidn de un programa para la forma de vida
Pleo
2 Cargar la personalidad creada
3 Generar los archivos necesarios para el compilador
4 Llamar al compilador y pasar los archivos generados
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
public void CompiladorPleo int iVFormaVida,
string sRutaXML,
string sRutaDestino,
string sRutaCompilador,
string  sNombreProyecto,
string sRutaTemp,
StreamWriter swlLog
public override bool compilar void
private void crearArchivoP void
private void crearArchivoUPF void
private void crearCabcereaP StreamWriter sW
private void crearCuerpoP StreamWriter sW
private bool crearEsqueleto void
private void insertarCaseAlzadoPosado | StreamWriter sW,
XmINodelList secuencia
private void insertarMotions StreamWriter sW
private void insertarOrden StreamWriter sW,
XmlElement orden
private void insertarOrdenesCuerposP | StreamWriter sW
private void insertarOrdeneslnicioP StreamWriter sW
private void insertarSonidosUPF StreamWriter sW
private bool llamarCompilador void
public override bool rutaCompiladorValida void
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
private bool bAlzadoPosado
private bool bEspera
private bool bMotions
private bool bSonidos
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7.4.2.4 WindowCompilador

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowCompila Pantalla de compilado Window
dor
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar las preferencias de compilacidn
2 Permitir editar las preferencias de compilacién
2 Iniciar el compilado
Métodos
Acceso | Modo | Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private void agregarVersionesPleo void
private void buttonCompiladorCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCompiladorCompilar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCompiladorFilePDK_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCompiladorFileRuta_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void comboCompiladorFormaVida_Selecti | object sender,
onChanged SelectionChangedEventA
rgse
private void Window_Closing object sender,
RoutedEventArgs e
public void WindowCompilador string sRutaXML,
string sNombreProyecto,
string sRutaTemp
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
private string sNombreProyecto
private string sRutaCompilador
private string sRutaTemp
private string sRutaXML
private StreamWriter sWLog

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe MainWindow.xaml.cs
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Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Evento Almacena los datos
de un evento
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura para almacenar datos de un evento
2 Implementar método para comparar dos eventos
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public override bool Equals Object evento
public void Evento intild
public void Evento void
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public int ild
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7.4.2.6 Orden

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Orden Abstracta Clase general abstracta
qgue sirva para las
especificas como
almacenamiento de
Ordenes
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para las érdenes
2 Servir como clase general para que las especificas implementen sus
métodos
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public override bool Equals Object o
public void Orden intilD,
intiTurno
public abstract void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public int ild
public int iTurno

Observaciones

Clase abstracta, implementa Equals pero no toXML que debe implementar cada orden.
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7.4.2.7 Movimiento

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Movimiento Sirve como | Orden
estructura para
almacenar una orden
de movimiento
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden
Movimiento
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public void Movimiento int uld,
int uTurno,
int iGradoslnicio,
int iGradosFin,
int iRepeticiones,
int iMiembro,
bool bRepetitivo
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public bool bRepetitivo
public int iGradosFin
public int iGradoslnicio
public int iMiembro
public int iRepeticiones
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7.4.2.8 Neutro

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Neutro Sirve como | Orden
estructura para
almacenar una orden
de posicidn neutra
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden de
posicién neutra
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public void Neutro intild,
intiTurno
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre

Observaciones

Esta clase no tiene atributos, con los que hereda es suficiente.

160

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo




Implementacion del Sistema | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

7.4.2.9 Capturalmagen

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Capturalmagen Sirve como | Orden
estructura para
almacenar la orden
Capturalmagen
Responsabilidades

Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML

Meétodos

Acceso | Modo

Tipo de Retorno

Nombre

Parametros y tipos

public

void

Capturalmagen

intId,

intiTurno,
string
sNombreArchivo
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string sNombreArchivo
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7.4.2.10 CapturaSonido

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
CapturaSonido Sirve como | Orden
estructura para
almacenar la orden
CapturaSonido
Responsabilidades

Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML

Meétodos

Acceso | Modo

Tipo de Retorno

Nombre

Parametros y tipos

public

void

CapturaSonido

int Id,

intiTurno,

string sNombreArchivo,
int iSegundos

public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public int iSegundos
public string sNombreArchivo

162 David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo




Implementacion del Sistema | Herramienta de programacion para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

7.4.2.11 ReproducirSonido

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
ReproducirSonido Sirve como | Orden
estructura para el
almacenaje de Ia
orden
ReproducirSonido
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML

Meétodos

Acceso | Modo

Tipo de Retorno

Nombre

Parametros y tipos

public

void

ReproducirSonido

intild,

intiTurno,
string sRutaArchivo
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string sRutaArchivo
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7.4.2.12 Espera

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Espera Sirve para como | Orden
estructura para el
almacenaje de |la
orden Espera
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public void Espera intild,
intiTurno,
int iEspera
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public int iEspera
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7.4.2.13 Motion

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Motion Sirve como | Orden
estructura para el
almacenaje de Ia
orden Motion
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Proporciona una estructura de almacenamiento para la orden Motion
2 Exportar la orden de la personalidad a un XML
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public void Motion intild,
intiTurno,
string sRutaAnimacion
public override void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string sRutaAnimacion
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7.4.2.14 Personalidad

Nombre

Tipo

Descripcion

Hereda de...

Personalidad

Sirve como estructura de
almacenamiento
personalidad y para realizar
operaciones sobre ella

Responsabilidades

Numero Descripcion
1 Almacenar la personalidad actual
2 Editar la personalidad actual
3 Exportar la personalidad a un XML

Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y
tipos
public Secuencia buscarSecuencia Evento ev
public Secuencia buscarSecuencia Orden orden
public bool editarSecuencia Evento oldEv,
Evento newEv
public bool eliminarEvento Evento ev
public List<Secuencia> getSecuencias void
public Secuencia insertarEvento Evento ev
public int iSize void
public void Personalidad void
public void toXML StreamWriter sW
Atributos

Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public int iAcumulador
private List<Secuencia> IsSecuencias
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7.4.2.15 Secuencia

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
Secuencia Sirve como estructura para
almacenar una secuencia
de la personalidad vy
permitir operaciones sobre
ella
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Almacenar secuencias
2 Editar secuencias
3 Exportar la secuencia a XML
Meétodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
public Orden buscarOrden intiTurno
public void editarEvento Evento ev
public bool eliminarOrden Orden orden
public bool existe Orden orden
public LinkedList<Orden> getOrdenes void
public bool insertarOrden Orden orden
public void Secuencia Evento ev
public void toXML StreamWriter sW
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public Evento evento
private LinkedList<Orden> InkLsOrdenes
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7.4.2.16 ControlEvento

Nombre

Tipo

Descripcion

Hereda de...

ControlEvento

funcionamiento

Clase utilizada para el correcto

control

personalizado ControlEvento

UserControl

Responsabilidades
Numero Descripcion

1 Representar un evento

2 Representar de forma coherente el evento

3 Permitir interaccion con el usuario para mover y editar

Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno

public void ControlEvento Secuencia secuencia,
GestorDSL gestor,
Point posControl

public void deseleccionar void

private void inicializarDatos void

public void seleccionar void

private void userControl_MouseDoubleClick object sender,
MouseButtonEventArgs e

private void userControl_MouseDown object sender,
MouseButtonEventArgs e

private void userControl_MouseMove object sender,
MouseEventArgs e

private void userControl_MouseUp object sender,
MouseButtonEventArgs e

Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre

public bool bSeleccionado

private GestorDSL gestor

public Line lineaSig

public Point posControl

public Secuencia secuencia

public Evento evento

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe ControlEvento.xaml.cs
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7.4.2.17 ControlOrden

Nombre

Tipo

Descripcion

Hereda de...

ControlOrden

funcionamiento del
personalizado ControlOrden

Clase utilizada para el correcto
control

UserControl

Responsabilidades

Numero Descripcion

1 Representar una orden

2 Representar de forma coherente la orden

3 Permitir interaccion con el usuario para mover y editar

Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno

public void ControlOrden Secuencia secuencia,
Orden orden,
GestorDSL gestor,
Point posControl

public void deseleccionar void

private void inicializarDatos void

private void mostrarMiembro int iMiembro

private void mostrarObservaciones string sDetalles

private void ocultarMiembro void

private void ocultarObservaciones void

public void seleccionar void

private void userControl_MouseDoubleClick | object sender,
MouseButtonEventArgs e

private void userControl_MouseDown object sender,
MouseButtonEventArgs e

private void userControl_MouseMove object sender,
MouseEventArgs e

private void userControl_MouseUp object sender,
MouseButtonEventArgs e

Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre

private bool bSeleccionado

public Evento evento

private GestorDSL gestor

public Line lineaSig

public Point posControl

public Secuencia secuencia

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe ControlOrden.xaml.cs
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7.4.2.18 ScrollableCanvas

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
ScrollableCanvas Redefine canvas para que | Canvas
se ajuste a las necesidades
del proyecto
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Redefinir método MeasureOverride
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
protected override Size MeasureOverride Size constraint
public void ScrollableCanvas void
Atributos
Acceso | Modo ‘ Tipo o Clase ] Nombre

Observaciones

Todos los atributos que necesita ya se encuentran en la clase Canvas
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7.4.2.19 GestorDSL

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
GestorDSL Sirve para gestionar los
elementos graficos
mostrados en MainWindow
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mantener en memoria la Personalidad actual
2 Dibujar los elementos graficos apropiados que representen los eventos y
ordenes que el usuario ha afiadido
3 Proporciona funcionalidad para guardar y cargar una personalidad
4 Subir el turno y decrementar el turno de las érdenes
Métodos
Acceso | Tipo de Nombre Parametros y tipos
Modo Retorno
public void abrirPersonalidad string sRuta
public void anadirElementoComboBox intiEv
public ControlEvento buscarControlEvento Evento ev
public ControlOrden buscarControlOrden Orden orden
public void decrementarTurno ControlOrden cO
public void dibujarControl Point ptDib,
Secuencia sec,
Object accion
private void dibujarLinea Point ptOrigen,
bool bOrEyv,
Point ptDestino,
bool bDesEv,
Line linea
public void dibujarPersonalidad void
public void eliminarControlinterfaz object control
public void eliminarElementoComboBox intiEv
private bool existeElementoComboBox string sEvento
public void GestorDSL Canvas canvas,
ComboBox cmbEvActual
public void guardarPersonalidad string sRuta
public void incrementarTurno ControlOrden cO
public Line nuevalinea Point ptOrigen,
bool bOrEyv,
Point ptDestino,
bool bDesEv
public void redibujarLinea ControlOrden cO,
Point ptOrigen
public void redibujarLinea ControlEvento cE,
Point ptOrigen
public void seleccionarElementoComboBox | intiEv
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public Canvas canvas
public ComboBox cmbEvActual
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public ControlEvento eventoActual

public ControlEvento eventoSeleccionado
public ControlOrden ordenSeleccionada
public Personalidad personalidad
private LinkedList<ControlOrden> InkLsOrdenes
private LinkedList<ControlEvento> InkLsEventos
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7.4.2.20 WindowEvento

Nombre

Tipo

Descripcion

Hereda de...

WindowEvento

Pantalla que posibilita elegir
un evento para crear o para
modificar

Window

Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar todos los eventos disponibles
2 Modificar un evento

Meétodos

Acceso | Modo

Tipo de Retorno

Nombre

Parametros y tipos

private

void

buttonAceptarEvento_Click

object sender,
RoutedEventArgs e

private void buttonCancelarEvento_Click | object sender,
RoutedEventArgs e

public void WindowEvento Evento ev,
GestorDSL gestor

Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
private Evento ev
private GestorDSL gestor

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad gréfica, aqui sélo se describe WindowEvento.xaml.cs
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7.4.2.21 WindowMovimiento

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowMovimiento Pantalla que permite crear una | Window
orden de movimiento o
modificarla
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar las opciones posibles para cada orden de movimiento
2 Modificar las opciones de la orden de movimiento
3 Verificar que las opciones introducidas son correctas
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y
Retorno tipos
private bool anguloValidoPleo int iMiembro,
int iGradosFinal,
bool bRepetitivo,
int iGradoslnicioa
private void buttonAceptarMovimiento_Click | object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelarMovimiento_Click | object sender,
RoutedEventArgs e
private void RBRepetitivo_Checked object sender,
RoutedEventArgs e
private void RBUnico_Checked object sender,
RoutedEventArgs e
private void textBoxPos_KeyDown object sender,
KeyEventArgs e
private void textBoxPosfinal_KeyDown object sender,
KeyEventArgs e
private void textBoxRep_KeyDown object sender,
KeyEventArgs e
public void WindowMovimiento Movimiento o
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public Orden orden

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe WindowMovimiento.xaml.cs
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7.4.2.22 WindowCapturaSonido

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowCapturaSonido Pantalla que permite crear | Window
una orden de
CapturaSonido o}
modificarla
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar el nombre del archivo que se creard
2 Modificar el nombre del archivo de la orden CapturaSonido
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void textBoxNomArchivo_Click object sender,
KeyEventArgs e
private void textBoxTiempoSonido_Click | object sender,
KeyEventArgs e
public void WindowCapturaSonido Orden o
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
private CapturaSonido cS
private int iSegundos
private string sNombre

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui  sélo se describe
WindowCapturaSonido.xaml.cs
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7.4.2.23 WindowTiempoEspera

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowTiempoEspera Pantalla que permite crear una | Window
orden de TiempoEspera o
modificarla
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar la duracién del tiempo en espera de la orden
2 Modificar el tiempo en espera de la orden
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void textBoxTiempoEspera_KeyDo | object sender,
wn KeyEventArgs e
public void WindowTiempoEspera Espera eEsp
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public Espera eEsp
Observaciones
Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe

WindowTiempoEspera.xaml.cs
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7.4.2.24 WindowNombreArchivo

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowNombreArchivo Pantalla para introducir el | Window
nombre de un archivo
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar la ruta de un archivo
2 Modificar la ruta de un archivo
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void textBoxNomArchivo_KeyDown object sender,
KeyEventArgs e
public void WindowNombreArchivo string sNombre
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string sNombre
Observaciones
Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui solo se describe
WindowNombreArchivo.xaml.cs
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7.4.2.25 WindowNombreArchivoOrden

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...

WindowNombreArchivoOrden Pantalla para introducir la ruta | Window
de un archivo que se
adjuntara a una orden

Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar la ruta de un archivo que se adjuntard a una orden
Modificar la ruta de un archivo que se adjuntara a una orden
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void textBoxNomArchivo_KeyDown | object sender,
KeyEventArgs e
public void WindowNombreArchivoOrden | string sNombre
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public Orden orden

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe
WindowNombreArchivoOrden.xaml.cs
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7.4.2.26 WindowOpcionesArchivo

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowOpcionesArchivo Pantalla para que el | Window
usuario seleccione si
desea crear una nueva
personalidad o cargarla
Responsabilidades

Numero Descripcion
1 Permitir al usuario elegir entre crear un nuevo proyecto o cargarlo
2 Seleccionar la ruta del archivo a cargar
3 Insertar nombre del nuevo proyecto
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Retorno Nombre Parametros y tipos
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonExplorar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonSalir_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void RBCargar_Checked object sender,
RoutedEventArgs e
private void RBNuevo_Checked object sender,
RoutedEventArgs e
public void WindowOpcionesArchivo | void
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string sOpcion
Observaciones
Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui  sélo se describe
WindowOpcionesArchivo.xaml.cs
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7.4.2.27 WindowAcerca

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowAcerca Pantalla que muestra | Window
informacién acerca de la
herramienta
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar informacidn acerca de la herramienta y el autor
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private string CalculatePropertyValue string propertyName,
string xpathQuery
protected virtual string GetlLogicalResourcesString | string xpathQuery
public void WindowAcerca void
public void WindowAcerca Window parent
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre
public string Company
public string Copyright
public string Description
public string LinkText
public string LinkUri
public string Product
public string ProductTitle
protected virtual XmlIDocument ResourceXmlDocument
public string Version

Observaciones

Esta clase ha sido creada por el plugin WPF About Box (CS) por Pedro Silva, pero ha sido

modificada para adaptarse al proyecto
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7.4.2.28 WindowPreferencias

Nombre Tipo Descripcion Hereda de...
WindowPreferencias Pantalla que sirve para mostrar | Window
las preferencias del programa
Responsabilidades
Numero Descripcion
1 Mostrar preferencias del programa
2 Editar preferencias del programa
Métodos
Acceso | Modo Tipo de Nombre Parametros y tipos
Retorno
private void buttonAceptar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonCancelar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonExplorar_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonExplorarCompilador_Click | object sender,
RoutedEventArgs e
private void buttonExplorarDestino_Click object sender,
RoutedEventArgs e
private void CBGuardarLog_Checked object sender,
RoutedEventArgs e
public void WindowPreferencias void
Atributos
Acceso ‘ Modo ‘ Tipo o Clase ‘ Nombre

Observaciones

Clase que implementa funcionalidad grafica, aqui sélo se describe WindowPreferencias.xaml.cs
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7.4.2.29 Util
Nombr Tipo Descripcion Hereda de...

e
Util Estatica Almacena variables que sirven para

identificar partes, movimientos, érdenes y
eventos
Responsabilidades

Numer Descripcion

o
1 Proveer acceso a las variables que identifican partes, movimientos, érdenes y

eventos
Métodos
Acceso | Tipo de Nombre Parametros y tipos
Modo Retorno
public static int getCodigoEvento string sEvento
public static string getNombreEvento int ildEvento
public static string getNombreEventoCompiladorPleo | int ildEvento
public static string getNombreMiembro int iMiembro
Atributos
Acceso Modo Tipo o Clase Nombre

public const int altoControlEvento
public const int altoControlOrden
public const int anchoControlEvento
public const int anchoControlOrden
public const int capturaFoto
public const int capturaSonido
public const int eventoAbuso
public const int eventoAgitado
public const int eventoAlzado
public const int eventoFilo
public const int eventolnterruptorExtremidadDelanteraDerecha
public const int eventolnterruptorExtremidadDelanteralzquierda
public const int eventolnterruptorExtremidadTraseraDerecha
public const int eventolnterruptorExtremidadTraseralzquierda
public const int eventoObjetoBoca
public const int eventoObstaculo
public const int eventoOtroPleo
public const int eventoPosado
public const int eventoSonido
public const int eventoStart
public const int eventoTactilCabeza
public const int eventoTactilCuello
public const int eventoTactilEspalda
public const int eventoTactilExtremidadDelanteraDerecha
public const int eventoTactilExtremidadDelanteralzquierda
public const int eventoTactilExtremidadTraseraDerecha
public const int eventoTactilExtremidadTraseralzquierda
public const int eventoTactilMenton
public const int eventoVariacionlLuz
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public const int eventoWakeUp
public const int movCaderaDerecha
public const int movCaderalzquierda
public const int movCodoDerecho
public const int movCodolzquierdo
public const int movColaHorizontal
public const int movColaVertical
public const int movCuelloHorizontal
public const int movCuelloVertical
public const int movHombroDerecho
public const int movHombrolzquierdo
public const int movOjos

public const int movRodillaDerecha
public const int movRodillalzquierda
public const int movTorso

public const int posNeutra

public const int repSonido

public const int tiempoEspera
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Capitulo 8. Desarrollo de las Pruebas

8.1 Pruebas Unitarias

A continuacidn se detallan las pruebas unitarias realizadas y el resultado de dichas pruebas.

Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado Resultado
Guardar un evento | Se guarda correctamente un evento nuevo. La clase | Satisfactorio
cualquiera. Personalidad posee una secuencia mas.

Clases que

intervienen:

Personalidad,
Secuencia y Evento y

Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | No se guarda ningun evento. Satisfactorio
Operacion

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba Resultado Esperado Resultado
Eliminar un evento | Se elimina correctamente un evento. La clase | Satisfactorio
existente. Personalidad posee una secuencia menos.

Clases que

intervienen:

Personalidad,
Secuencia y Evento y

Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | No se elimina ningln evento. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 3: Insertar Orden

Prueba Resultado Esperado Resultado
Guardar una orden | Se guarda correctamente una orden nueva. La clase | Satisfactorio
cualquiera. Secuencia tiene una orden mas.

Clases que

intervienen:

Secuencia, Orden y

Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | No se guarda ninguna orden. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba Resultado Esperado | Resultado
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Se modifica una | Se modifican los datos de una orden. La clase Secuencia | Satisfactorio
orden existente. posee la misma orden pero modificada.

Clases que

intervienen:

Secuencia, Orden vy
util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba Resultado Esperado Resultado
Eliminar una orden | Se elimina una orden. La clase Secuencia posee una | Satisfactorio
existente. orden menos.

Clases que

intervienen:

Secuencia, Orden vy
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba Resultado Esperado Resultado
Aumentar turno de | La orden tiene un turno mayor. La clase Secuencia | Satisfactorio
una orden. modifica dos érdenes, la orden que modifica su turno y

Clases que | la orden siguiente en la secuencia que también

intervienen: modifica su turno.

Secuencia, Orden vy
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 7: Disminuir Turno

Prueba Resultado Esperado Resultado
Disminuir turno de | La orden tiene un turno menor. La clase Secuencia | Satisfactorio
una orden modifica dos érdenes, la orden que modifica su turno y

Clases que | la orden anterior en la secuencia que también modifica

intervienen: su turno.

Secuencia, Orden y
util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién
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8.2 Pruebas de Integracion y del Sistema

Caso de Uso 1: Insertar Evento

Prueba Resultado Esperado Resultado
Insertar un evento | La clase Personalidad posee una nueva instancia de la | Satisfactorio
no existente. clase Secuencia mas. La clase Secuencia almacena

Clases qgue | correctamente los datos del evento introducido. La

intervienen: clase GestorDSL crea y dibuja el control apropiado en

GestorDSL, el drea de trabajo.

Personalidad,
Secuencia, Evento y
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Insertar un evento | El sistema detecta que dicho evento ya existe dentro | Satisfactorio
repetido. de Personalidad y notifica dicha incidencia al usuario

Clases qgue | para que elija otro Evento.

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,
Secuencia, Evento y
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 2:Eliminar Evento

Prueba Resultado Esperado Resultado
Eliminar un evento | La clase Personalidad posee una Secuencia menos. | Satisfactorio
sin drdenes. GestorDSL busca y elimina de la interfaz el control

Clases que | que representa dicho evento.

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,
Secuencia, Evento y
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Eliminar un evento | El sistema detecta que se intenta borrar un evento | Satisfactorio
con érdenes. gue posee Ordenes. Notifica al usuario que si

Clases que | continua borrard también dichas érdenes. En caso

intervienen: afirmativo, Personalidad posee una Secuencia menos

GestorDSL, y GestorDSL busca y elimina de la interfaz el control

Personalidad,
Secuencia, Evento y
Util.

que representa dicho evento y las érdenes que
posee.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién
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Caso de Uso 3: Insertar Orden

Personalidad,
Secuencia, Orden vy
Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Insertar una orden | La clase Personalidad asigna a Secuencia dicha Orden y | Satisfactorio
existiendo un evento. | Secuencia posee una Orden mas. GestorDSL crea y

Clases que | dibuja el control apropiado en el drea de trabajo.

intervienen:

GestorDSL,

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Insertar una orden
sin que exista ningun
evento o que no se

El sistema detecta que no existe ninglin evento o que
ninguno se encuentra activo. Notifica al usuario que
afiada o seleccione algln evento de los disponibles y lo

Satisfactorio

Personalidad,
Secuencia, Orden vy
Util.

encuentre  ninguno | vuelva a intentar. No se afade ninguna Orden a

activo. ninguna Secuencia.

Clases que

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,

Secuencia, Evento,

Orden y Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Insertar una orden | El sistema detecta que las opciones introducidas no | Satisfactorio
con opciones | son correctas. Notifica al usuario que revise las
incorrectas. opciones introducidas. No se afiade ninguna Orden a

Clases gue | ninguna Secuencia.

intervienen:

GestorDSL,

(sonido o animacién)
superior a 1 MB.
Clases
intervienen:
GestorDSL,
Personalidad,
Secuencia, Orden vy
util.

que

Orden a ninguna Secuencia.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Insertar una orden | El sistema detecta que se intenta adjuntar un archivo | Satisfactorio
que incluya un | con un tamafio superior a 1MB. Notifica al usuario que

archivo de recurso | el archivo es demasiado grande. No se afiade ninguna

Prueba Resultado Esperado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios.
Operacién

Caso de Uso 4: Modificar Orden

Prueba Resultado Esperado Resultado
Modificar una orden | Personalidad realiza los cambios en la Orden de la | Satisfactorio
con opciones | Secuencia 'y GestorDSL realiza los cambios
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correctas. graficamente del control que representa dicha Orden

Clases qgue | en el drea de trabajo.

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,

Secuencia, Orden vy

Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Modificar una orden | El sistema detecta que las opciones de la Orden no son | Satisfactorio
con opciones | correctas. Notifica al usuario para que lo vuelva a

incorrectas intentar o cancele dichos cambios. La Orden de la

Clases qgue | Secuencia no se modifica.

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,
Secuencia, Orden vy
util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 5: Eliminar Orden

Prueba Resultado Esperado Resultado
Eliminar una orden | La Personalidad solicita a Secuencia que se elimine una | Satisfactorio
existente. Orden. Secuencia posee una Orden menos. GestorDSL

Clases que | elimina el control pertinente del area de trabajo.

intervienen:

GestorDSL,

Personalidad,

Secuencia, Orden vy

Util.

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 6: Aumentar Turno

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Se aumenta el turno
de una orden que no
esté en ultimo lugar.
Clases que
intervienen:
GestorDSL,
Personalidad,
Secuencia, Orden vy
Util.

La clase Personalidad solicita a Secuencia cambiar el
turno de la Orden seleccionada y de la Orden siguiente
intercambiando los turnos. GestorDSL intercambia el
lugar y el turno de la Orden seleccionada y de la Orden
siguiente.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Se aumenta el turno
de una orden que se
encuentra en ultimo
lugar.

El sistema detecta que la Orden seleccionada se
encuentra en ultimo lugar dentro de la Secuencia y no
posee érdenes posteriores por lo que no se realiza
ningun tipo de cambio.

Satisfactorio
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Clases
intervienen:
GestorDSL,
Personalidad,
Secuencia, Orden vy
Util.

que

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 7: Disminuir Turno

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Se  disminuye el
turno de una orden

gque no esté en
primer lugar.
Clases que
intervienen:
GestorDSL,

Personalidad,
Secuencia, Orden vy
Util.

La clase Personalidad solicita a Secuencia cambiar el
turno de la Orden seleccionada y de la Orden anterior
intercambiando los turnos. GestorDSL intercambia el
lugar y el turno de la Orden seleccionada y de la Orden
anterior.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Se  disminuye el
turno de una orden
gue se encuentra en
primer lugar.
Clases
intervienen:
GestorDSL,
Personalidad,
Secuencia, Orden vy
util.

que

El sistema detecta que la Orden seleccionada se
encuentra en primer lugar dentro de la Secuencia y no
posee Ordenes anteriores por lo que no se realiza
ningun tipo de cambio.

Satisfactorio

Prueba Resultado Esperado Resultado
Cancelar la | El sistema permanece sin cambios. Satisfactorio
Operacién

Caso de Uso 8: Compila

Prueba

I~

Resultado Esperado

Resultado

Compilar un programa
valido.

Clases
intervienen:
Personalidad,
Secuencia, Orden,
Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

que

Personalidad guarda en un fichero XML todas sus
Secuencias con Eventos y Ordenes y pasa este fichero
a Compilador. En este caso, CompiladorPleo realiza
una traduccidn de dicho fichero a cddigo de entrada
para el compilador de Pleo y realiza la llamada a dicho
compilador.

En la ruta destino se crea un archivo ejecutable por
Pleo.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Compilar un programa
sin eventos.

El sistema detecta que la Personalidad no tiene

ninguna Secuencia. Notifica al usuario que no se

Satisfactorio
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Clases
intervienen:
Personalidad,
Secuencia, Orden,
Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

que

puede compilar un programa vacio. No se realiza la
compilacién.

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Compilar un programa

cuando la ruta del
compilador es
erronea.

Clases que
intervienen:
Personalidad,
Secuencia, Orden,
Evento, Compilador,

CompiladorPleo y Util.

El sistema detecta que la carpeta del compilador
especificada no es correcta. Notifica al usuario y le
sugiere cambiar dicha ruta. No se realiza ninguna
compilacién.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Compilar un programa
cuando la ruta de
destino es errdénea.
Clases que
intervienen:
Personalidad,
Secuencia, Orden,
Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

El sistema detecta que la ruta de destino es errdnea.
Notifica al usuario para que cambie dicha ruta. No se
realiza ninguna compilacién.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Compilar un programa
no valido por otras
razones.
Clases
intervienen:
Personalidad,
Secuencia, Orden,
Evento, Compilador,
CompiladorPleo y Util.

que

Personalidad guarda en un fichero XML todas sus
Secuencias con Eventos y Ordenes y pasa este fichero
a Compilador. En este caso, CompiladorPleo realiza
una traduccién de dicho fichero a cédigo de entrada
para el compilador de Pleo y realiza la llamada a dicho
compilador.

El sistema detecta que la compilaciéon no se ha podido
llevar a cabo por algin motivo. Notifica al usuario que
ha habido un error y pregunta si desea conservar el
log.

Satisfactorio

Prueba

Resultado Esperado

Resultado

Cancelar la Operacion

El sistema permanece sin cambios.

Satisfactorio
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8.3 Pruebas de Usabilidad y Accesibilidad

8.3.1 Pruebas de Usabilidad

8.3.1.1 Cuestionarios

A continuacién se mostraran los resultados de realizar los cuestionarios desarrollados en
disefio. Se mostraran las preguntas formuladas y la cantidad de veces respondida.

Para realizar los cuestionarios se ha entrevistado a 3 personas de diferentes rangos de edad y
conocimientos informaticos.

Se ha permitido la eleccidn multiple en las preguntas cuyas respuestas no fueran excluyentes.

éUsa un ordenador frecuentemente? Resultados
1. Todos los dias 1/3
2. Varias veces a la semana 1/3
3. Ocasionalmente 1/3
4. Nunca o casi hunca 0/3

é¢Qué tipo de actividades realiza con el ordenador? Resultados
1. Es parte de mi trabajo o profesion 0/3
2. Lo uso basicamente para ocio 2/3
3. Solo empleo aplicaciones estilo Office 1/3
4. Unicamente leo el correo y navego 1/3

ocasionalmente

éHa usado alguna vez software como el de esta | Resultados

prueba?
1. Si, he empleado software similar 0/3
2. No, aunque si empleo otros programas que 0/3

me ayudan a realizar tareas similares

3. No, nunca 3/3

éTiene conocimientos de programacion? Resultados
1. Si 1/3
2. No 2/3

¢éTiene conocimientos de robética? Resultados
1. Si 0/3
2. No 3/3

192

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo




Desarrollo de las Pruebas | Herramienta de programacién para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

¢Qué valora mas en un programa? Resultados

1. Que sea fécil de usar 1/3

2. Que sea intuitivo 1/3

3. Que sea rapido 3/3

4. Que tenga todas las funciones necesarias 3/3
Facilidad de Uso Siempre | Frecuentemente | Ocasionalmente | Nunca
éSabe donde estd dentro de la | 2/3 1/3 0/3 0/3
herramienta?
éExiste ayuda para las funciones | 1/3 1/3 1/3 0/3
en caso de que tenga dudas?
éle resulta sencillo el uso de la | 3/3 0/3 0/3 0/3
herramienta?
éLe resulta sencillo el sistema de | 0/3 2/3 1/3 0/3
interruptores para afadir los
eventos y drdenes?
Funcionalidad Siempre | Frecuentemente | Ocasionalmente | Nunca
¢Funciona cada tarea como Vd. | 2/3 1/3 0/3 0/3
Espera?
¢El tiempo de respuesta de la | 0/3 0/3 1/3 2/3
herramienta es muy grande?
¢Ha encontrado incoherencias | 0/3 0/3 0/3 3/3
entre lo deseado y o
representado en el diagrama?
El archivo ejecutable ¢Es tal como | 3/3 0/3 0/3 0/3
usted ha creado en el diagrama?
¢Encuentra incoherencias a la | 0/3 0/3 0/3 3/3
hora de cargar un archivo
previamente guardado?
éSon las opciones lo | 2/3 1/3 0/3 0/3
suficientemente claras?
éEcha de  menos alguna | 0/3 0/3 0/3 3/3
funcionalidad en la herramienta?
¢Ha encontrado errores durante | 0/3 0/3 0/3 3/3
su utilizacion?

Calidad del Interfaz
‘g Mu Poco Nada

gepecie P e AdecuZ\do GUGLED Adecuado Adecuado
El tipo y tamafio de letra es 2/3 1/3 0/3 0/3
Los iconos e imdgenes usados son | 1/3 2/3 0/3 0/3
Los colores empleados son 2/3 1/3 0/3 0/3
El tamafio de los botones es 3/3 0/3 0/3 0/3
El tamafio de los controles es 3/3 0/3 0/3 0/3
Disefio de la Interfaz Si No A veces
éLe resulta fdcil de usar? 3/3 0/3 0/3
¢El disefio de las pantallas es claro y | 2/3 0/3 1/3
atractivo?
¢Es adecuado el tamarfio de las pantallas y | 2/3 0/3 1/3
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cuadros mostrados?

éCree que el
estructurado?

programa

estd

bien | 3/3 0/3 0/3

8.3.1.2 Cuestionario para el responsable de las pruebas

A continuacién se muestra un resumen de las notas tomadas en los cuestionarios para las

pruebas.

Aspecto Observado

Notas

El usuario comienza a trabajar de
forma rdpida por las tareas

Tardan un momento en entender el funcionamiento de
los botones

El usuario consulta la ayuda

Todos los usuarios han consultado la ayuda en uno u otro
momento

Tiempo en realizar cada tarea

El tiempo utilizado en crear un diagrama la primera vez es
alto, pero a partir de este primer diagrama el resto de
veces lo realizan rdpidamente

El usuario se siente confundido

Solo al comienzo

El usuario cierra el programa por
no saber continuar

Nunca

Tiempo en realizar una
personalidad completa y probarla

La primera vez, mucho, el resto rapidamente.

Errores leves cometidos

Intentar arrastrar los botones al area de trabajo.

Errores graves cometidos

Todos los usuarios intentan insertar una orden sin haber
insertado un evento previamente, en cuanto |Ia
herramienta les advierte que primero se debe insertar el
evento, no se vuelve a repetir el error.

8.3.1.3 Actividades guiadas

Las actividades guiadas a desarrollar fueron las que se recomendaron al usuario para que

realizara.

194

David Garcia Garmendia | Ell - Universidad de Oviedo



Desarrollo de las Pruebas | Herramienta de programacién para formas de vida artificiales
basada en DSLs: PleoProg

8.3.2 Pruebas de Accesibilidad

A continuacién se muestra un cuadro con las pruebas de accesibilidad desarrolladas en el
disefio e indicando si se han implementando todas.

Aspecto Implementado

Atencion en el diseiio de los colores de la interfaz, estilo | Si.
y tamafio de letra de todos los elementos mostrados.

Atencion en el disefio de los botones mediante iconos, | Si.
gue representen la funcién realizada.

Uso de tooltips como fuentes de informacion alternativa. | Si.

Botones de gran tamafio. Si.

Foco centrado en el primer elemento editable al abrir un | Si.
cuadro.

Botones por defecto de aceptacidén y cancelacién en los | Si.
cuadros.

8.4 Pruebas de Rendimiento

Como se detallo en el disefio, se han llevado a cabo las siguientes pruebas para que sirvan
como referencia de rendimiento de la herramienta.

Momento para medir RAM Cantidad de Memoria
Memoria RAM consumida en un momento inicial 40720 KB
Memoria RAM consumida con un diagrama extenso 64672 KB

(mas de 100 6rdenes)

Memoria RAM consumida en el compilado No cambia

Prueba Tiempo

Guardar un proyecto Menos de 1 segundo
Cargar un proyecto Menos de 1 segundo
Compilar Menos de 3 segundos

Por lo que se aprecia de las anteriores pruebas el rendimiento de la herramienta desarrollada
es satisfactorio. El consumo de memoria se encuentre dentro de los limites normales y el
tiempo en realizar las operaciones mas complejas se mantiene muy bajo.
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Capitulo 9. Manuales del Sistema

9.1 Manual de Instalacion

Instalar PleoProg es una tarea sencilla que no requiere grandes conocimientos. En esta guia se
muestra como instalar teniendo en cuenta ciertos aspectos.

PleoProg se ejecuta sobre .Net Framework 4, es por ello que los requisitos minimos son los que
sefiala dicha tecnologia, estos son:

e Procesador, 1GHz.

e RAM, 512 Mb,

e Espacio en Disco Duro, 850 Mb para sistemas de 32 bits y 2GB para sistemas de 64 bits.
e Windows instalado, la mayoria de versiones recientes tienen soporte.

Ademas para desarrollar para Pleo es necesario que descargue el PDK, de cara a que la
herramienta pueda hacer uso del compilador. Para ello visite
http://www.pleoworld.com/downloads/pdk.aspx

Para instalar PleoProg ejecute el archivo Setup.exe que vera dentro de la carpeta de
instalacion.

% .. » InstaladorPlecProg » - Buscar InstaladorPleoProg
Organizar = Incluir en biblioteca = Compartir con = Grabar MNueva carpeta = + [ @
< i Membre Fecha de modifica.. Tipo Tamafio
| .. Application Files 04/07/2011 19:27 Carpeta de archivos
E [k PleoProg.application 04/07/2011 19227 ClickOnce Applica... 6 KB
| L) setup.exe 04/07/2011 19:27 Aplicacién 419 KB
&

3 elementos

Figura 9.1 Carpeta raiz instalacion
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Al ejecutar verd una advertencia, haga clic en “Install”.

, _

Publisher cannot be verified.
Are you sure you want to install this application?

Name:
PlecProg

From {(Hower over the string below to see the full domain):
D:\Documentos de usuarios\Deibiz\Escritonic\InstaladerPlecProg

Publisher:
Unknown Publisher

Install ][ Don't Install ]

While applications can be useful, they can potentially harm your computer. If you do not trust the
source, do not install this software, More Information...

Figura 9.2 Advertencia de instalacion

Al finalizar la instalacion la aplicaciéon se abrird de manera automatica. A partir de este
momento se podra ejecutar PleoProg siempre que desee. Busque en su barra de inicio, en
“Todos los programas” “DavidGG”, dentro encontrara una carpeta con el programa PleoProg.
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9.2 Manual de Usuario

A través del siguiente manual podra aprender el funcionamiento de la herramienta y como
programar para Pleo, actualmente la Unica forma de vida para la que tiene soporte.

9.2.1 Primeros Pasos

Al abrir la herramienta se mostrard un cuadro como el siguiente:

: R

@ Nuevo Proyecto ) Cargar Proyecto

Mombre:

| Aceptar

Figura 9.3 Cuadro inicio

Puede elegir entre crear un nuevo proyecto, escribiendo el nombre deseado, o cargar un
proyecto previamente guardado, indicando la ruta de su ubicacion. Si es la primera vez que
ejecuta la herramienta haga clic en Nuevo Proyecto y escriba un nombre que desee dar.

Se encontrara ante la pantalla principal:

Archivo Edicién  Preferencias  Ayuda

™ ko8 @RBO & 000 ©

=]

Evento Actual [ A ]

Figura 9.4 Pantalla principal
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En la parte superior encontrard un menu con las opciones Archivo, Edicién, Preferencias y
Ayuda. Cada una de estas opciones viene descrita en las siguientes secciones. Debajo de esta
barra se encontrara con una nueva barra de herramientas, los botones que se encuentran en
la primera y segunda barra de herramientas son botones interruptores. Esto quiere decir que
mientras esté activo podra crear todas las drdenes de un mismo tipo que desee sin necesidad
de volver a pulsarlo. Esta barra de herramientas contiene las opciones necesarias para crear
una personalidad. En primer lugar se encuentra el botén de Nuevo Evento. A continuacién 6
botones de érdenes que representan Posicion Normal, Movimiento, Captura de Imagen,
Captura de Sonido, Reproduccién de Sonido y Tiempo en Espera. El siguiente botdén permite
incluir una Animacion. Los 3 siguientes botones sirven para Aumentar y Disminuir el Turno y
para Eliminar una Orden o Evento. Por Ultimo se encuentra el botdn de Compilado que inicia
el compilado de la personalidad creada.

Debajo de la botonera principal se encuentra un campo que mostrara el Evento Actual y que
permite seleccionar cualquiera de los que se hayan afiadido. La utilidad de este cuadro es dar
rapidamente informacién sobre que evento es el activo y sobre cual se afiadird la siguiente
orden que se introduzca.

Antes de seguir se recomienda que el primer paso sea configurar las preferencias de PleoProg.
Para ello serd necesario que descargue en primer lugar el software PDK que permite la
compilacion de las personalidades creadas, puede descargarlo desde aqui:
http://www.pleoworld.com/downloads/pdk.aspx

. y
¢ Preferencias @

Guardar LOG

Ruta del LOG C\Documentos de usuarioshDh |

Ruta del PDK C\Documentos de usuariosh[h |

Ruta destino IHY |

Figura 9.5 Cuadro de preferencias’

Seleccione si desea guardar un LOG, la ruta del LOG y la ruta de la carpeta que ha descargado
de la pagina nombrada mas arriba. Seleccione una ruta por defecto donde guardar el archivo
resultante de la compilacién, para su comodidad lo mejor seria elegir la ruta de la tarjeta SD
gue va a insertar en la forma de vida artificial.
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9.2.2 Crear una Personalidad

9.2.2.1 Eventos

Los eventos son los estimulos exteriores que bajo ciertas circunstancias Pleo detecta. Para

crear una personalidad es necesario agregar las érdenes o reacciones de Pleo a estos eventos.

Abra un nuevo proyecto y elija un nombre. Una vez se encuentre con la ventana principal de la

herramienta active el botén Nuevo Evento y pulse dentro del cuadro de trabajo, donde desee

crear dicho evento. Se abrird una ventana en la que podra seleccionar el tipo de evento que

desea afiadir.

il .
43 Evento

==

Evento:

| Acept|

—

Encendido

Encendide

Botén Wake Up

Acariciar Cabeza

Acariciar Mentén

Acariciar Espalda

Acariciar Cuello

Acariciar Pata Delantera Derecha
Acariciar Pata Delantera Izquierda
Acariciar Pata Trasera Derecha
Acariciar Pata Trasera Izquierda
Interruptor Pata Delantera Derecha
Interruptor Pata Delantera lzquierda
Interruptor Pata Trasera Derecha
Interruptor Pata Trasera [zquierda
Obstaculo

Filo

Sonido

Pasicién Posado

Agitado

Abuso

Alzado

Figura 9.6 Cuadro insercion evento

Los diferentes tipos de eventos que puede seleccionar son:

e Encendido: Evento que se dispara cuando se enciende.

e Botén Wake Up: Evento que se dispara cuando se pulsa el botdén situado cerca de la

ranura de la tarjeta SD.

e Acariciar Cabeza: Evento que se dispara cuando se acaricia la parte superior de la

cabeza.

e Acariciar Mentén: Evento que se dispara cuando se acaricia la parten inferior de la

cabeza, o menton.

e Acariciar Espalda: Evento que se dispara cuando se acaricia la parte inferior del tronco

en la espalda.
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Acariciar Cuello: Evento que se dispara cuando se acaricia la parte suprior del tronco
en la espalda, o cuello.

Acariciar Pata Delantera Derecha: Evento que se dispara cuando se acaricia la pata
delantera derecha.

Acariciar Pata Delantera lzquierda: Evento que se dispara cuando se acaricia la pata
delantera izquierda.

Acariciar Pata Trasera Derecha: Evento que se dispara cuando se acaricia la pata
trasera derecha.

Acariciar Pata Trasera lzquierda: Evento que se dispara cuando se acaricia la pata
trasera izquierda.

Interruptor Pata Delantera Derecha: Evento que se dispara cuando se pulsa el
interruptor de pie de la pata delantera derecha.

Interruptor Pata Delantera lzquierda: Evento que se dispara cuando se pulsa el
interruptor de pie de la pata delantera izquierda.

Interruptor Pata Trasera Derecha: Evento que se dispara cuando se pulsa el
interruptor de pie de la pata trasera derecha.

Interruptor Pata Trasera lzquierda: Evento que se dispara cuando se pulsa el
interruptor de pie de la pata trasera izquierda.

Obstaculo: Evento que se dispara cuando se detecta un obstaculo. Depende de la
inclinacion del cuello para poder ser disparada.

Filo: Evento que se dispara cuando se detecta un filo. Depende de la inclinacién del
cuello para poder ser disparada.

Sonido: Evento que se dispara cuando se detecta un sonido.

Posicidn Posado: Evento que se dispara cuando se detecta que se ha posado.
Agitado: Evento que se dispara cuando es agitado.

Abuso: Evento que se dispara cuando se intenta mover las extremidades.

Alzado: Evento que se dispara cuando se detecta que esta alzado.

Objeto en la Boca: Evento que se dispara cuando se detecta un objeto en la boca.
Variacidon de Luz: Evento que se dispara cuando se detecta una variacion de luz.

Otro Pleo: Evento que se dispara cuando se detecta otro Pleo.

A la hora de afiadir un nuevo evento debe tener presente que no puede agregar un evento

repetido.
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9.2.2.2 Ordenes

Las 6rdenes son las acciones que llevara a cabo Pleo. Es imprescindible que se haya afiadido un
evento antes de intentar insertar una orden.

Para insertar una orden elija en la botonera entre las 6rdenes disponibles, active el botén y
haga clic en el entorno de trabajo donde haya un hueco libre y desee afiadir la orden. Tenga en
cuenta el evento actual, que se mostrara, debajo de la barra de herramientas para saber a qué
evento se afiadira dicha orden.

Las drdenes disponibles estan divididas en los siguientes tipos:

e Posicion Neutra: Mueve la forma de vida artificial a la posicidon neutra, mueve todos
los miembros a su posicién normal.

e Movimiento: Mueve un miembro a una posicidon determinada. Este movimiento puede
ser Unico o Repetitivo

e Captura de Imagen: Captura una imagen y la guarda en la tarjeta SD con el nombre
gue el usuario especifique.

e Captura de Sonido: Captura sonido y lo guarda en la tarjeta SD con el nombre vy
duracion que el usuario especifique.

e Reproduccién de Sonido: Reproduce una pista de sonido que esté en formato .WAV.
Es importante tener en cuenta que por motivos de ahorro de memoria no se permiten
archivos de mds de 1MB de tamano.

e Tiempo en Espera: Establece un periodo de espera en el que no se realizard ninguna
orden.

e Animaciones: Reproduce una animacién que esté en formato .CSV. Es importante
tener en cuenta que por motivos de ahorro de memoria no se permiten archivos de
mas de 1MB de tamafio.

Cuando la orden lo requiera se mostrara una ventana donde el usuario deberd insertar los
datos necesarios para llevar a cabo la orden. A continuacién se detallan los pardmetros
necesarios para algunas érdenes.
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9,2.2.2.1 Movimiento

r<:> Establecer Movimiento A‘ u
Tipo de Movimiento: @ Unico ) Repetitivo
Miembreo: [Hc:m bro Derecho -
Posicion final: 0

Posicion de inicio:

Repeticiones:

Aceptar

Figura 9.7 Cuadro insercion orden movimiento

Al insertar una orden de movimiento podrd elegir si desea que sea un movimiento Unico o
repetitivo. Para ambos casos debe completar los siguientes campos:

e Miembro: Miembro de la forma de vida a mover.

e Posicion final: Posicion final del miembro al terminar el movimiento, en grados.
Si ademas se trata de un movimiento repetitivo debera completar:

e Posicion de inicio: Posicion de inicio del movimiento, en grados.

o Repeticiones: Nimero de veces que se realizard el movimiento.

Tenga en cuenta que los grados que introduzca tienen que estar dentro de los pardmetros que
soporte el hardware de la forma de vida.
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9.2.2.2.2 Captura de imagen

En el momento de introducir en una secuencia la orden captura de una imagen vera un cuadro

como el siguiente donde debe introducir el nombre con el que se guardara el archivo en la
tarjeta SD.

’
<_» Nombre de Archivo... M

MNombre:

Figura 9.8 Cuadro captura imagen

9.2.2.2.3 Captura de sonido

En el momento de introducir en una secuencia la orden de captura de sonido verd un cuadro

como el siguiente donde debe introducir el nombre con el que se guardara el archivo en la
tarjeta SD y el tiempo de grabacion.

i B
<+ Grabacion de Sﬂnide g

Mombre:

Tiempa: 0

Figura 9.9 Cuadro captura sonido

9.2.2.2.4 Tiempo en espera

Al elegir una orden de tiempo en espera deberd introducir los segundos de espera.

<+ Tiempo de Espera - u

Tiempao (sh b

Figura 9.10 Cuadro de orden de tiempo en espera
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9.2.2.2.5 Reproducir Sonido y Animacion

En el caso de estas dos 6rdenes se abrira una ventana del explorar de archivos y debera
seleccionar el archivo .WAV (reproducir sonido) o .CSV (animacidn) que desea adjuntar.

9.2.2.2.6 Posicion Neutra

La orden de posicién neutra no requiere de ninglin pardmetro por lo que al hacer clic sobre el
area de trabajo cuando el botén correspondiente esta activo, anadird dicha orden sin ningin
tipo de insercién de datos por parte del usuario.

9.2.2.3 Compilar

La compilacion es el paso final para obtener un archivo que pueda ejecutar la forma de vida
artificial elegida, actualmente solo Pleo.

Para llevar a cabo la compilacién debe crear un diagrama que represente una personalidad
valida utilizando los eventos y drdenes. Una vez tenga la personalidad creada debera pulsar el
ultimo botén de la botonera Compilar. Se abrird una ventana como la siguiente donde podrd
configurar algunas opciones antes del proceso de compilado.

-

< » Compilador &
Forma de Vida: Pleo -

Compilador: Ch, [II

i Versian: 11 -
Destino: I\ |
Compilar | Cancelar |

Figura 9.11 Cuadro de compilacion

Elija la forma de vida y podra seleccionar la version de dicha forma de vida, si procede. Elija la
ruta del compilador y la ruta de destino del archivo ejecutable. Puede seleccionar la ubicacion
de la tarjeta SD que vaya a utilizar o cualquier otra ruta.

Al pulsar sobre el botdn compilar vera un mensaje con el resultado del compilado.
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9.2.3 Nueva Personalidad

Al arrancar la aplicacion o en cualquier otro momento es posible crear una nueva
personalidad. Al arrancar se mostrara un didlogo como el siguiente donde podra elegir si desea
crear una nueva personalidad o cargar una guardada previamente.

,

@ Muevo Proyecto ) Cargar Proyecto

Mombre:

Figura 9.12 Cuadro de inicio

Escriba un nombre de proyecto y pulse en aceptar.

En cualquier otro momento puede ir al menu Archivo y pulsar sobre Nuevo.... La herramienta
le preguntara si desea guardar la personalidad actual y posteriormente le mostrard un cuadro
donde introducir el nombre del nuevo proyecto.

’
<:> Mombre de Archivo.. - u

Nombre: |

Figura 9.13 Cuadro nueva personalidad
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9.2.4 Guardar Personalidad

Para guardar la personalidad actual, que esta editando, debe ir al menu Archivo y pulsar sobre
Guardar... La herramienta le mostrara un cuadro para que elija el lugar y el nombre del archivo
.BIN que se guardara con los datos de su proyecto.

9.2.5 Cargar Personalidad
Al arrancar la aplicacidon o en cualquier otro momento es posible cargar una personalidad

creada previamente. Al arrancar se mostrara un didlogo como el siguiente donde podra elegir
si desea crear una nueva personalidad o cargar una guardada previamente.

, __

) Nuevo Proyecto @ Cargar Proyecto

Ruta: u

Figura 9.14 Cuadro cargar proyecto

Seleccione la ruta del proyecto (archivo .BIN) y pulse en aceptar.

En cualquier otro momento puede ir al menu Archivo y pulsar sobre Cargar.... La herramienta
le preguntara si desea guardar la personalidad actual y posteriormente le mostrara un didlogo
para que seleccione el archivo a cargar.

Después de cargar el archivo la herramienta colocard todos los elementos de una forma
sencilla, sea cual fuere el anterior aspecto del diagrama.
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9.2.6 Modificacion de eventos y 6rdenes

El proceso para modificar un evento u orden es igual en ambos casos, tan sélo es necesario
hacer doble clic sobre el evento u orden a modificar y la herramienta mostrara un didlogo con
las posibles opciones de modificacion.

En el caso de los eventos se mostrara una ventana con todos los eventos disponibles para que
se pueda seleccionar el nuevo evento que sustituird al antiguo. Este nuevo evento no debera
estar afadido en el diagrama pues cada evento sélo puede aparecer una Unica vez.

En el caso de las 6rdenes se mostrard una ventana con los campos modificables de la orden.
Esta ventana sera diferente para cada orden. Tenga en cuenta que la orden Posicién Normal
no tiene ningun campo modificable y tan sélo se podra eliminar.

Es posible la eliminacidon de los eventos y drdenes. Para ello debe seleccionar el evento u
orden a eliminar y pulsar sobre el menu Edicién y luego sobre Eliminar o directamente usar el
botdn habilitado para tal funcidn, situado en la penultima barra, anterior al botdn de Compilar

Los eventos que posean alguna orden mostraran el siguiente cuadro de informacién al intentar
borrarlos.

& PlecProg-Prueba l

Archivo Edicién  Preferencias  Ayuda

M o8B0 & 000 ©

=

iy

Evento Actual [ ENCENDIDO - ]

ENCENDIDO

"\-.I El evento tiene ordenes asociadas, si continua borrard el evento y todas
W' las ordenes asociadas jdesea continuar?

Figura 9.15 Cuadro eliminacion de evento con drdenes

El usuario podra decidir si cancelar la operacién o borrar en cascada dicho evento con todas
sus oérdenes.
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9.2.7 Modificacion del turno de las 6rdenes

Las 6rdenes se ejecutan una vez que el evento que la lanza es detectado por Pleo, estas
drdenes se ejecutan una a una siguiente un orden o turno. El turno es designado segun se van
anadiendo las érdenes. Sin embargo es posible modificar el turno de la orden para que se
ejecute antes o después de su turno actual.

Para modificar el turno hay dos posibilidades Aumentar el Turno o Disminuir el Turno. Es
necesario estar editando una personalidad y haber seleccionado la orden a la que se va a
modificar el turno. Una vez seleccionada se puede aumentar o disminuir el turno usando los
botones a tal efecto o a través del menu Ediciéon y Aumentar el Turno o Disminuir el Turno.
Los Unicos requisitos para aumentar el turno o disminuirlo es que a la orden le suceda otra
orden (aumentar turno) o que a la orden le preceda otra orden (disminuir turno). Esta
modificacion de turno se realiza intercambiando la posicion con el anterior o posterior.

En el siguiente ejemplo se puede observar como el siguiente diagrama se modifica cuando a la
orden Tiempo de Espera se le disminuye el turno.

& PlecProg-Prueba ‘ ‘ ol

Archivo  Edicion  Preferencias  Ayuda

™ RowEBEC & 000 o

Evento Actual [ENCENDIDO B

o ,

Tiempo de espera: 10

Figura 9.16 Antes de modificar el turno

4 PleoProg-Prueba ‘ ‘ o ]

Archivo  Edicién  Preferencias  Ayuda

m 2o a@R0 & 000 ©

Evento Actual [ ENCENDIDO 3

Tiempo de espera: 10

Figura 9.17 Después de modificar el turno
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9.3 Manual del Programador

9.3.1 Anadir soporte para una nueva version de
Pleo

Actualmente PleoProg presta soporte para las versiones de Pleo 1.0 y 1.1. Dar soporte para
una nueva versién de Pleo es una tarea no demasiado compleja, ya que tan solo es necesario
modificar una Unica clase y afiadir una nueva version disponible al comboBox mostrado en la
ventana WindowCompilador y ubicada en el paquete Interfaz.

Para dar soporte a una nueva version abra el archivo “CompiladorPleo.cs” dentro del paquete
Compilador del cddigo fuente. Dependiendo de los nuevos cambios debera realizar cambios en
los métodos que crean cada uno de los archivos de entrada. Utilice la variable iVFormaVida
para saber que versidon de la forma de vida ha elegido el usuario, realizando los cambios
pertinentes en funcién de esta variable.

9.3.2 Anadir soporte para una forma de vida

La herramienta se ha construido pensando en la posibilidad de ampliar los compiladores. Debe
tener en cuenta los siguientes aspectos a la hora de afiadir una nueva forma de vida.

La clase Util posee variables para identificar miembros, movimientos, eventos y érdenes, es
posible que deba modificar esta clase si quiere dar soporte completo para la nueva forma de
vida artificial.

Afada mas clases de tipo Orden si fuera necesario, o modifique las existentes para que
permitan ciertos parametros que la nueva forma de vida acepta y no las anteriores.

Afiada un nuevo compilador que herede de la clase Compilador. Esta es la modificacion mas
importante, y en ciertos casos, seria la Unica. La herramienta genera un archivo XML con la
personalidad, tan solo debe crear una nueva clase compilador que interprete este archivo
creando los archivos necesarios para la nueva forma de vida.
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Capitulo 10. Conclusiones y
Ampliaciones

10.1Conclusiones

La herramienta desarrollada cumple con todos los objetivos previstos en las primeras fases del
proyecto.

Se ha desarrollado una herramienta sencilla, intuitiva y eficaz para programar formas de vida
artificiales. Se trata pues de una aplicacion que puede ser utilizada por cualquier persona, con
conocimientos o no de informdtica. Para llegar a esto se ha disefiado una interfaz lo mas
natural y sencilla posible que utiliza los iconos y simbolos para que sean mas faciles de
identificar las 6rdenes.

En cuanto a la tecnologia utilizada, WPF, es sin duda un campo a tener muy en cuenta.
Propone, dentro del desarrollo de aplicaciones, potenciar el trabajo en grupo facilitando a
través de diferentes herramientas (Microsoft Blend, Visual Studio, etc.) el trabajo de diferentes
profesionales a través de diferentes flujos. Personalmente me ha gustado mucho dicha
tecnologia.

El lenguaje de programacién, muy similar a Java, ha demostrado su potencia a lo largo del
desarrollo del proyecto.

10.2Ampliaciones

Inicialmente estas formas de vida se encuentran limitadas a Pleo, en sus versiones 1.0 y 1.1
pero que en el futuro pueden ser ampliadas a nuevas versiones u otras formas de vida. Se ha
contemplado dicha posibilidad de cara a que la herramienta pueda ser utilizada como una
Unica plataforma de programacion de varias formas de vida. No se ha llevado a cabo la
implementacién de otras formas de vida debido a la complejidad y al incremento temporal que
significaria, pues seria necesaria mas investigacion para ello.

Otras posibles ampliaciones son las traducciones a otros idiomas, por falta de tiempo no se
han implementando mas idiomas, pero en un plazo corto de tiempo se creard una versién en
inglés.

Ademas de estas ampliaciones también, aprovechando la relacidon entre WPF y Silverlight seria
posible crear una aplicacién web con Silverlight para que cualquier usuario tenga acceso a la
herramienta via web. Para ello habria que analizar ciertas partes de cddigo que se deberia
reescribir para Silverlight por no tener algunas librerias.
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Capitulo 11. Presupuesto
11.1 Presupuesto de Costes
A continuacidn se detalla el presupuesto de costes del proyecto realizado:
item Subitem Concepto Horas Precio Unitario Total
Investigacion 7.200,00 €
1|Aspectos Generales 60 30,00€ 1.800,00 €
2|PLEO 30 30,00 € 900,00 €
3|Tecnologias Utilizar 150 30,00 € 4.,500,00 €
Analisis 2.320,00 €
Andlisis 58 40,00 € 2.320,00 €
Disefio 1.120,00 €
1|Arquitectura 14 40,00€ 560,00 €
2|Interfaz 14 40,00 € 560,00 €
Implementacién 1.560,00 €
1|{Implementacién 78 20,00 € 1.560,00 €
Pruebas 400,00 €
1|Pruebas 20 20,00 € 400,00 €
item Concepto Unidades Precio Unitario Total
Material adicional 650,00 €
1|Pleo 2 300,00 € 600,00 €
2|Bateria extra 1 50,00 € 50,00 €
item Concepto Tiempo (meses) | Precio Unitario Total
Otros gastos 900,00 €
1|Oficina 9 100,00 € 900,00 €
Subtotal 14.150,00 €
IVA (18%) 2.547,00€
TOTAL 16.697,00 €

Figura 11.1 Presupuesto de costes detallado

Este presupuesto es un presupuesto de la organizacidn que sirve para determinar los costes de
desarrollo del proyecto. A partir de este presupuesto se elabora un presupuesto para el cliente
en el que se incluye un margen para el beneficio. Para desarrollar este presupuesto se calcula
para los conceptos que se presentardn en el presupuesto del cliente el coste y se aplicard un
beneficio de un 20%.

Los conceptos que se presentaran al cliente serdn los items del anterior presupuesto, excepto
el item 5 que sera incluido dentro de la implementacion y el item 6 que serd incluido entre
todos los items. Estos dos items no se encuentran detallados en el presupuesto del cliente por
no creerse conveniente que se le muestren.
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A continuacién una relacion de los costes de cada uno de estos items (incluyendo los items 5 y
6 ya dentro de estos) y el resultado de aplicarle el beneficio. El siguiente presupuesto se
muestra para ilustrar el proceso de calculo de presupuesto para el cliente, pero su destino no
es el cliente final.

item Concepto Coste Otros items Subtotal Beneficio(20%)
0|Investigacion 7.200,00 € 180,00€ | 7.380,00 € 8.856,00 €
1[{Analisis 2.320,00€ 180,00€ | 2.500,00 € 3.000,00 €
2|Diseiio 1.120,00 € 180,00€ | 1.300,00 € 1.560,00 €
3|Implementacion 1.560,00 € 830,00€ | 2.390,00 € 2.868,00 €
4|Pruebas 400,00 € 180,00 € 580,00 € 696,00 €
Subtotal 16.980,00 €

IVA (18%) 3.056,40 €

TOTAL 20.036,40€

Figura 11.2 Cuadro calculo de beneficio

11.2Presupuesto del cliente

item Concepto Total
0|Investigacion 8.856,00 €
1|Andlisis 3.000,00€
2|Diseiio 1.560,00 €
3|Implementacion 2.868,00 €
4(Pruebas 696,00 €
Subtotal 16.980,00 €
IVA (18%) 3.056,40 €
TOTAL 20.036,40 €

Figura 11.3 Presupuesto del cliente

La investigacidn es todo el proceso previo de recogida de datos de las tecnologias a utilizar, el
campo a desarrollar, los materiales implicados (en este caso la forma de vida Pleo),
alternativas etc.

El andlisis describe qué se desarrollara. Después de su realizacidén se concretard una reunién
para su aprobado.

El disefio del proyecto incluyo cémo se desarrollara el proyecto y que decisiones se tomardan
para probarlo. Al igual que en el analisis se concretara una reunion para aprobarlo.

La implementacidn incluye todo el proceso de creacién de la herramienta a elaborar.

Las pruebas son la parte que prueba el sistema elaborado de multiples formas.
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Capitulo 13. Apéndices

13.1 Glosario y Diccionario de Datos

Por orden alfabético, todos los términos que se consideren importantes en la aplicacién con
una descripcién breve de su significado dentro de la aplicacién.

e .NET Framework: Framework de Microsoft que permite que una aplicacidon desarrollada
para esta plataforma pueda ser ejecuta en diferentes sistemas operativos que la tenga
instalada.

e Abuso: Evento que se lanza cuando se intenta mover externamente alguna de las partes
de la forma de vida.

e Agitado: Evento que se lanza cuando se agita a la forma de vida.

e Alzado: Evento que se lanza cuando se levanta la forma de vida.

e Animacion o Motion: Se trata de un conjunto de movimientos almacenados en un mismo
archivo y que se ejecutan con un ritmo predefinido. En el presente contexto estos archivos
estdn guardados con extensién.csv

e Batch: Archivo de procesamiento por lotes. Ejecuta los comandos que contenga en una
terminal.

e C: Lenguaje de programacién creado en 1972. En el presente contexto se usa para
compararlo con el lenguaje PAWN.

e C#: Lenguaje que se ha usado para desarrollar la herramienta.

e DSL: Domain-Specific Language, Lenguaje especifico de dominio. Con este término se
califica al lenguaje desarrollado para crear el diagrama y exportarlo a un XML.

e Evento o Eventos: Son los desencadenantes de que una secuencia se ejecute. Los eventos
son acciones o estados exteriores que detecta la forma de vida artificial.

e Filo: Evento que se lanza cuando la camara de Pleo detecta que existe un filo en el camino.
Que Pleo pueda detectarlo depende de la inclinacidn del cuello.

e Forma de vida artificial o Formas de vida artificial: Sistemas artificiales que recrean
sistemas de vida reales.

e Log: Archivo que guarda las posibles incidencias. En el contexto actual se crea un log de
compilacién que recoja las posibles incidencias.

e Obstaculo: Evento que se lanza cuando la cdmara de Pleo detecta que existe un obstaculo
en el camino. Que Pleo pueda detectarlo depende de la inclinacion del cuello.

e Orden o Ordenes: Son las acciones que llevara a cabo la forma de vida artificial cuando un
evento se lance.

e PAWN: Lenguaje de programacion para la forma de vida artificial Pleo.

e PDK: Pleo Development kit, conjunto de herramientas para el compilado de archivos para
la forma de vida artificial Pleo.

e Personalidad: Conjunto de secuencias.

e PLEO: Forma de vida artificial para la que se ha desarrollado la herramienta.

e Plugin: Extensidon que funciona en conjuncidon con un programa principal y aumenta su
funcionalidad.
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e Posado: Evento que se lanza cuando la forma de vida detecta que ha sido posado.

e Posicién neutra: Orden que mueve todos los miembros a su posiciéon natura neutra.

e RAM: Referido a memoria RAM de un ordenador, es la memoria disponible para la
ejecucion de programas.

e Robética: ciencia que estudia los robots.

e Secuencia: Conjunto ordenado de 6rdenes que se ejecutan cuando se detecta el evento
que define dicha secuencia.

e SVN: Sistema de control de versiones que posibilita llevar un control de los cambios
realizados en un fichero.

o UML: Lenguaje de modelado de sistemas software utilizado para crear y desarrollar
diferentes diagramas que detallen el funcionamiento de la herramienta creada.

e WPF: Windows Presentation Foundation, tecnologia creada por Microsoft para el
desarrollo de.

e XAML: Lenguaje utilizado para definir interfaces. Utilizado con WPF y C# para desarrollar el
presente proyecto.

e XML: Metalenguaje extensible de etiquetas. Se utiliza para exportar la personalidad
creada.
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13.2Contenido Entregado en el CD-ROM

13.2.1 Contenidos

13.2.1.1 Estructura general directorios del CD

Directorio Contenido
./ Directorio raiz del CD Contiene un fichero leeme.txt explicando
toda la estructura.
./PleoProg Contiene toda la estructura de directorios del
proyecto para desarrollo. (Ver la tabla
Recomendacién de estructura de directorios
de desarrollo)
.Jinstalacion Ficheros utilizados para la instalaciéon del
proyecto. Estos son:
e Directorio Application Files
e PleoProg.application
e Setup.exe
./documentacion Contiene toda la documentacién asociada al
proyecto.
e PleoProg.pdf
e PleoProg.doc
./documentacion/img Directorio que contiene las imdagenes
utilizadas en la documentacion.
./documentacion/uml Ficheros que genera la herramienta
Enterprise Architect.
./presentacion Archivo de PowerPoint utilizado en la

presentacién del proyecto.
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13.2.1.2 Estructura de Directorios de PleoProg

Directorio

Contenido

./ Directorio raiz de PleoProg

Contiene los ficheros de proyecto del IDE
utilizado. Contiene las carpetas:
e PleoProg

e src
e xml
./PleoProg Contiene el proyecto completo incluyendo los
ficheros que se crean en la compilacion.
/xml Contiene la documentacién generada en
formato XML.
./src Raiz de los ficheros fuente. Contiene los
siguientes paquetes:
e Interfaz
e Estructuras
e Compilador
e GestorPersonalidad
Jayuda Fichero de ayuda.
Jayuda/html| Ficheros html utilizados para generar la
ayuda
.Jayuda/img Imagenes utilizadas para generar la ayuda.
.Jayuda/src Archivos creados por la herramienta que
generd la ayuda para PleoProg
./recursos/img Ficheros utilizados para los graficos de la

aplicacion

13.2.2 Codigo Ejecutable e Instalacion

En la carpeta instalacion de la raiz del CD se encuentran los archivos necesarios para instalar y

ejecutar la herramienta. Ejecutar Setup.exe para iniciar este proceso.

Para que la herramienta pueda probarse completamente es necesario descargar el PDK de la

pagina de Ugobe tal como se explica en el manual.
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13.4 Cédigo Fuente
13.4.1 PleoProg
13.4.1.1 MainWindow.xaml.cs
using System;
using System.IO;
using System.Windows;
using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Forms;
using System.Windows.Input;
using PleoProg.Compilador;
using PleoProg.Datos;
using PleoProg.Estructuras;
using PleoProg.GestorPersonalidad;
using PleoProg.Interfaz;
using PleoProg.Interfaz.Controles;
using System.Diagnostics;
namespace PleoProg
{
/// <summary>
/// Ventana principal de la aplicacién
/// </summary>
public partial class MainWindow : Window
{
/// <summary>
/// Variable GestorDSL para controlar el dibujado y Personalidad
/// </summary>
private GestorDSL gestor;
/// <summary>
/// Nombre del proyecto actual
/// </summary>
private string sNombreProyecto;
/// <summary>
/// Ruta del proyecto actual
/// </summary>
private string sRutaProyecto;
/// <summary>
/// Constructor de la clase. Inicializa los componentes.
/// </summary>
public MainWindow ()
{
InitializeComponent () ;
sRutaProyecto = "";
inicio () ;
}
/// <summary>
/// Al hacer clic sobre un botdn se resetea el estado de los deméas
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonEvento Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
resetBotones (buttonEvento) ;
}
/// <summary>
/// Al hacer clic sobre un botdén se resetea el estado de los demés
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonPosNormal Click(object sender, RoutedEventArgs e)
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{
resetBotones (buttonPosNormal) ;
}
/// <summary>
/// Al hacer clic sobre un botdén se resetea el estado de los demés
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonMov Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{

resetBotones (buttonMov) ;
}

/// <summary>

/// Al hacer clic sobre un botdén se resetea el estado de los demés
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonCam Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

resetBotones (buttonCam) ;

}

/// <summary>
/// Al hacer clic sobre un botdn se resetea el estado de los demés
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonRec Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
resetBotones (buttonRec) ;

}

/// <summary>

/// Al hacer clic sobre un botdn se resetea el estado de los demés
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonRep Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

resetBotones (buttonRep) ;

/// <summary>

/// Al hacer clic sobre un botdén se resetea el estado de los demés
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonEsp Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

resetBotones (buttonEsp) ;

}

/// <summary>

/// Al hacer clic sobre un botdén se resetea el estado de los deméas
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonMotion Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{

resetBotones (buttonMotion) ;

}

/// <summary>
/// Al hacer clic sobre el botdén compilar se verifica que sea posible y se
a llamar a la parte del compilador

/7

/// </summary>
/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonCompile Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

if (gestor.personalidad.iSize() == 0)
{

System.Windows.MessageBox.Show (this, "Debe crear un diagrama para

compilarlo", "Compilar", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);

return;
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//Se obtiene una carpeta temporal donde albergar todos los archivos

temporales

string sRutaTemp = Path.GetTempPath () ;

DateTime dtCurrent = DateTime.Now;

sRutaTemp += "PLEO " + dtCurrent.Hour + dtCurrent.Minute + dtCurrent.Second
+ " " + dtCurrent.Day + dtCurrent.Month + dtCurrent.Year + "\\";

string sRutaXML = sRutaTemp + sNombreProyecto + ".xml";
Directory.CreateDirectory (sRutaTemp) ;

FileStream fS = new FileStream(sRutaXML, FileMode.Create, FileAccess.Write);
StreamWriter sW = new StreamWriter (£3);

gestor.personalidad. toXML (sW) ;

sW.Flush();

sW.Close();

WindowCompilador WCompilador = new WindowCompilador (sRutaXML,

sNombreProyecto, sRutaTemp) ;

WCompilador.ShowDialog () ;

<summary>

Establece el estado de los botones
</summary>

<param name="t"></param>

private void resetBotones (System.Windows.Controls.Primitives.ToggleButton t)

{

///
Y
///
//////
/]

//Si el botdn que se acaba de tocar es para desactivar no se hace nada
if (t.IsChecked == false)
return;
//Si se estd activando algin botdn, se desactivan todos
buttonEvento.IsChecked = false;
buttonPosNormal.IsChecked = false;
buttonMov.IsChecked = false;
buttonCam.IsChecked = false;
buttonRec.IsChecked = false;
buttonRep.IsChecked = false;
buttonEsp.IsChecked = false;
buttonMotion.IsChecked = false;
//Se activa el botdn deseado
t.IsChecked = true;

<summary>
Segun el botdén que esté activada devuelve la orden a crear
</summary>

<returns></returns>

private int botonOrden ()

{

{

if (buttonPosNormal.IsChecked == true)
return 1;

if (buttonMov.IsChecked == true)
return 2;

if (buttonCam.IsChecked == true)
return 3;

if (buttonRec.IsChecked == true)
return 4;

if (buttonRep.IsChecked == true)
return 5;

if (buttonEsp.IsChecked == true)
return 6;

if (buttonEvento.IsChecked == true)
return 7;

if (buttonMotion.IsChecked == true)
return 8;

return 0;

<summary>

/ Al pulsar sobre el canvas y levantar la pulsacidén

</summary>
ram name="sender"></param>

aram name="e"></param>

private void canvasPrncpl MouselLeftButtonUp (object sender, MouseButtonEventArgs
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int iBotonPulsado = botonOrden() ;

if (iBotonPulsado == 0)
return;
if (gestor.ordenSeleccionada != null)

{
gestor.ordenSeleccionada.deseleccionar () ;
gestor.ordenSeleccionada = null;

if (gestor.eventoSeleccionado != null)
gestor.eventoSeleccionado.deseleccionar () ;
gestor.eventoSeleccionado = null;

Point ptPosCanvas = e.GetPosition (canvasPrncpl) ;

Secuencia secActual;

//Si se desea afadir un evento, se muestra una ventana para verificarlo

if (iBotonPulsado == 7)

{

Evento ev = new Evento();
WindowEvento WE = new WindowEvento (ev, gestor);
//Si se cancela no se guarda nada
if (WE.ShowDialog() == false)
return;

//S1i no estd repetido guardar y dibujar
else
{
secActual = gestor.personalidad.insertarEvento (ev);
gestor.dibujarControl (ptPosCanvas, secActual, ev);
}
return;

}

//Si se desea afiadir una orden...
//Si no hay ningun evento se necesita uno
if (iBotonPulsado != 7 && iBotonPulsado != 0 && gestor.personalidad.iSize ()

System.Windows.MessageBox.Show (this, "No es posible afiadir una orden si
no existe un evento que la lance primero", "Insertar una orden", MessageBoxButton.OK,

MessageBoxImage.Exclamation) ;
return;
}
if (gestor.eventoActual == null)

{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "Seleccione un evento primero",
"Insertar una orden", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);
return;

}
secActual = gestor.personalidad.buscarSecuencia(gestor.eventoActual.evento);

int iId = gestor.personalidad.iAcumulador;
int iCont = secActual.getOrdenes () .Count + 1;

Orden orden = null;
//Se muestra la ventana correspondiente al tipo de orden que se desea afiadir

switch (iBotonPulsado)

{

case 1:
orden = new Neutro(iId, iCont);
break;

case 2:
orden = new Movimiento(iId, iCont, 0, 0, 1, 0, false);
WindowMovimiento WM = new WindowMovimiento ((Movimiento)orden) ;
if (WM.ShowDialog() == false)

orden = null;

break;

case 3:
orden = new Capturalmagen (iId, iCont, "");
WindowNombreArchivoOrden WNA = new WindowNombreArchivoOrden (orden) ;
if (WNA.ShowDialog() == false)
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orden = null;

break;
case 4:
orden = new CapturaSonido(iId, iCont, "", 0);
WindowCapturaSonido WCS = new WindowCapturaSonido (orden) ;
if (WCS.ShowDialog() == false)
orden = null;
break;
case 5:

OpenFileDialog oFD = new OpenFileDialog();

string sRutaMedia = Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo +
"\\media\\sounds\\";
if (Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo == "")
sRutaMedia =
System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath())

oFD.InitialDirectory = "" + sRutaMedia;
oFD.Filter = "Waveform Audio (*.wav) | *.wav";
oFD.FilterIndex = 0;

oFD.RestoreDirectory = true;

oFD.ShowDialog() ;

if (oFD.FileName != "")
{

string sRutaArchivoSonido = oFD.FileName;

FileInfo fInfo = new FilelInfo (sRutaArchivoSonido) ;
long 1Size = fInfo.Length;

if (1size > 1048576)
{

System.Windows.MessageBox.Show (this, "Para preservar la
memoria no se permiten archivos de audio de mas de 1 MB de tamafio", "Insertar
reproduccién de sonido", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation) ;

orden = null;
}
else
orden = new ReproducirSonido (iId, iCont,
sRutaArchivoSonido) ;
}
else
orden=null;

break;
case 6:
orden = new Espera(ild, iCont, 0);
WindowTiempoEspera WEspera = new WindowTiempoEspera ((Espera)orden);

if (WEspera.ShowDialog() == false)
orden = null;
break;
case 8:
OpenFileDialog oFD2 = new OpenFileDialog();
string sRutaMotion = Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo +
"\\media\\motions\\";
if (Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo == "")
sRutaMotion =

System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath())

oFD2.InitialDirectory = "" + sRutaMotion;
oFD2.Filter = "Motion File (*.csv) | *.csv";
oFD2.FilterIndex = 0;

oFD2.RestoreDirectory = true;
oFD2.ShowDialog() ;

if (oFD2.FileName != "")

{
string sRutaArchivoMotion = oFD2.FileName;
FileInfo fInfo = new FilelInfo (sRutaArchivoMotion) ;
long 1Size = fInfo.Length;

if (1size > 1048576)
{

System.Windows.MessageBox.Show (this, "Para preservar la
memoria no se permiten archivos de animaciones de méds de 1 MB de tamafio", "Insertar
reproduccién de animacidén", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);
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orden = null;
}
else
orden = new Motion(iId, iCont, sRutaArchivoMotion) ;
}
else
orden = null;
break;

}
//Si no se ha modificado la orden se vuelve sin guardar cambios
if (orden == null)

return;

//Se inserta la orden en la secuencia
secActual.insertaOrden (orden) ;

//Se dibuja el control

gestor.dibujarControl (ptPosCanvas, secActual, orden);
//Se incrementa el acumulador de ordenes
gestor.personalidad.iAcumulador++;

/// <summary>

/// Cuando una orden o evento estd seleccionado y se pulsa sobre eliminar se
elimina

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonEliminar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{

ControlEvento cE = gestor.eventoSeleccionado;

ControlOrden cO = gestor.ordenSeleccionada;

if (cO != null)

{
Orden orden = cO.orden;
Secuencia sec = cO.secuencia;

gestor.eliminarControlInterfaz (cO);
sec.eliminarOrden (orden) ;

return;
}
if (cE != null)
{
Secuencia sec = cE.secuencia;
if (sec.getOrdenes().Count != 0)
{

//Se muestra un error y se advierte que se eliminaran las ordenes
asociadas de continuar
if ((System.Windows.MessageBox.Show(this, "El evento tiene ordenes
asociadas, si continua borrard el evento y todas las ordenes asociadas ¢desea
continuar?", "Eliminar un evento", MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Question)) ==
MessageBoxResult.No)
return;
}
gestor.eliminarControlInterfaz (cE);
gestor.personalidad.eliminarEvento (cE.evento) ;
return;

}

/// <summary>

/// Al pulsar una tecla en la aplicacién...

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void gridPrincpl KeyDown (object sender,
System.Windows.Input.KeyEventArgs e)

{

//Si noes la tecla borrar se elimina la orden o evento, si procede
if ((e.Key == Key.Delete || e.Key == Key.Back))
buttonEliminar Click(sender, e);

/// <summary>
)

/// Se ejecuta al pulsar sobre el botdén de incrementar turno
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/// </summary>

/// ram name="sender"></

‘param name="e"></param>
private void buttonSubirTurno Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{

ControlOrden cO = gestor.ordenSeleccionada;

if (cO != null)
gestor.incrementarTurno (cO) ;

/// <summary>
/// Se ejecuta al pulsar sobre el botén de derecmentar turno
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>
private void buttonDecrementarTurno Click (object sender, RoutedEventArgs e)
{

ControlOrden cO = gestor.ordenSeleccionada;

if (cO != null)
gestor.decrementarTurno (cO) ;

/// <summary>

/// Al seleccionar un evento en el combobox de evento actual...
/// </summary>

aram name="sender"></param>

/ /)
VAVAVAR

/// <param name="e"></param>
private void comboBoxEventoActual SelectionChanged(object sender,
SelectionChangedEventArgs e)
{
if (gestor.ordenSeleccionada != null)
{
gestor.ordenSeleccionada.deseleccionar () ;
gestor.ordenSeleccionada = null;

if (gestor.eventoSeleccionado != null)

gestor.eventoSeleccionado.deseleccionar () ;

gestor.eventoSeleccionado = null;
}
string sEv = (string)comboBoxEventoActual.SelectedItem;
if (sEv == null)

return;

int iEv = Util.getCodigoEvento (sEv) ;

gestor.eventoActual = gestor.buscarControlEvento (new Evento (iEv));
gestor.eventoSeleccionado = gestor.eventoActual;
gestor.eventoSeleccionado.seleccionar () ;

/// <summary>
/// Crea una nueva personalidad
/// </summary>

"

ram name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>
private void nuevo Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

string sNombre = null;
//Nuevo cuadro para introducir nombre
WindowNombreArchivo WNA = new WindowNombreArchivo (sNombre) ;

//Si es correcto activar todo

if (WNA.ShowDialog() == false)
return;

sNombre = WNA.sNombre;

if (sNombre == null || sNombre == "")
return;

reiniciarCanvas () ;
gestor = new GestorDSL(canvasPrncpl, comboBoxEventoActual);
this.sNombreProyecto = sNombre;
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/// <summary>
/// Sale de la aplicacidn
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void salir Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
//Se pregunta si se desea guardar antes de cargar un nuevo proyecto
if ((System.Windows.MessageBox.Show (this, ";Desea guardar el proyecto
actual?", "Salir", MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Question)) ==
MessageBoxResult.Yes)
guardar Click(sender, e);

this.Close () ;

/// <summary>
/// Cierra la edicidén de la personalidad actual
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void cerrar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
//Se pregunta si se desea guardar antes de cargar un nuevo proyecto
if ((System.Windows.MessageBox.Show(this, ";Desea guardar el proyecto
actual?", "Cerrar Actual Proyecto", MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Question))
== MessageBoxResult.Yes)
guardar Click(sender, e);

reiniciarCanvas();
inicio () ;

}

/// <summary>

/// Guarda la perosnalidad actual

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void guardar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
Microsoft.Win32.SaveFileDialog sFD = new Microsoft.Win32.SaveFileDialog();
sFD.FileName = sNombreProyecto + ".bin";
sFD.DefaultExt = ".bin";

if (sRutaProyecto == "")
sFD.InitialDirectory =
System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath());

else
sFD.InitialDirectory = System.IO.Path.GetDirectoryName (sRutaProyecto);

sFD.Title = "Guardar como...";
sFD.CheckPathExists = true;
sFD.Filter = "BIN File (*.bin) | *.bin";

if (sFD.ShowDialog() == false)
return;

sRutaProyecto = sFD.FileName;

guardarProyecto (sRutaProyecto) ;

sNombreProyecto = System.IO.Path.GetFileNameWithoutExtension (sRutaProyecto);
this.Title = "PleoProg-" + sNombreProyecto;

/// <summary>
/// Carga una personalidad previamente creada

/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>

private void cargar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

GestorDSL gestorAntiguo = gestor;

//Se pregunta si se desea guardar antes de cargar un nuevo proyecto
if ((System.Windows.MessageBox.Show(this, ";Desea guardar el proyecto
actual?", "Cargar Nuevo Proyecto", MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Question)) ==
MessageBoxResult.Yes)
guardar Click(sender, e);
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OpenFileDialog oFD = new OpenFileDialog();

if (sRutaProyecto == "")
oFD.InitialDirectory =
System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath())
else
oFD.InitialDirectory = sRutaProyecto;

oFD.Filter = "BIN File (*.bin) | *.bin";
oFD.FilterIndex = 0;
oFD.RestoreDirectory = true;
oFD.ShowDialog() ;

if (oFD.FileName != "")
{
sRutaProyecto = oFD.FileName;
if (!cargarProyecto (sRutaProyecto))
{
gestor = gestorAntiguo;
gestor.dibujarPersonalidad() ;

}
else
return;

this.Title = "PleoProg-" + sNombreProyecto;

}

/// <summary>

/// Muestra una ventana con las opciones de inicio

/// </summary>

private void inicio()

{
WindowOpcionesArchivo WOA = new WindowOpcionesArchivo();
if (WOA.ShowDialog() == true)
{

gestor = new GestorDSL(canvasPrncpl, comboBoxEventoActual);

string sOpcion = WOA.sOpcion;
if (WOA.RBNuevo.IsChecked == true)
sNombreProyecto = sOpcion;
else
cargarProyecto (sOpcion) ;
}
else
this.Close();

this.Title = "PleoProg-" + sNombreProyecto;

/// <summary>

/// Carga un proyecto

/// </summary>

ram name="sRuta">Ruta del proyecto</param>
/// <returns>true si es correcto</returns>
private bool cargarProyecto(string sRuta)

{

/)
avavs

try
{
sRutaProyecto = sRuta;
reiniciarCanvas () ;
gestor = new GestorDSL(canvasPrncpl, comboBoxEventoActual);
gestor.abrirPersonalidad (sRutaProyecto) ;
sNombreProyecto = System.IO.Path.GetFileNameWithoutExtension (sRuta);
}
catch (Exception)
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "Ha ocurrido un error inesperado.
Es posible que el archivo " + sRuta + " que intenta cargar se encuentre dafiado", "Cargar
Proyecto", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

return true;

/// <summary>
'/

/// Guarda un proyecto
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/// <param name="sRuta">ruta del proyecto</param>
/// <returns>true si es correcto</returns>
private bool guardarProyecto (string sRuta)
{

try
{
gestor.guardarPersonalidad (sRuta) ;
}
catch (Exception)
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "Ha ocurrido un error inesperado.
Es posible que la ubicacidén: " + sRuta + " se encuentre en uso o no sea correcta",
"Guardar Proyecto", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}
return true;

}

/// <summary>
/// Se reinician todos los elementos visuales
/// </Sammary>
private void reiniciarCanvas ()
{
comboBoxEventoActual.Items.Clear () ;
canvasPrncpl.Children.Clear();

}

private void menuAcerca Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
WindowAcerca acerca = new WindowAcerca (this);
acerca.ShowDialog () ;

}

private void menuPagina Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
Process.Start ("http://www.davidgg.es/PleoProg") ;

/// <summary>

/// Muestra una ventana con las preferencias del programa

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void menuPreferencias Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
WindowPreferencias wP = new WindowPreferencias();
wP.ShowDialog () ;

}

private void menuAyuda Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
System.Windows.Forms.Help.ShowHelp (null,
System.Windows.Forms.Application.StartupPath + @"\Recursos\PleoProgHelp.chm") ;
}
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13.4.1.2 MainWindow.xaml

<Window

xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"

xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"

xmlns:d="http://schemas.microsoft.com/expression/blend/2008"
xmlns:mc="http://schemas.openxmlformats.org/markup-compatibility/2006" mc:Ignorable="d"
x:Class="PleoProg.MainWindow"

xmlns:my="clr-namespace:PleoProg.Controles"

Title="PleoProg" Height="600" Width="800" MinWidth="800" MinHeight="600"
WindowStartupLocation="CenterOwner" WindowStyle="SingleBorderWindow"
Icon="/PleoProg;component/Recursos/dinosauro.png">

<Window.CommandBindings>
<CommandBinding Command='ApplicationCommands.Help' Executed='menuAyuda Click' />
</Window.CommandBindings>

<Grid Background="Gainsboro">
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="753*" />
<ColumnDefinition Width="25*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="22" />
<RowDefinition Height="60" />
<RowDefinition Height="30" />
<RowDefinition Height="473*" />
<RowDefinition Height="26" />
</Grid.RowDefinitions>

<Menu IsMainMenu="True" HorizontalAlignment="Stretch" VerticalAlignment="Top"
MinHeight="23" x:Name="menul" Grid.ColumnSpan="2" Grid.RowSpan="2">
<Menultem Header="Archivo">

<Menultem Header="Nuevo..." Name="menuNuevo" Click="nuevo_ Click" />

<Menultem Header="Cargar..." Name="menuCargar" Click="cargar Click" />

<Separator />

<Menultem Header="Guardar..." Name="menuGuardar" Click="guardar Click"
/>

<Menultem Header="Cerrar Actual" Name="menuCerrar" Click="cerrar Click"
/>

<Separator />
<Menultem Header="Salir" Name="menuSalir" Click="salir Click" />
</Menultem>

<Menultem Header="Edicidén" >
<Menultem Header="Aumentar Turno" Name="menuAumentarTurno"
Click="buttonSubirTurno Click" />
<Menultem Header="Disminuir Turno" Name="menuDisminuirTurno"
Click="buttonDecrementarTurno Click" />
<Menultem Header="Eliminar" Name="menuEliminar"
Click="buttonEliminar Click" />
</Menultem>

<Menultem Header="Preferencias" Click="menuPreferencias Click" />

<Menultem Header="Ayuda">
<MenulItem Header="Ver Ayuda" Name="menuAyuda" Click="menuAyuda Click"/>
<Separator />
<Menultem Header="Pagina de PleoProg" Name="menuPagina"
Click="menuPagina Click" />
<Menultem Header="Acerca de PleoProg" Name="menuAcerca"
Click="menuAcerca Click" />
</Menultem>

</Menu>
<ToolBarTray HorizontalAlignment="Stretch”" Grid.Row="1" VerticalAlignment="Top"
MinHeight="60" Grid.ColumnSpan="2" Height="Auto">
<ToolBar x:Name="menuEvento" Width="Auto" HorizontalAlignment="Stretch"
MinHeight="40" Grid.Column="1">
<ToggleButton x:Name="buttonEvento" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Click="buttonEvento Click">
<Image Name="ImgEvento" Source="/Recursos/IcoEvento.png" Height="30"
Width="30" ToolTip="Insertar Evento" />
</ToggleButton>
</ToolBar>
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<ToolBar x:Name="menuTools" Width="Auto" HorizontalAlignment="Stretch"
MinHeight="60" Grid.Column="0">

<ToggleButton x:Name="buttonPosNormal" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonPosNormal Click"
ToolTip="Posicidén normal">
<Image Source="/Recursos/IcoNeutro.png" Height="30" Width="30" />
</ToggleButton>

<ToggleButton x:Name="buttonMov" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonMov Click"
ToolTip="Orden de Movimiento">
<Image Source="/Recursos/IcoMov.png" Height="30" Width="30" />
</ToggleButton>

<ToggleButton x:Name="buttonCam" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonCam Click"
ToolTip="0Orden de Captura de Imagen">
<Image Source="/Recursos/IcoFoto.png" Height="30" Width="30" />
</ToggleButton>

<ToggleButton x:Name="buttonRec" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonRec Click"
ToolTip="Orden de Captura Sonido">
<Image Source="/Recursos/IcoRec.png" Height="30" Width="30" />
</ToggleButton>

<ToggleButton x:Name="buttonRep" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonRep Click"
ToolTip="Orden de Reproducir Sonido">
<Image Source="/Recursos/IcoSonido.png" Height="30" Width="30" />
</ToggleButton>

<ToggleButton x:Name="buttonEsp" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonEsp Click"
ToolTip="Orden de Tiempo en Espera">
<Image Source="/Recursos/IcoTiempo.png" Height="30" wWidth="30" />
</ToggleButton>

</ToolBar>

<ToolBar x:Name="menuMovEspecial" Width="Auto" HorizontalAlignment="Stretch"
MinHeight="40" Grid.Column="1">
<ToggleButton x:Name="buttonMotion" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Click="buttonMotion Click">
<Image Source="/Recursos/IcoMotion.png" Height="30" Width="30"
ToolTip="Animaciones" />
</ToggleButton>
</ToolBar>

<ToolBar x:Name="menuEditar" Width="Auto" HorizontalAlignment="Stretch"
MinHeight="40" Grid.Column="1">
<Button x:Name="buttonIncrementarTurno" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonSubirTurno Click">
<Image Source="/Recursos/Icolncrementar.png" Height="30" Width="30"
ToolTip="Incrementar Turno" />
</Button>
<Button x:Name="buttonDecrementarTurno" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center"
Click="buttonDecrementarTurno Click">
<Image Source="/Recursos/IcoDecrementar.png" Height="30" Width="30"
ToolTip="Decrementar Turno" />
</Button>
<Button x:Name="buttonEliminarOrden" Margin="5,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Click="buttonEliminar Click">
<Image Source="/Recursos/IcoEliminar.png" Height="30" Width="30"
ToolTip="Eliminar Orden" />
</Button>
</ToolBar>

<ToolBar x:Name="menuExport" Width="Auto" HorizontalAlignment="Stretch"
MinHeight="40" Grid.Column="1">
<Button x:Name="buttonCompile" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Click="buttonCompile Click">
<Image Source="/Recursos/IcoToPleo.png" Height="30" Width="30"
ToolTip="Compilar Programa" />
</Button>
</ToolBar>
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</ToolBarTray>

<Grid Name="gridPrincpl" Grid.Row="3" Grid.ColumnSpan="2" Grid.RowSpan="2"
KeyDown="gridPrincpl KeyDown">
<ScrollViewer HorizontalScrollBarVisibility="Auto"
VerticalScrollBarVisibility="Auto">
<my:ScrollableCanvas HorizontalAlignment="Stretch" x:Name="canvasPrncpl"
VerticalAlignment="Stretch" Grid.Row="2"
MouseLeftButtonUp="canvasPrncpl MouseLeftButtonUp" AllowDrop="True" Grid.ColumnSpan="2"
Grid.RowSpan="1" Focusable="True">
<my:ScrollableCanvas.Background>
<SolidColorBrush />
</my:ScrollableCanvas.Background>
</my:ScrollableCanvas>
</ScrollViewer>
</Grid>

<Grid Background="WhiteSmoke" Grid.Row="2" Grid.ColumnSpan="2"
Grid.RowSpan="1" HorizontalAlignment="Stretch" Width="Auto" MinHeight="30">
<Label Grid.Row="2" Grid.Column="0" Height="25" Width="100"
HorizontalAlignment="Left" Margin="5,0,0,0" Content="Evento Actual"
VerticalAlignment="Center" />
<ComboBox Grid.Row="2" Grid.Column="0" Height="25" Width="300"
HorizontalAlignment="Left" Margin="115,0,0,0" Name="comboBoxEventoActual"
VerticalAlignment="Center" FontSize="12"
SelectionChanged="comboBoxEventoActual SelectionChanged" ItemsSource="{Binding}" />
</Grid>
</Grid>
</Window>

13.4.2 PleoProg.GestorPersonalidad

13.4.2.1 Personalidad.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using PleoProg.Estructuras;

using System.IO;

namespace PleoProg.GestorPersonalidad
{
/// <summary>
/// Clase que almacena los valores de una personalidad
/// </summary>
[Serializable]
public class Personalidad
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase Personalidad.
/// </summary>
public Personalidad()
{
1sSecuencias = new List<Secuencia>();
iAcumulador = 0;

}

/// <summary>

/// Almacena las diferences secuencias de la personalidad
/// </summary>

private List<Secuencia> lsSecuencias;

/// <summary>

/// Proporciona un acumulador que sirve de identificador unico para todas las
ordenes

/// </summary>

public int iAcumulador

{

get;
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set;

/// <summary>

/// Devuelve la lista de secuencias

/// </summary>

/// <returns>Lista de secuencias</returns>
public List<Secuencia> getSecuencias ()

{

return lsSecuencias;

ummary>

/// Devuelve el nUmero de secuencias guardadas hasta el momento.
/// Este es el mismo numero de eventos.

/// </summary>

/// <returns>Numero de secuencias</returns>
public int iSize()

{

return lsSecuencias.Count;

/// <summary>
/// Inserta un evento en la secuencia
/// </summary>
/// <param name="ev">Evento a insertar</param>
/// <returns>Devuelve true si la operacidén se completa con éxito, devuelve false
si ya existia un evento igual</returns>
public Secuencia insertarEvento (Evento ev)
{
foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
if (s.evento.Equals (ev))
return null;

Secuencia sec = new Secuencia(ev);
lsSecuencias.Add (sec) ;
return sec;

/// <summary>

/// Modifica un evento

/// </summary>
/// <param name="oldEv'">Antiguo evento</param>
/// <param name="newEv'">Nuevo evento</param>

/// <returns>true si se ha modificado correctamente</returns>

public bool editarEvento (Evento oldEv, Evento newEv)
{
foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
if (s.evento.Equals (oldEv))
{
s.editarEvento (newEv) ;
return true;

return false;

ammary>
/// Elimina un evento y todas sus ordenes
/// </summary>
/// <param name="ev">Evento a eliminar</param>
/// <returns>true si se ha eliminado con éxito</returns>
public bool eliminarEvento (Evento ev)
{
foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
if (s.evento.Equals (ev))
{
lsSecuencias.Remove (s) ;
return true;
}

return false;

/// <summary>
/// Busca una determinada secuencia atendiendo al evento que la inicia

/7

/// </summary>
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/// <param name="ev">Evento de la secuencia</param>
/// <returns>Secuencia del evento</returns>
public Secuencia buscarSecuencia (Evento ev)

{

foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
if (s.evento.Equals(ev))
return s;
return null;

/// <summary>
/// Busca una determinada secuencia atendiendo a una orden que se ejecuta en
dicha secuencia
/// </summary>
param name="orden">Orden de la secuencia</param>
returns>Secuencia donde estd la orden</returns>
public Secuencia buscarSecuencia (Orden orden)
{
foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
if (s.existe (orden))
return s;
return null;

/// <summary>

/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cbédigo XML correspondiente a
la personalidad

/// </summary>

/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribiréd la informacidén</param>

publié void toXML (StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("<?xml version=\"1.0\" encoding=\"UTF-8\"?> ");
sW.WriteLine ("<Personalidad>");
foreach (Secuencia s in lsSecuencias)
{
s.toXML (sW) ;
}

sW.WriteLine ("</Personalidad>") ;

13.4.2.2 Secuencia.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using PleoProg.Estructuras;

using System.IO;

namespace PleoProg.GestorPersonalidad

{
/// <summary>
/// Clase que contiene una determinada secuencia con sus ordenes
/// </summary>
[Serializable]
public class Secuencia

{

/// <summary>

/// Constructor de la clase Secuencia

/// </summary>

/// <param name="ev">Evento que dispara la secuencia de oérdenes</param>
public Secuencia(Evento ev)

{

this.evento = ev;

/// <summary>

/// Lista enlazada con las o6rdenes que contiene la secuencia

/// </summary>

private LinkedList<Orden> lnkLsOrdenes = new LinkedList<Orden>();

/// <summary>
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/// Devuelve las Ordenes de la secuencia
/// </summa

/// <returns>Lista de ordenes</returns>
public LinkedList<Orden> getOrdenes ()
{

return lnkLsOrdenes;

/// <summary>

/// Evento que lanza las 6rdenes de la secuencia
/// </summary>
public Evento evento
{
get;
set;

/// <summary>

/// Inserta una orden en la secuencia

/// </summary>

/// <param name="orden">Orden a insertar</param>
/// <returns>true si se ha insertado correctamente</returns>
public bool insertaOrden (Orden orden)

{

if (existe(orden) == true)

return false;
1nkLsOrdenes.AddLast (orden) ;
return true;

}

/// <summary>
/// Elimina una orden de la secuencia
/// </summary>
/// <param name="orden">Orden a eliminar</param>
/// <returns>true si se eliminado correctamente</returns>
public bool eliminarOrden (Orden orden)
{

if (existe(orden) == false)

return false;

1nkLsOrdenes.Remove (orden) ;
return true;

/// <summary>

/// Determina si existe la orden en la secuencia
/// </summary>

/// <param name="orden">Orden a buscar</param>
/// <returns>true si existe</returns>

public bool existe (Orden orden)

{

if (lnkLsOrdenes.Find(orden) == null)
return false;
return true;

/// <summary>

/// Edita el evento

/// </summary>

/// <param name="ev">Nuevo valor de evento</param>
public void editarEvento (Evento ev)

{

this.evento = ev;

/// <summary>

/// Devuelve la orden que tenga el turno que se le pase

/// </summary>

/// <param name="iTurno">turno de la orden a buscar</param>
/// <returns>Orden buscada</returns>

public Orden buscarOrden (int iTurno)

{
foreach (Orden o in lnkLsOrdenes)
if (o.iTurno == iTurno)
return o;
return null;
}
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/// <summary>

/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cdéddigo XML correspondiente a
la secuencia

/// </summary>

/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>
public void toXML(StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("\t<Secuencia>");
sW.WriteLine ("\t\t<Evento>" + evento.iId + "</Evento>");
sW.WriteLine ("\t\t<Ordenes>");
foreach (Orden o in lnkLsOrdenes)
{
o.toXML (sW) ;
}

sW.WriteLine ("\t\t</Ordenes>");
sW.WriteLine ("\t</Secuencia>");

13.4.3 PleoProg.Compilador

13.4.3.1 Compilador.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Compilador
{
/// <summary>
/// Clase abstracta compilador de la que heredena cada uno de los compiladores de
las formas de vida disponibles
/// </summary>
public abstract class Compilador
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase Compilador
/// </summary>
/// <param name="iFormaVida">Forma de vida</param>
/// <param name="iVFormaVida">Versidén de la forma de vida</param>
/// <param name="sRutaXML">Ruta del XML de entrada</param>

/// <param name="sRutaDestino">Ruta del archivo de salida</param>

/// <param name="sRutaCompilador">Ruta del compilador</param>
/// <param name="sNombreProyecto">Nombre del proyecto actual</param>
/// <param name="sRutaTemp">Ruta temporal</param>

public Compilador (int iFormaVida, int iVFormaVida, string sRutaXML, string
sRutaDestino, string sRutaCompilador, string sNombreProyecto, string sRutaTemp,
StreamWriter swLog)

{

/// <param name="swLog">StreamWriter del log</param>

this.iFormaVida = iFormaVida;
this.iVFormaVida = iVFormaVida;
this.sRutaXML = sRutaXML;
this.sRutaDestino = sRutaDestino;
this.sRutaCompilador = sRutaCompilador;
this.sNombreProyecto = sNombreProyecto;
this.sRutaTemp = sRutaTemp;

this.swLog = swLog;

}

/// <summary>
/// Entero que indica la forma de vida para la que se estéd programando
/// </summary>
protected int iFormaVida
{
get;
private set;
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/// <summary>
/// Entero que indica la versidén de la forma de vida para la que se estéa
programando
/// </summary>
protected int iVFormaVida
{
get;
private set;

/// <summary>
/// Ruta del archivo XML resultante de la creacidén del diagrama
/// </summary>
protected string sRutaXML
{
get;
private set;
}
/// <summary>
/// Ruta de destino del archivo resultante de la compilacién
/// </summary>
protected string sRutaDestino
{
get;
private set;

/// <summary>
/// Ruta del compilador de la forma de vida
/// </summary>
protected string sRutaCompilador
{
get;
set;

/// <summary>
/// Nombre del proyecto que se esta programando
/// </summary>
protected string sNombreProyecto
{
get;
set;

/// <summar y>
/// Ruta temporal donde se guardan los archivos temporales de la compilacién
/// </summary>
protected string sRutaTemp
{
get;
set;

/

/// <summary>
/// StreamWriter usado para escribir un log
/// </summary>
protected StreamWriter swLog
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Método para el compilado del programa
/// </summary>
/// <returns>true si se ha realizado con éxito, false si existe algun
error</returns>
public abstract bool compilar();

/// <summary>

/// Método para verificar que la ruta del compilador de la forma de vida es la
correcta
/// </summary>

/// <returns>true si es correcta, false si no lo es</returns>
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public abstract bool rutaCompiladorValidaf();

13.4.3.2 CompiladorPleo.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows.Data;
using System.Xml.Ling;
using System.Xml;

using System.IO;

using PleoProg.Datos;
using System.Xml.XPath;
using System.Diagnostics;

namespace PleoProg.Compilador

{
/// <summary>
/// Clase especifica para el compilado en formas de vida artificiales Pleo
/// </summary>
class CompiladorPleo : Compilador
{
public CompiladorPleo (int iVFormaVida, string sRutaXML, string sRutaDestino,
string sRutaCompilador, string sNombreProyecto, string sRutaTemp, StreamWriter swLog)
base (0, iVFormaVida, sRutaXML, sRutaDestino, sRutaCompilador,
sNombreProyecto, sRutaTemp, swLog)
{
this.sRutaTemp = sRutaTemp;

}

/// <summary>
/// Indica si se han de adjuntar sonidos
/// </summary>
private bool bSonidos
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Indica si se han de adjuntar animaciones
/// </summary>
private bool bMotions
{
get;
set;

/// <summary>
/// Indica si se ha de crear un método de espera
/// </summary>
private bool bEspera
{
get;
set;

}

/// <summary>

/// Indica si el evento alzado o posado se tiene k insertar
/// </summary>

private bool bAlzadoPosado

{

get;
set;
}
/// <summary>
/// Crea en la carpeta temporal una carpeta con el esqueleto de la aplicacidén
/// </summary>

private bool crearEsqueleto ()

{

bool bCorrecto = true;
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swLog.WriteLine ("Creando arbol de directorios...\n");
try
{

// Se crean el arbol de carpetas para guardar los sonidos
Directory.CreateDirectory (sRutaTemp + "media");
swLog.WriteLine ("Directorio " + sRutaTemp + "media creado");

Directory.CreateDirectory (sRutaTemp + "media\\sounds");
swLog.WriteLine ("Directorio " + sRutaTemp + "media\\sounds creado");
Directory.CreateDirectory (sRutaTemp + "media\\motions");
swLog.WriteLine ("Directorio " + sRutaTemp + "media\\motions creado");
Directory.CreateDirectory (sRutaTemp + "media\\scripts");
swLog.WriteLine ("Directorio " + sRutaTemp + "media\\scripts creado");

catch (DirectoryNotFoundException)
{
swLog.WriteLine ("El directorio temporal " + sRutaTemp + " no estéa
disponible");
bCorrecto = false;

}

catch (UnauthorizedAccessException)
{
swLog.WriteLine ("No se poseen los permisos necesarios para escribir en
el directorio " + sRutaTemp);
bCorrecto = false;

}

catch (PathTooLongException)

{
swLog.WriteLine ("Ruta temporal " + sRutaTemp + " demasiado larga");
bCorrecto = false;

}

catch (Exception ex)
{
swLog.WriteLine ("Error al intentar crear &rbol de directorios: " +
ex.Message) ;
bCorrecto = false;

return bCorrecto;

/

/// <summary>

/// Crea el archivo UPF de la aplicacidn
/// </summar y>

private void crearArchivoUPF ()

{

FileStream fS = new FileStream(sRutaTemp + "\\" + sNombreProyecto +
FileMode.Create, FileAccess.Write);
StreamWriter sW = new StreamWriter (£S);

" upf",

// Si la versidén de Pleo es la 1.0

if (iVFormaVida == 10)
{
sNombreProyecto = "pleo";
sW.WritelLine ("<ugobe project name=\"" + sNombreProyecto + "\">");

sW.WriteLine ("<options>");
sW.WriteLine ("<set name=\"top\" value=\"../..\" />");
sW.WriteLine ("<include value=\"./include:${top}/include\" />");
sW.WriteLine ("<tools>");
sW.WriteLine ("<pawn value=\"pawncc32 %i -0l -S64 -v2 -C- %I TARGET=100 -
o%o\" />");
sW.Writeline ("<block value=\"pleocc -b512 -v %$i\" />");
sW.WriteLine ("</tools>");
sW.WriteLine ("<directories>");
sW.WriteLine ("<build value=\"build\" />");
sW.WriteLine ("<include value=\"include\" />");
sW.WriteLine ("</directories>");
sW.WriteLine ("<umf value=\"3\"/>");
sW.WriteLine ("<folders />");
sW.WriteLine ("<block />");
}

// Si la versién de Pleo es la 1.1
if (iVFormaVida == 11)
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{

sW.WriteLine ("<ugobe project name=\"" + sNombreProyecto + "\">");
sW.WriteLine ("<options>");
sW.WriteLine ("<set name=\"top\" value=\"../..\" />");
sW.WriteLine ("<include value=\"./include:${top}/include\" />");
sW.WriteLine ("<tools>");
sW.WriteLine ("<pawn value=\"pawncc %i -V2048 -02 -S64 -v2 -C- %I
TARGET=100 -o0%o\" />");
sW.WriteLine ("</tools>");
sW.WritelLine ("<directories>");
sW.WriteLine ("<build value=\"build\" />");
sW.WriteLine ("<include value=\"include\" />");
sW.WriteLine ("</directories>");
sW.WriteLine ("<sound adpcm=\"true\" />")
sW.WriteLine ("<motion version=\"3\" />")
sW.WritelLine ("<folders />");

’
’

}

// Para amabbs versiones...

sW.WriteLine ("</options>");

sW.WriteLine ("<set-default name=\"MEDIA\" value=\"media\" />");
sW.WriteLine ("<set name=\"SOUNDS\" value=\"${MEDIA}/sounds\" />");
sW.WriteLine ("<set name=\"MOTIONS\" value=\"${MEDIA}/motions\" />");
sW.WriteLine ("<set name=\"SCRIPTS\" value=\"${MEDIA}/scripts\" />");
// Recursos

sW.WriteLine ("<resources>") ;

sW.WriteLine ("<!-- Sounds -->");
insertarSonidosUPF (sW) ;
sW.WriteLine ("<!-- Motions -->");
insertarMotions (sW) ;

sW.WriteLine ("<!-- Scripts -->");

sW.WriteLine ("<script path=\"sensors.p\" />");
sW.WriteLine ("</resources>");
sW.WriteLine ("</ugobe project>");
// Se cierra sW
sW.Flush () ;
sW.Close();
}

/// <summary>
/// Crear el archivoP de la aplicacidn
/// </summary>
private void crearArchivoP ()
{
FileStream fS = new FileStream(sRutaTemp + "\\sensors.p", FileMode.Create,
FileAccess.Write);
StreamWriter sW = new StreamWriter (£S);

crearCabeceraP (sW) ;
crearCuerpoP (sW) ;
sW.Flush();
sW.Close () ;

/// <summary>

/// Llama al compilador y le pasa los argumentos necesarios
/// </summary>

private bool llamarCompilador ()

{

FileStream fS = new FileStream(sRutaTemp + "compile.bat", FileMode.Create,
FileAccess.Write);
StreamWriter sW = new StreamWriter (£S);

// crear bat

sW.WriteLine ("PATH %PATH%" + sRutaCompilador + "\\bin;");

sW.WriteLine ( (Path.GetPathRoot (sRutaTemp)) .Replace ("\\",""));

sW.WriteLine("cd " + sRutaTemp);

sW.WriteLine ("ugobe project tool " + sNombreProyecto + ".upf rebuild > " +
sRutaTemp + "resultadoCompilacion.txt");

sW.WriteLine () ;

sW.Flush{();

sW.Close();

Process proc = new Process|();

proc.StartInfo.FileName = "compile.bat";
proc.StartInfo.WindowStyle = ProcessWindowStyle.Hidden;
proc.StartInfo.ErrorDialog = false;
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proc.StartInfo.WorkingDirectory = Path.GetDirectoryName (sRutaTemp) ;
proc.Start();
proc.WaitForExit () ;

if (proc.ExitCode != 0)
{
return false;

}

swLog.WriteLine ("\n---------- TRAZA COMPILACION--—--—-—--— ")

FileStream £fSR new FileStream(sRutaTemp + "resultadoCompilacion.txt",
FileMode.Open, FileAccess.Read);

StreamReader sR = new StreamReader (f£SR);

while (!sR.EndOfStream)

{

swLog.WriteLine (sR.ReadLine());
}
swLog.WriteLine ("\n-—--—--—-- FIN TRAZA COMPILACION---—-—-—-—--—- ")
sR.Close () ;

string sRutaURF = sRutaTemp + "\\build\\" + sNombreProyecto + ".urf";

try

{
// Borrar el anterior archivo resultante si lo hubiera
File.Delete (sRutaDestino + "\\" + sNombreProyecto + ".urf");

// Cuando no exista el arhcivo, no se podra mover, por lo que ha habido
un error

File.Copy (sRutaURF, sRutaDestino + "\\" + sNombreProyecto + ".urf");

catch (FileNotFoundException)
{
swLog.WriteLine ("No se ha completado el compilado con éxito");
return false;
}
catch (DirectoryNotFoundException)
{
swLog.WriteLine ("No se ha completado el compilado con éxito. La ruta de
destino es errdnea");
return false;

}

swLog.WriteLine ("\nCompilacién realizada con éxito");
return true;

/// <summary>
/// Inserta en el archivo UPF los recursos de sonido necesarios
/// </summary>
/// <param name="sW">StreamWriter en el que escribir</param>
private void insertarSonidosUPF (StreamWriter sW)
{

XmlDocument xDoc = new XmlDocument () ;

xDoc.Load (sRutaXML) ;

XmlNodeList personalidad = xDoc.GetElementsByTagName ("Personalidad") ;
XmlNodeList secuencias =
((XmlElement)personalidad[0]) .GetElementsByTagName ("Secuencia") ;

foreach (XmlElement secuencia in secuencias)

{
XmlNodeList ordenes = secuencia.GetElementsByTagName ("Orden") ;
foreach (XmlElement orden in ordenes)

{

XmlNodeList tipo orden.GetElementsByTagName ("Tipo") ;
string sTipo = tipo[0].InnerText;
if (sTipo.CompareTo ("Reproducir Sonido") == 0)
{
XmlNodeList ruta = orden.GetElementsByTagName ("Ruta");
string sRuta = ruta[0].InnerText;
string nombre = Path.GetFileName (sRuta);
string rutaDestino = sRutaTemp + "media\\sounds\\" + nombre;

// Si ya se ha agregado el recurso se salta
if (!File.Exists(rutaDestino))
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{
File.Copy (sRuta, rutaDestino);
sW.WriteLine ("<sound path=\"${SOUNDS}/" + nombre + "\" />");
}
bSonidos = true;

}

/// <summary>

/// Inserta en el archivo UPF los recursos de animaciones
/// </summary>

/// <param name="sW">StreamWriter en el que escribir</param>
private void insertarMotions (StreamWriter sW)

{

XmlDocument xDoc = new XmlDocument () ;
xDoc.Load (sRutaXML) ;

XmlNodeList personalidad = xDoc.GetElementsByTagName ("Personalidad") ;
XmlNodeList secuencias =
((XmlElement)personalidad[0]) .GetElementsByTagName ("Secuencia") ;

foreach (XmlElement secuencia in secuencias)
{
XmlNodelList ordenes = secuencia.GetElementsByTagName ("Orden") ;
foreach (XmlElement orden in ordenes)
{
XmlNodeList tipo = orden.GetElementsByTagName ("Tipo");
string sTipo = tipo[0].InnerText;
if (sTipo.CompareTo ("Motion") == 0)
{
XmlNodeList ruta = orden.GetElementsByTagName ("Ruta");

string sRuta = ruta[0].InnerText;
string nombre = Path.GetFileName (sRuta);
string rutaDestino = sRutaTemp + "media\\motions\\" + nombre;

// Si ya se ha agregado el recurso se salta
if (!File.Exists(rutaDestino))
{
File.Copy(sRuta, rutaDestino);
sW.WriteLine ("<motion path=\"${MOTIONS}/" + nombre + "\"
/>");
}

bMotions = true;

/// <summary>
/// Crea la cabecera del archivo P
/// </summary>
private void crearCabeceraP (StreamWriter sW)
{
sW.WriteLine ("#pragma pack 1");
sW.WriteLine ("#include <Log.inc>");
sW.WriteLine ("#include <Script.inc>");
sW.WriteLine ("#include <Sensor.inc>");
sW.WriteLine ("#include <Sound.inc>");
(
(
(
(

sW.WriteLine ("#include <Util.inc>");
sW.WriteLine

sW.WriteLine
sW.WriteLine

'#include <Property.inc> ");
"#include <Motion.inc> ");
"#include <Joint.inc> ");

// Se anaden los recursos que se necesiten
if (bSonidos)

sW.WriteLine ("#include \"sounds.inc\" ");
if (bMotions)
sW.WriteLine ("#include \"motions.inc\"");

sW.WriteLine ("");
sW.WriteLine ("public init ()");
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sW.WriteLine ("{");
insertarOrdenesInicioP (sW) ;
sW.WriteLine ("}");

/// <summary>
/// Crea el cuerp del archivo P
/717 </Sammary>
private void crearCuerpoP (StreamWriter sW)
{
sW.WriteLine("");
sW.WriteLine ("public on sensor(time, sensor name: sensor, value)");
sW.WriteLine ("{");
sW.WriteLine ("\tnew name[32];");
sW.WriteLine ("\tsensor get name (sensor, name);");
sW.WriteLine ("\tprintf (\"sensors:on sensor (%d, %s, %d)\\n\", time, name,
value);");
sW.WriteLine ("\tswitch (sensor)");
sW.WriteLine ("\t{");
insertarOrdenesCuerpoP (sW) ;
sW.WriteLine ("\t}");
sW.WriteLine ("\treturn true;");
sW.WriteLine("}");
sW.WriteLine("");
// Método de espera
if (bEspera)
{

sW.WriteLine ("wait (value)");

sW.WriteLine ("{");

sW.WriteLine ("\tnew curTime=time(); ");

sW.WriteLine ("\twhile (time () ~curTime< (value*1000)) ");

sW.WriteLine ("\t{ ");
sW.WriteLine ("\t}");
sW.WriteLine("}");

}

// espera para que termine el sonido

if (bSonidos)

{

sW.WriteLine ("");

sW.WriteLine ("bool: wait for sound(sound name: sound = 0)");
sW.WriteLine("{ ");

sW.WriteLine ("\twhile (sound is playing(sound) == true) ");

sW.WriteLine ("\t{");
sW.WriteLine ("\t} ");
sW.WriteLine ("}");
sW.WriteLine ("");

/// <summary>

/// Inserta las ordenes que se deben ejecutar al encendido de Pleo
/// </summar y>
/// <param name="sW">Archivo .p</param>

private void insertarOrdenesInicioP (StreamWriter sW)

{

XmlDocument xDoc = new XmlDocument () ;
xDoc.Load (sRutaXML) ;

XmlNodeList personalidad = xDoc.GetElementsByTagName ("Personalidad") ;
XmlNodeList secuencias =
((XmlElement)personalidad[0]) .GetElementsByTagName ("Secuencia) ;

foreach (XmlElement secuencia in secuencias)
{
XmlNodeList evento = secuencia.GetElementsByTagName ("Evento");
int iEvento = int.Parse (evento[0].InnerText);
if (iEvento == Util.eventoStart)
{

XmlNodeList ordenes = secuencia.GetElementsByTagName ("Orden") ;

int iOrdenes = ordenes.Count;
// Array de ordenes, colocadas segun el turno
XmlElement[] xOrdenes = new XmlElement[iOrdenes];

// Para cada una de las ordenes, se guardan en un array dependiendo
del turno
foreach (XmlElement orden in ordenes)
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{

XmlNodelList tipo = orden.GetElementsByTagName ("Tipo");

int iTurnoOrden =
int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Turno")) [0].InnerText) ;
xOrdenes [iTurnoOrden - 1] = orden;

}

// Para cada una de las ordenes se escribe en el
de ejecuccidn
int iIter = 0;
while (iIter < iOrdenes)
{
XmlElement orden = xOrdenes[iIter++];
insertarOrden (sW, orden);

return;

}

/// <summary>

/// Se insertan las Ordenes con los eventos que las lanzan
/// </summary>

/// <param name="sW">Archivo .p</param>

private void insertarOrdenesCuerpoP (StreamWriter sW)

{

XmlDocument xDoc = new XmlDocument () ;
xDoc.Load (sRutaXML) ;

XmlNodeList personalidad = xDoc.GetElementsByTagName ("Pe
XmlNodeList secuencias =
((XmlElement)personalidad[0]) .GetElementsByTagName ("Secuencia");

// Para cada uno de los eventos se crea un switch y se e
a ejecutar
foreach (XmlElement secuencia in secuencias)
{
XmlNodelList evento = secuencia.GetElementsByTagName (
XmlNodeList ordenes = secuencia.GetElementsByTagName

// Se cuentan las ordenes de esta secuencia, si es =

siguiente secuencia
int iOrdenes = ordenes.Count;
if (iOrdenes == 0)

{

continue;
}
int iEvento = int.Parse (evento[0].InnerText);
string sEvento = Util.getNombreEventoCompiladorPleo (
string sComp = "value ==0";

// Si no se trata del evento de inicio se escribe
if (iEvento != Util.eventoStart)

{

// Dependiendo del evento se disparara con un valor u otro

sComp = "value==0";

if (iEvento == Util.eventoPosado || iEvento == Util.eventoAlzado)

{
bAlzadoPosado = true;
continue;

}

else if (iEvento > Util.eventoStart && iEvento <
Util.eventoObstaculo)

{

sComp = "value==0";
}
else if (iEvento == Util.eventoObstaculo || iEvento ==
Util.eventoFilo || iEvento == Util.eventoAbuso
|| iEvento == Util.eventoObjetoBoca)
{
sComp = "value==1";
}
else if (iEvento == Util.eventoAgitado)

programa su trozo

rsonalidad") ;
scriben las ordenes

"Evento") ;
("Orden") ;

0, se pasa a la

iEvento) ;
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{

sComp = "value > 75";
}
else
{
sComp = "true";
}
sW.WriteLine ("\t\tcase " + sEvento + ":");
sW.WriteLine ("\t\t\tif (" + sComp + ")");

sW.WriteLine ("\t\t\t{");

// Array de ordenes, colocadas segun el turno
XmlElement [] xOrdenes = new XmlElement[iOrdenes];

// Para cada una de las ordenes, se guardan en un array dependiendo
del turno
foreach (XmlElement orden in ordenes)
{
XmlNodelist tipo = orden.GetElementsByTagName ("Tipo") ;
int iTurnoOrden =
int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Turno")) [0] .InnerText) ;
xOrdenes [1iTurnoOrden - 1] = orden;

}

// Para cada una de las ordenes se escribe en el programa su trozo
de ejecuccidn
int iTter = 0;
while (iIter < iOrdenes)
{
XmlElement orden = xOrdenes[iIter++];
sW.Write ("\t\t\t");
insertarOrden (sW, orden);
}
sW.WriteLine ("\t\t\t}");

}
if (bAlzadoPosado == true)
{

insertarCaseAlzadoPosado (sW, secuencias);

/// <summary>

/// Se inserta el case correspondiente a alzado y posado

/// </summary>

/// <param name=' >StreamWriter donde se escribira la orden</param>

/// <param name="secuencias">Secuencia de la orden</param>

private void insertarCaseAlzadoPosado (StreamWriter sW, XmlNodeList secuencias)

{

sW.WriteLine ("\t\tcase SENSOR PICKED UP:");
bool bPrimera = true;

// Para cada uno de los eventos se crea un switch y se escriben las ordenes
a ejecutar
foreach (XmlElement secuencia in secuencias)
{
XmlNodeList evento = secuencia.GetElementsByTagName ("Evento") ;
XmlNodeList ordenes = secuencia.GetElementsByTagName ("Orden") ;

// Se cuentan las ordenes de esta secuencia, si es =0, se pasa a la
siguiente secuencia

int iOrdenes = ordenes.Count;
if (iOrdenes == 0)
continue;
int iEvento = int.Parse (evento[0].InnerText);
string sEvento = Util.getNombreEventoCompiladorPleo (iEvento) ;
if (iEvento != Util.eventoAlzado && iEvento != Util.eventoPosado)
{
continue;
}
if (iEvento == Util.eventoAlzado)

{
if (bPrimera)

{
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sW.WriteLine ("\t\t\tif (value==1)");
bPrimera = false;
}
else
{
sW.WriteLine ("\t\t\telse");
}
}
else
{
if (bPrimera)
{
bPrimera = false;
sW.WriteLine ("\t\t\tif (value==0)");
}
else
{
sW.WriteLine ("\t\t\telse");
}

}
sW.WriteLine ("\t\t\t{");

// Array de ordenes, colocadas segun el turno
XmlElement[] xOrdenes = new XmlElement[iOrdenes];

// Para cada una de las ordenes, se guardan en un array dependiendo del

turno
foreach (XmlElement orden in ordenes)
{
XmlNodeList tipo = orden.GetElementsByTagName ("Tipo");
int iTurnoOrden =
int.Parse((orden.GetElementsByTagName ("Turno")) [0].InnerText) ;

xOrdenes [iTurnoOrden - 1] = orden;

}

// Para cada una de las ordenes se escribe en el programa su trozo de
ejecuccidn
int iIter = 0;
while (iIter < iOrdenes)
{
XmlElement orden = xOrdenes[ilter++];
sW.Write ("\t\t\t");
insertarOrden (sW, orden);
}
sW.WriteLine ("\t\t\t}");

/// <summary>

/// Escribe en el fichero la orden que se la pase

/// < // summa 7";/:\/

/// <param name="sW">Archivo .p</param>

/// <param name="orden">Orden a escribir en el archivo .p</param>
private void insertarOrden(StreamWriter sW, XmlElement orden)

{

string sTipo = (orden.GetElementsByTagName ("Tipo")) [0].InnerText;

if (sTipo.CompareTo ("Neutro") == 0)

{

sW.WriteLine ("\tmonitor exec (\"joint neutral\");");

}

else if (sTipo.CompareTo ("Movimiento Unico") == 0)

{

int iGradosFin =

int.Parse((orden.GetElementsByTagName ("AnguloFin")) [0].InnerText) ;
int iMiembro =
int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Miembro™)) [0] .InnerText) ;
sW.WriteLine ("\tmonitor exec(\"joint angle " + iMiembro + " " +

iGradosFin + " \");");

}

else if (sTipo.CompareTo ("Movimiento Repetitivo") == 0)

{
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int iGradosFin =

int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("AnguloFin")) [0].InnerText) ;
int iMiembro =

int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Miembro")) [0].InnerText) ;
int iGradosInicio =

int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("AnguloInicio"”)) [0].InnerText) ;
int iRepeticiones =

int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Repeticiones")) [0].InnerText) ;

sW.WriteLine ("\tmonitor exec(\"joint range " + iMiembro + " " +
iRepeticiones + " " + iGradosInicio + " " 4+ iGradosFin + " \");");
}
else if (sTipo.CompareTo ("Captura Imagen") == 0)
{
string sNombre = (orden.GetElementsByTagName ("Nombre")) [0].InnerText;

sW.WriteLine ("\tmonitor exec(\"camera capture + sNombre + ".bmp bmp
new\") ;") ;
// Espera de 7 segundos tras mandar la orden de captura

sW.WriteLine ("\twait (7);");

bEspera = true;
}
else if (sTipo.CompareTo ("Captura Sonido") == 0)
{
string sNombre = (orden.GetElementsByTagName ("Nombre")) [0].InnerText;

int iSegundos =
int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Tiempo")) [0].InnerText) ;

sW.WriteLine ("\tmonitor exec(\"audio both " + sNombre + ".wav " +
iSegundos + "\");");

}

else if (sTipo.CompareTo ("Reproducir Sonido") == 0)

{
string sRuta = (orden.GetElementsByTagName ("Ruta")) [0].InnerText;
string sNombre = Path.GetFileNameWithoutExtension (sRuta);
sW.WriteLine ("\tsound play(snd " + sNombre + ");");

sW.WriteLine ("\twait for sound(snd " + sNombre + ");");

}

else if (sTipo.CompareTo ("Espera") == 0)
{

int iSegundos =

int.Parse ((orden.GetElementsByTagName ("Tiempo")) [0].InnerText) ;
sW.WriteLine ("\twait (" + iSegundos + ");");
bEspera = true;

}

else if (sTipo.CompareTo ("Motion") == 0)

{

string sRuta = (orden.GetElementsByTagName ("Ruta")) [0].InnerText;
string sNombre = Path.GetFileNameWithoutExtension (sRuta);
sW.WriteLine ("\tmotion play(mot " + sNombre + ");");

sW.WriteLine ("\twhile (motion is playing(mot " + sNombre + "))");

sW.WriteLine ("\t{");
sW.WritelLine ("\t\tsleep;");
sW.WriteLine ("\t}");

}

/// <summary>
/// Realiza las operaciones necesarias para el compilado
/// </summary>

/// <returns>true si se realiza con éxito</returns>
public override bool compilar ()

{

bSonidos = false;
bMotions = false;
bEspera = false;
bAlzadoPosado = false;

bool bCorrecto = crearEsqueleto();
// Si no se ha podido crear el arbol de directorios se devuelve false
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if (!bCorrecto)
return false;
try
{
crearArchivoUPF () ;
crearArchivoP () ;
}
catch (Exception ex)
{
swLog.WriteLine ("Error al crear los archivos de entrada para el
compilador de Pleo. Error: " + ex.Message);
return false;
}
if (llamarCompilador ()
{
return true;
}

return false;

/// <summary>

/// Comprueba si la carpeta que se ha seleccionado contiene el compilador
necesario

/// </summary>

/// <returns>true si la ruta es valida</returns>

public override bool rutaCompiladorValida ()

{

if (!File.Exists (sRutaCompilador + "\\bin\\pawncc.exe"))
return false;

if (!File.Exists (sRutaCompilador + "\\bin\\pawncc32.exe"))
return false;

if (!File.Exists (sRutaCompilador + "\\bin\\pawncc33.exe"))
return false;

if (!File.Exists (sRutaCompilador + "\\bin\\pleocc.exe"))
return false;

}

return true;

13.4.3.3 WindowCompilador.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using System.Windows.Forms;

using System.IO;

using System.Diagnostics;

namespace PleoProg.Compilador

{

/// <summary>

/// Clase que muestra una ventana con las opciones de compilacién y para iniciar la
compilacién

/// </summary>

public partial class WindowCompilador : Window
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/// <summary>
/// StreamWriter donde se escribird el log
/// </Sammary>

private StreamWriter swLog;

/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowCompilador
/// </summary>

/// <param name="sRutaXML">Ruta de entrada del XML que contiene la
Personalidad</param>

/// <param name="sNombreProyecto">Nombre del proyecto actual</param>

/// <param name="sRutaTemp">Ruta temporal</param>

public WindowCompilador (string sRutaXML, string sNombreProyecto, string
sRutaTemp)
{

InitializeComponent () ;

this.sRutaXML = sRutaXML;
this.sNombreProyecto = sNombreProyecto;
this.sRutaTemp = sRutaTemp;

agregarVersionesPleo () ;

this.textCompiladorRuta.Text = Properties.Settings.Default.sRutaDestino;
this.textCompiladorRuta.ToolTip = textCompiladorRuta.Text;

this.comboCompiladorVersion.SelectedIndex = 1;

}

/// <summary>
/// Ruta del archivo XML resultante de la creacidn del diagrama
/// </summary>
private string sRutaXML
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Ruta del compilador de la forma de vida
/// </summary>
private string sRutaCompilador
{
get;
set;

/// <summary>
/// Nombre del proyecto que se estd programando
/// </summar y>
private string sNombreProyecto
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Ruta temporal donde se guardaran los archivos de la compilacidn
/// </summar y>
private string sRutaTemp
{
get;
set;

}

/// <summary>

/// Selecciona una ruta destino donde ubicar el archivo resultante de la
compilacidn

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonCompiladorFileRuta Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

FolderBrowserDialog fBD = new FolderBrowserDialog();
if (this.textCompiladorRuta.Text != "")
fBD.SelectedPath = this.textCompiladorRuta.Text;
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fBD.Description = "Selecciona destino del programa";
fBD.ShowDialog () ;
if (fBD.SelectedPath == "")

return;
this.textCompiladorRuta.Text = fBD.SelectedPath;
this.textCompiladorRuta.ToolTip = fBD.SelectedPath;

/// <summary>
/// Cancela las operaciones y cierra la ventana
/// </summary>
ram name="sender"></param>
ram name="e"></param>
private void buttonCompiladorCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

this.DialogResult = false;
this.Close();
}

/// <summary>

/// Cuando se cambie el tipo de vida se agregan las versiones pertinentes al
combobox de versién

/// </summary>

/17 ram name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void comboCompiladorFormaVida SelectionChanged(object sender,
electionChangedEventArgs e)

{

n

agregarVersionesPleo () ;

}

/// <summary>

/// Se agregan las versiones de Pleo para las que se proporciona soporte
/// </summary>
private void agregarVersionesPleo ()
{
if (comboCompiladorVersion == null)
return;
//Se eliminan todos los elementos de este combobox antes de afiadir
int cont = this.comboCompiladorVersion.Items.Count;
int i = 0;
while (i < cont)
{
this.comboCompiladorVersion.Items.RemoveAt (i++) ;

}

//Si se ha elegido la forma de vida Pleo se muestran las versiones
existentes

if (this.comboCompiladorVersion != null &&
this.comboCompiladorFormaVida.SelectedIndex == 0)

{

this.comboCompiladorVersion.Items.Add("1.0");
this.comboCompiladorVersion.Items.Add("1.1");
comboCompiladorVersion.SelectedIndex = 0;

if (Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo.CompareTo("") != 0)

{
this.textCompiladorPDK.Text =
Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo;
this.textCompiladorPDK.ToolTip = this.textCompiladorPDK.Text;
this.sRutaCompilador = this.textCompiladorPDK.Text;

}

/// <summary>
/// Se comprueban los campos, se compila con el compilador apropiado y se guarda
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCompiladorCompilar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
Compilador c;
string sRutaDestino = textCompiladorRuta.Text;

if (sRutaDestino == "")

{
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System.Windows.MessageBox.Show (this, "Debe seleccionar una ruta donde
guardar el programa", "Compilar", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);
return;

}
if (sRutaCompilador == "")
{
if (comboCompiladorFormaVida.SelectedIndex == 0 &&
(System.Windows.MessageBox.Show(this, "No se ha seleccionado la ruta del compilador.
:Desea visitar la pagina de Ugobe para su descarga?", "Ruta del compilador",
MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Error)) == MessageBoxResult.Yes)
{
Process.Start ("http://www.pleoworld.com/downloads/pdk.aspx") ;

}
else
{

System.Windows.MessageBox.Show (this, "Debe seleccionar la ubicacién
del compilador se la forma de vida", "Compilar", MessageBoxButton.OK,
MessageBoxImage.Exclamation) ;

return;

}
}
if (comboCompiladorFormaVida.SelectedIndex == 0)
{

int iVersion = int.Parse (compboCompiladorVersion.Text.Replace(".", ""));

//Se crea un log para grabar el proceso de compilado y que pueda ser
salvado en caso de que se encuentre algun error

FileStream fS = new FileStream(sRutaTemp + "log.txt", FileMode.Create,
FileAccess.Write);

swLog = new StreamWriter (£S);

c = new CompiladorPleo (iVersion, sRutaXML, sRutaDestino,
sRutaCompilador, sNombreProyecto, sRutaTemp, swLog);
if (!c.rutaCompiladorvValida())
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "La ruta del compilador
seleccionada no es valida", "Compilar", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;
}

bool bCorrecto = c.compilar();

if (!bCorrecto)

{
swLog.Flush () ;
swLog.Close () ;

//Se muestra un error y se pregunta si se desea guardar el log
if ((System.Windows.MessageBox.Show(this, "No se ha podido realizar
la compilacidén satisfactoriamente. ¢Desea guardar el archivo de log para revisar los
errores?", "Error en la Compilaciédn", MessageBoxButton.YesNo, MessageBoxImage.Error)) ==
MessageBoxResult.Yes)
{
Microsoft.Win32.SaveFileDialog sFD = new
Microsoft.Win32.SaveFileDialog();
sFD.FileName = "log.txt";
sFD.InitialDirectory = sRutaTemp;
sFD.Filter = "TXT File (*.txt) | *.txt";
sFD.DefaultExt = ".txt";
sFD.Title = "Guardar como...";
sFD.CheckPathExists = true;

if (sFD.ShowDialog() == true)
{
File.Delete(sFD.FileName) ;
File.Copy(sRutaTemp + "log.txt", sFD.FileName);

}
else
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "La compilacién se ha realizado
con éxito", "Compilar", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Information);
this.Close();
}
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}

/// <summary>

/// Al pulsar sobre el botdén de seleccidn de carpeta se muestra una ventana para
buscar y seleccionar

/// </summary>

/// <pe

/// <param name="e"></param>

private void buttonCompiladorFilePDK Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

am name="sender"></param>

FolderBrowserDialog fBD = new FolderBrowserDialog();
if (this.textCompiladorPDK.Text != "")
fBD.SelectedPath = this.textCompiladorPDK.Text;

fBD.Description = "Selecciona la carpeta del compilador de la forma de
vida";
fBD.ShowDialog () ;
if (fBD.SelectedPath == "")
return;
this.textCompiladorPDK.Text = fBD.SelectedPath;
this.textCompiladorPDK.ToolTip = fBD.SelectedPath;
this.sRutaCompilador = this.textCompiladorPDK.Text;
Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo = fBD.SelectedPath;
Properties.Settings.Default.Save () ;
}
/// <summary>
/// Al cerrar se realiza limpieza de los archivos temporales
/// </summary>
/17 aram name="sender"></j
/// ram name="e"></pa
private void Window Closing(object sender, System.ComponentModel.CancelEventArgs
e)

{
//Si no estd cerrado se graba y cierra
if (swLog != null)
{
try
{
swLog.Flush();
}
catch (ObjectDisposedException)
{
}
swLog.Close () ;
if (Properties.Settings.Default.bGuardarLog == true)
{
File.Delete (Properties.Settings.Default.sRutalog) ;
File.Copy (sRutaTemp +
"log.txt",Properties.Settings.Default.sRutalog) ;
}

try

{
//Se eliminan todos los archivos temporales
Directory.Delete (sRutaTemp, true);

}

catch (Exception)

{
//Si por cualquier razdén no se puede borrar se continua.

}
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13.4.3.4 WindowCompilador.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Compilador.WindowCompilador"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Compilador" Height="300" Width="400" WindowStartupLocation="CenterOwner"
ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize" WindowStyle="SingleBorderWindow"
Icon="/PleoProg; component/Recursos/IcoConf.png" Closing="Window Closing">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="0.3*" />
<ColumnDefinition Width="0.2*" />
<ColumnDefinition Width="0.5*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Name="labelCompiladorFormaVida" Content="Forma de Vida:"
Margin="0,0,10,0" Grid.Row="0" Grid.Column="0" HorizontalAlignment="Right"
VerticalAlignment="Center"/>

<ComboBox Name="comboCompiladorFormavida" Margin="10,0,0,0" Grid.Row="0"
Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Width="100" Height="25"
SelectionChanged="comboCompiladorFormaVida SelectionChanged">

<ComboBoxItem Content="Pleo" IsSelected="True"/>
</ComboBox>

<Label Name="labelCompiladorPDK" Content="Compilador:" Margin="0,0,10,0"
Grid.Row="1" Grid.Column="0" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Center"/>

<TextBox Name="textCompiladorPDK" Margin="10,0,0,0" Grid.Row="1" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center" Width="200"
IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonCompiladorFilePDK" Content="..." Margin="215,0,0,0"
Grid.Row="1" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Width="30" Click="buttonCompiladorFilePDK Click" />

<Label Name="labelCompiladorVersion" Content="Versién:" Margin="0,0,10,0"
Grid.Row="2" Grid.Column="0" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Center"/>

<ComboBox Name="comboCompiladorVersion" Margin="10,0,0,0" Grid.Row="2"
Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Width="100" Height="25" />

<Label Name="labelCompiladorRuta" Content="Destino:" Margin="0,0,10,0"
Grid.Row="3" Grid.Column="0" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Center"/>

<TextBox Name="textCompiladorRuta" Margin="10,0,0,0" Grid.Row="3"
Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Width="200" IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonCompiladorFileRuta" Content="..." Margin="215,0,0,0"
Grid.Row="3" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Width="30" Click="buttonCompiladorFileRuta Click" />

<Button Name="buttonCompiladorCompilar" Content="Compilar" Margin="0,0,0,0"
Grid.Row="4" Grid.Column="0" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Center"
VerticalAlignment="Center" Width="75" Height="28" Click="buttonCompiladorCompilar Click"
/>

<Button Name="buttonCompiladorCancelar" Content="Cancelar" Margin="0,0,0,0"
Grid.Row="4" Grid.Column="2" HorizontalAlignment="Center" VerticalAlignment="Center"
Width="75" Height="28" Click="buttonCompiladorCancelar Click" />

</Grid>

</Window>
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13.4.4 PleoProg.Interfaz

13.4.4.1 GestorDSL.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Media;

using System.Windows.Shapes;

using PleoProg.Datos;

using PleoProg.Estructuras;

using PleoProg.GestorPersonalidad;
using PleoProg.Interfaz.Controles;
using System.IO;

using System.Runtime.Serialization;
using System.Runtime.Serialization.Formatters.Binary;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase gestor encargada de gestionar el diagrama DSL
/// </summary>
public class GestorDSL
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase GestorDSL
/// </summary>
/// <param name="canvas">Canvas donde se dibuja</param>
/// <param name="cmbEvActual">CopmboBox donde se ve y selecciona la secuencia
actual</param>
public GestorDSL (Canvas canvas, ComboBox cmbEvActual)
{
this.canvas = canvas;
this.personalidad = new Personalidad();
this.cmbEvActual = cmbEvActual;

}

/// <summary>

/// Lista con los controles de ordenes mostrados

/// </summary>

private LinkedList<ControlOrden> lnkLsOrdenes = new LinkedList<ControlOrden>();

/// <summary>

/// Lista con los controles de eventos mostrados

/// </summary>

private LinkedList<ControlEvento> lnkLsEventos = new
LinkedList<ControlEvento> () ;

/// <Summary>
/// Canvas donde se realiza el dibujado
/// </summary>
public Canvas canvas
{
get;
private set;

}

/// <summary>
/// ComboBox que muestra una lista con las secuencias dibujadas
/// </summary>
public ComboBox cmbEvActual
{
get;
private set;

}

/// <summary>
/// Orden seleccionada
/// </summary>
public ControlOrden ordenSeleccionada
{
get;
set;
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/// <summary>
/// Evento seleccionado
/// </summary>
public ControlEvento eventoSeleccionado
{
get;
set;
}

/// <summary>
/// Evento actual
/// </summary>
public ControlEvento eventoActual
{
get;
set;
}

/// <summary>
/// Personalidad que se esta representando y editando
/// </summary>
public Personalidad personalidad
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// BAbre una nueva personalidad
/// </summary>
/// <param name="sRuta'">Ruta del archivo de la personalidad</param>
public void abrirPersonalidad(string sRuta)
{
IFormatter formatter = new BinaryFormatter();
Stream stream = new FileStream(sRuta, FileMode.Open, FileAccess.Read,
FileShare.Read);
stream.Flush();
personalidad = (Personalidad)formatter.Deserialize (stream);
stream.Flush () ;
stream.Close () ;
dibujarPersonalidad() ;

/// <summary>
/// Guarda la personalidad actual
/// </summary>
/// <param name="sRuta">Ruta del archivo a guardar</param>
public void guardarPersonalidad(string sRuta)
{
IFormatter formatter = new BinaryFormatter();
Stream stream = new FileStream(sRuta, FileMode.Create, FileAccess.Write,
FileShare.None) ;
stream.Flush () ;
formatter.Serialize (stream, personalidad);
stream.Flush () ;
stream.Close () ;

/// <summary>

/// Dibuja una personalidad recien cargada

/// </summary>

public void dibujarPersonalidad()

{
// Se dibuja cada secuencia
List<Secuencia> lsSecuencias = personalidad.getSecuencias();
Point ptControl = new Point (0, 0);

ptControl.X Util.anchoControlEvento;
ptControl.Y = Util.altoControlEvento;

foreach (Secuencia sec in lsSecuencias)

{
// crear control,dibujar evento y linea siguiente
ControlEvento cE = new ControlEvento(sec, this, ptControl);

dibujarControl (ptControl, sec, sec.evento);
eventoActual = cE;
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LinkedList<Orden> lnkLsOrdenes = sec.getOrdenes();
// Se dibujan las ordenes en orden de turno

int iContOrdenes = 1lnkLsOrdenes.Count;

Orden[] arrOrdenes = new Orden[iContOrdenes];

foreach (Orden o in lnkLsOrdenes)
{
arrOrdenes[o.iTurno - 1] = o;

}

foreach (Orden o in arrOrdenes)
{
ptControl.X += 25 + Util.anchoControlOrden;
Point ptPosicion = new Point (ptControl.X, ptControl.Y);

// crear control,dibujar orden y linea siguiente
if (o0.GetType () == typeof (Neutro))
{
ptPosicion.Y += 23;
}
ControlOrden cO = new ControlOrden(sec, o, this, ptPosicion);
dibujarControl (ptPosicion, sec, o);

}

ptControl.X = Util.anchoControlEvento;
ptControl.Y += 40 + Util.altoControlEvento;

}

/// <summary>

/// Dibuja el control apropiado
/// </summary>

/// <param name="f
/ /]
Ll

btDib">Punto de dibujado dentro del canvas</param>

ram name="sec">Secuencia a la que pertenece el evento u orden</param>
/// <param name="accion">evento u orden a dibujar</param>
public void dibujarControl (Point ptDib, Secuencia sec, Object accion)

{

double dbAnchoControl;
double dbAltoControl;

if (accion.GetType () == typeof (Neutro))

{
dbAnchoControl = Util.anchoControlOrden;
dbAltoControl = Util.altoControlOrden;

}

else

{
dbAnchoControl = Util.anchoControlEvento;
dbAltoControl = Util.altoControlEvento;

}

// Posicién del control centrado en el clic
Double dbPosXControl = ptDib.X - (dbAnchoControl / 2);
Double dbPosYControl = ptDib.Y - (dbAltoControl / 2);

// Evita crear el control fuera de los limites del canvas
dbPosXControl = dbPosXControl < 0 ? 0 : dbPosXControl;
dbPosYControl = dbPosYControl < 0 ? 0 : dbPosYControl;
dbPosXControl = dbPosXControl > canvas.Width ? canvas.Width : dbPosXControl;
dbPosYControl = dbPosYControl > canvas.Height ? canvas.Height
dbPosYControl;

Point ptControl = new Point (dbPosXControl, dbPosYControl);

if (accion.GetType () == typeof (Neutro) || accion.GetType() ==
typeof (Movimiento) || accion.GetType () == typeof (Capturalmagen) || accion.GetType ()
typeof (CapturaSonido) || accion.GetType () == typeof (ReproducirSonido) ||
accion.GetType () == typeof (Espera) || accion.GetType() == typeof (Motion))

{

// Se dibuja el control

ControlOrden cO = new ControlOrden(sec, (Orden)accion, this, ptControl);
canvas.Children.Add (cO) ;

Canvas.SetLeft (cO, dbPosXControl);

Canvas.SetTop (cO, dbPosYControl);
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Orden orden = (Orden)accion;

Orden ordenAnt = sec.buscarOrden (orden.iTurno - 1);

// Si no hay una orden anterior, se dibuja la linea desde el evento
if (ordenAnt == null)

{

ControlEvento cE = buscarControlEvento (sec.evento);

Point ptOrigen = new Point (dbPosXControl, dbPosYControl);
Point ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cE), Canvas.GetTop(cE));

// Se dibuja la flecha y se guarda

Line linea = nuevalinea (ptOrigen, false, ptDestino, true);
cE.lineaSig = linea;

cO.lineaAnt = linea;

}

// Si hay una orden anterior, se une con la nueva a través de una linea
else

{

ControlOrden ant = buscarControlOrden (ordenAnt) ;

Point ptOrigen = new Point (dbPosXControl, dbPosYControl);
Point ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (ant),
Canvas.GetTop (ant));

// Se dibuja la flecha y se guarda
Line linea = nuevalinea (ptOrigen, false, ptDestino, false);
ant.lineaSig = linea;
cO.lineaAnt = linea;
}
1InkLsOrdenes.AddLast (cO) ;
}
// Si se estd anadiendo un evento se dibuja, no se dibujan lineas porque
siempre es el primer elemento a dibujar
else
{
ControlEvento cE = new ControlEvento(sec, this, ptControl);
canvas.Children.Add (cE) ;
Canvas.SetLeft (cE, dbPosXControl);
Canvas.SetTop (cE, dbPosYControl);
InkLsEventos.AddLast (cE) ;

eventoActual = cE;
afiadirElementoComboBox (cE.evento.iId) ;

}
/// <summary>
/// Busca entre los controles de ordenes el que se corresponda con la orden que
se le pasa

/// </summary>
/// <param name="orden">Orden a buscar</param>
/// <returns>ControlOrden que se corresponde con la orden</returns>
public ControlOrden buscarControlOrden (Orden orden)
{

foreach (ControlOrden cO in 1lnkLsOrdenes)

if (cO.orden.Equals (orden))
return cO;
return null;

}

/// <summary>
/// Busca entre los controles de eventos el que se corresponda con el evento que
se le pasa

/// </summary>
/// <param name="ev">Evento a buscar</param>
/// <returns>ControlEvento que se corresponde con el evento</returns>
public ControlEvento buscarControlEvento (Evento ev)
{

foreach (ControlEvento cE in lnkLsEventos)

if (cE.evento.Equals(ev))
return cE;
return null;

/7

/// <summary>
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/// Redibuja una linea
/// </summary>
ram name="ptOrigen">Origen</param>
am name="bOrEv">true si se trata de una linea proveniente de un

/7
/]

/// K
evento</param>
/// <p name="ptDestino">Destino</param>
name="bDesEv">true si se trata de una linea que va hacia un

///
evento</param>
/// <param name="linea">Linea</param>
private void dibujarLinea (Point ptOrigen, bool bOrEv, Point ptDestino, bool
bDesEv, Line linea)
{
// Averiguar hacia que lado orientar la linea en el eje X
if (ptOrigen.X > ptDestino.X)
{
if (bOrEv)
ptOrigen.X += 0;
else
ptOrigen.X += 12;

if (bDesEv)
ptDestino.X += 130;

else
ptDestino.X += 162;
}
else
{
if (bOrEv)
ptOrigen.X += 130;
else

ptOrigen.X += 162;

if (bDesEv)
ptDestino.X += 0;

else
ptDestino.X += 12;
}
if (bOrEv)
ptOrigen.Y += 65;
else

ptOrigen.Y += 48;

if (bDesEv)
ptDestino.Y += 65;
else
ptDestino.Y += 48;

linea.X1l = ptOrigen.X;
linea.Yl = ptOrigen.Y;

linea.X2 = ptDestino.X;
linea.Y2 = ptDestino.Y;

/// <summary>
/// Cea una nueva linea entre el origen y el destino
/// </summary>

tOrigen">Origen</param>

OrEv">true si se trata de un evento</param>
tDestino">Destino</param>

17/ ram name="bDesEv">true si el destino es un evento</param>

/// <returns></returns>

public Line nuevalinea (Point ptOrigen, bool bOrEv, Point ptDestino, bool bDesEv)

{

Line linea = new Line();
linea.Stroke = Brushes.Black;
linea.StrokeThickness = 2;

dibujarlLinea (ptOrigen, bOrEv, ptDestino, bDesEv, linea);

canvas.Children.Add (linea) ;
return linea;

/)]

/// <summary>
/// Redibuja la linea entre un control orden y un punto
/// </summary>

/// <param name="cO"></param>
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/// <param name="ptOrigen"></param>

public void reDibujarLinea (ControlOrden cO, Point ptOrigen)

{

Orden sig = cO.secuencia.buscarOrden(cO.orden.iTurno + 1);
Orden ant = cO.secuencia.buscarOrden(cO.orden.iTurno - 1);

Line linea;
Point ptDestino;

if (ant != null)

{
ControlOrden cOAnt = buscarControlOrden (ant);
ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cOAnt), Canvas.GetTop (cOAnt));
linea = cO.lineaAnt;

canvas.Children.Remove (linea) ;
dibujarLinea (ptOrigen, false, ptDestino, false, linea);
canvas.Children.Add (linea) ;

}

// Si no hay orden anterior, hay un evento
else
{
Secuencia sec = cO.secuencia;
ControlEvento cE = buscarControlEvento (sec.evento);

ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cE), Canvas.GetTop(cE));
linea = cO.lineaAnt;

canvas.Children.Remove (linea) ;
dibujarLinea (ptOrigen, false, ptDestino, true, linea);
canvas.Children.Add (linea) ;

}

if (sig != null)

{
ControlOrden cOSig = buscarControlOrden (sig);
ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cO), Canvas.GetTop(cO));
ptOrigen = new Point (Canvas.GetLeft (cOSig), Canvas.GetTop (c0Sig));
linea = cO.lineaSig;

canvas.Children.Remove (linea) ;
dibujarLinea (ptOrigen, false, ptDestino, false, linea);
canvas.Children.Add (linea) ;

/// <summary>

/// Redibuja la linea entre un Control que representa un evento y otro punto
/// </summary>

/// <param name="cE">ControlEvento</param>

/// <param name="ptOrigen">Punto de origen de la linea</param>

public void reDibujarLinea (ControlEvento cE, Point ptOrigen)

{

Orden sig = cE.secuencia.buscarOrden(l);

if (sig == null)
return;
else
{
ControlOrden cO0Sig = buscarControlOrden (sig) ;
Line linea;
Point ptDestino;

if (sig != null)

{
ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cE), Canvas.GetTop(cE));
ptOrigen = new Point (Canvas.GetLeft (cOSig), Canvas.GetTop (c0Sig));
linea = cE.lineaSig;

canvas.Children.Remove (1linea) ;
dibujarLinea (ptOrigen, false, ptDestino, true, linea);
canvas.Children.Add (linea);
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/// <summary>

/// Incrementa el turno de la orden seleccionada
/// </summary>

/// <param name="cO"></param>

public void incrementarTurno (ControlOrden cO)

{

// intercambiar el turno con el siguiente

int iTurno = cO.orden.iTurno;

Secuencia sec = cO.secuencia;

Orden sig = sec.buscarOrden (iTurno + 1);
if (sig != null)

{
ControlOrden cO0Sig = buscarControlOrden(sig);
cO.orden.iTurno = sig.iTurno;
cO.labelTurno.Content = cO.orden.iTurno;

sig.iTurno = sig.iTurno - 1;
cOSig.labelTurno.Content = sig.iTurno;

// Modificacién lineas de cada control
Line aux = cO.lineaSig;

cO.lineaSig = cOSig.lineaSig;
cOSig.lineaAnt = cO.lineaAnt;
cO.lineaAnt = aux;

cOSig.lineaSig = aux;

// Intercambio posiciones de los controles actual y siguiente

Point ptPosSig = new Point (Canvas.GetLeft (cO), Canvas.GetTop(cO));
Point ptPosCO = new Point (Canvas.GetLeft (cOSig), Canvas.GetTop (c0Sig));
canvas.Children.Remove (cO) ;

canvas.Children.Remove (cOSig) ;

canvas.Children.Add (cO) ;
Canvas.SetLeft (cO, ptPosCO.X);
Canvas.SetTop (cO, ptPosCO.Y);

canvas.Children.Add (cOSig) ;
Canvas.SetLeft (cOSig, ptPosSig.X);
Canvas.SetTop (cOSig, ptPosSig.Y);

/// <summary>
/)

/// Decrementa el turno de la orden seleccionada
/// </summary>

/// <param name="cO"></param>

public void decrementarTurno (ControlOrden cO)

{

// intercambiar el turno con el anterior

int iTurno = cO.orden.iTurno;

Secuencia sec = cO.secuencia;

Orden ant = sec.buscarOrden (iTurno - 1);
if (ant != null)

{
ControlOrden cOAnt = buscarControlOrden (ant) ;
cO.orden.iTurno = ant.iTurno;
cO.labelTurno.Content = cO.orden.iTurno;

ant.iTurno = ant.iTurno + 1;
cOAnt.labelTurno.Content = ant.iTurno;

// Modificacién lineas de cada control
Line aux = cO.lineaAnt;

cOAnt.lineaSig = cO.lineaSig;
cO.lineaAnt = cOAnt.lineaAnt;
cO.lineaSig = aux;

cOAnt.lineaAnt = aux;

// Intercambio posiciones de los controles actual y siguiente

Point ptPosAnt = new Point (Canvas.GetLeft (cO), Canvas.GetTop (cO));
Point ptPosCO = new Point (Canvas.GetLeft (cOAnt), Canvas.GetTop (cOAnt)) ;
canvas.Children.Remove (cO) ;

canvas.Children.Remove (cOAnt) ;

canvas.Children.Add (cO) ;
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as.SetLeft (cO, ptPosCO.X);
Canvas.SetTop (cO, ptPosCO.Y);

canvas.Children.Add (cOAnt) ;
Canvas.SetLeft (cOAnt, ptPosAnt.X);
Canvas.SetTop (cOAnt, ptPosAnt.Y);

/// <summary>

/// Elimina el control que se le pase de la interfaz. Redibuja las lineas que
unen los controles

/// </summary>

/// <param name="control"></param>

public void eliminarControlInterfaz (object control)

{

//S1 se va a eliminar un evento
if (control.GetType () == typeof (ControlEvento))
{
// Se busca la secuencia y evento a eliminar
ControlEvento cE = (ControlEvento)control;
Secuencia sec = cE.secuencia;
Evento e = cE.evento;
cE = buscarControlEvento (e);

int ordenEliminar = 1;
int elementos = sec.getOrdenes () .Count;
if (elementos > 0)
{
// Se eliminan todas las ordenes del diagrama
while (ordenEliminar <= elementos)
{
Orden o = sec.buscarOrden (ordenEliminar);
ControlOrden cO = buscarControlOrden (o) ;
canvas.Children.Remove (cO.lineaAnt) ;
canvas.Children.Remove (cO) ;
ordenEliminar++;
InkLsOrdenes.Remove (cO) ;
sec.eliminarOrden (o) ;
}
}
// Se elimina el control evento
canvas.Children.Remove (cE) ;
lnkLsEventos.Remove (cE) ;

eventoSeleccionado.deseleccionar () ;
eventoSeleccionado = null;

eventoActual = null;
eliminarElementoComboBox (cE.evento.iId) ;

}

// Si se va a eliminar una orden
if (control.GetType() == typeof (ControlOrden))
{
ControlOrden cO = (ControlOrden)control;
// Se borra la linea anterior, siguiente y se enlaza anterior con
siguiente
Orden o = cO.orden;
Secuencia sec = cO.secuencia;
ControlEvento cE = buscarControlEvento (sec.evento);

Orden ant = sec.buscarOrden(o.iTurno - 1);
Orden sig = sec.buscarOrden(o.iTurno + 1);

ControlOrden cOAnt;
ControlOrden cO0Sig;

// Si detréds de la orden a borrar hay otra
if (sig != null)
{
// Si antes de la orden a borrar hay otra orden
if (ant != null)
{
cOAnt = buscarControlOrden (ant);
c0Sig = buscarControlOrden (sig);

Point ptOrigen = new Point (Canvas.GetLeft (cOSig),
Canvas.GetTop (cOSig)) ;
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Point ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cOAnt),
Canvas.GetTop (cOAnt) ) ;

Line linea = nuevalinea (ptOrigen, false, ptDestino, false);
cOAnt.lineaSig = linea;
cOSig.lineaAnt = linea;

}

// Si no hay ninguna orden antes de la orden a borrar, hay un evento
else

{

cO0Sig = buscarControlOrden (sig) ;

Point ptOrigen = new Point (Canvas.GetLeft (cOSig),
Canvas.GetTop (c0Sig)) ;

Point ptDestino = new Point (Canvas.GetLeft (cE),
Canvas.GetTop (cE)) ;

Line linea = nuevalinea (ptOrigen, false, ptDestino, true);
cE.lineaSig = linea;
cOSig.lineaAnt = linea;

}

// Se cambia el turno de todas las ordenes siguientes
while (sig != null)

{
cOSig = buscarControlOrden (sig) ;

// Se modifica el turno de la orden
sig.iTurno = sig.iTurno - 1;
cOSig.labelTurno.Content = sig.iTurno;

sig = sec.buscarOrden(sig.iTurno + 2);

}

// Si detras de la orden a borrar no hay nada, es el Gltimo
else

{

// Si antes de la orden a borrar hay otra orden
if (ant != null)
{
cOAnt = buscarControlOrden (ant) ;
cOAnt.lineaSig = null;
}

// Si no hay ninguna orden antes de la orden a borrar, hay un evento
else

{

cE.lineaSig = null;

}

if (cO.lineaAnt != null)
canvas.Children.Remove (cO.lineaAnt) ;
if (cO.lineaSig != null)

canvas.Children.Remove (cO.lineaSig) ;
canvas.Children.Remove (cO) ;
1nkLsOrdenes.Remove (cO) ;

ordenSeleccionada.deseleccionar () ;
ordenSeleccionada = null;
eventoActual = cE;
eventoSeleccionado = null;

}

/// <summary>

/// Afade al combobox un nuevo elemento

/// </summary>

<param name="iEv">id del evento a afiadir</param>

public void afiadirElementoComboBox (int iEv)

{

///

string sNuevoEvento = Util.getNombreEvento (iEv) ;
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if (existeElementoComboBox (sNuevoEvento))

return;

if (sNuevoEvento != null)
cmbEvActual.Items.Add (sNuevoEvento) ;

seleccionarElementoComboBox (1EvV) ;

}

/// <summary>

/// Comprueba si existe el evento en el combobox
/// </summary>
/// <param name nto">cadena de evento</param>
/// <returns>true si existe</returns>

private bool existeElementoComboBox (string sEvento)

{

return cmpbEvActual.Items.Contains (sEvento);
}
/// <summary>
/// Elimina del combobox el evento que se le pasa

/// </summary>

/// <param name="iEv">evento a eliminar</param>
public void eliminarElementoComboBox (int iEv)
{
string sAntiguoEv = Util.getNombreEvento (iEv) ;
cmbEvActual.Items.Remove (sAntiguoEv) ;

}

/// <summary>

/// Selecciona en el combobox el elemento que se le pasa
/// </summary>

/// <param name="1iEv">id del evento a seleccionar</param>
public void seleccionarElementoComboBox (int 1iEv)

{

string sNuevoEv = Util.getNombreEvento (1Ev) ;
if (!existeElementoComboBox (sNuevoEv))
return;

cmbEvActual.SelectedItem = sNuevoEv;

13.4.4.2 WindowAcerca.xaml.cs y WindowAcerca.cs

Esta clase ha sido descargada tal como se comentan en el capitulo implementacién. Ha sido
modificada en alguna de sus partes para ajustarla al contexto actual. No se incluye el cédigo
por considerarse que no representa el trabajo del autor, pero de todas formas puede
consultarse en el CD.
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13.4.4.3 WindowCapturaSonido.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using PleoProg.Estructuras;

namespace PleoProg.Interfaz

///
s

///
s

,/’ ,/’ ,/’

<summary>

Clase que muestra una ventana con las opciones necesarias para editar una orden
de Captura Sonido

</summary>

public partial class WindowCapturaSonido : Window

{

/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowCapturaSonido
/// </summary>

/// <param name="o0">Orden que se va a modificar o crear</param>

public WindowCapturaSonido (Orden o)
{

InitializeComponent () ;

this.cS = ((CapturaSonido)o);

this.textBoxNomArchivoSonido.Text = cS.sNombreArchivo;
this.textBoxNomTiempoSonido.Text = "" + cS.iSegundos;

this.cS = cS;
this.textBoxNomArchivoSonido.Focus () ;
}

/// <summary>
/// Nombre del archivo
/// </summary>
private string sNombre
{

get;

set;

/// <summary>
/// Segundos de grabacidn
/// </summary>
private int iSegundos
{
get;
set;

/// <summary>
/// Orden de captura
/// </summary>
private CapturaSonido cS
{
get;
set;

}

)
/// <summary>

/// Al presionar Aceptar se verifica la entrada de datos y se guarda

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>
/] —_n " -/

/// <param name="e"></param>

private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
sNombre = this.textBoxNomArchivoSonido.Text;
sNombre = sNombre.Replace(" ", "");

if (this.textBoxNomTiempoSonido.Text == "")
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{
MessageBox.Show ("Introduzca un tiempo de grabacién", "Grabaciédn de
Sonido", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;

}

iSegundos = int.Parse (this.textBoxNomTiempoSonido.Text) ;

if (iSegundos <3)
{

MessageBox.Show ("Introduzca un tiempo de grabacidén entero positivo mayor
que 2 segundos para la grabacién", "Grabacidén de Sonido", MessageBoxButton.OK,
MessageBoxImage.Error);

return;

}

if (sNombre == "")
{
MessageBox.Show ("Introduzca un nombre para la grabacidén", "Grabacidén de
Sonido", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);

return;
}
cS.sNombreArchivo = sNombre;
cS.iSegundos = iSegundos;

this.DialogResult = true;
this.Close () ;

/// <summary>

/// Al cancelar no se guarda nada
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

this.DialogResult = false;
this.Close();
}

/// <summary>
/// No se permiten algunas caracteres en el campo nombre
/// </summar y>

"></param>
/// <param name="e"></param>
private void textBoxNomArchivo KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

/// <param name="sender

if (e.Key == Key.OemComma || e.Key == Key.OemPeriod)
e.Handled = true;
e.Handled = false;

/// <summary>
/// Solo se permiten numeros en el campo tiempo
/// </summar y>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void textBoxNomTiempoSonido KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)
{
if ((e.Key >= Key.DO0 && e.Key <= Key.D9) || (e.Key >= Key.NumPadO && e.Key
<= Key.NumPad9))
e.Handled = false;
else
e.Handled = true;
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13.4.4.4 WindowCapturaSonido.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowCapturaSonido"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Grabacién de Sonido" Height="200" Width="300"
WindowStartupLocation="CenterOwner" ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize"
WindowStyle="SingleBorderWindow" Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Nombre:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Name="labelArchivoSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0" Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="170" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxNomArchivoSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="0"
Grid.ColumnSpan="3" IsEnabled="True" AllowDrop="False"
KeyDown="textBoxNomArchivo KeyDown" />

<Label Content="Tiempo:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Name="labelTiempoSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="1" Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="44" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxNomTiempoSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="1"
KeyDown="textBoxNomTiempoSonido KeyDown" />

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptarSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0"
Grid.Row="2" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonAceptar Click" IsEnabled="True"
IsDefault="True" />

<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelarSonido" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="2"
Grid.Row="2" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonCancelar Click" IsEnabled="True"
IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>
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13.4.4.5 WindowEvento.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using PleoProg.Estructuras;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana para crear o modificar un evento
/// </summary>
public partial class WindowEvento : Window
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowEvento.
/// </summary>
/// <param name="ev">Evento que se va a modificar o crear</param>
/// <param name="gestor">GestorDSL que gestiona el evento</pa
public WindowEvento (Evento ev, GestorDSL gestor)

{

am>

InitializeComponent () ;

this.ev = ev;

this.comboBoxEventos.SelectedIndex = ev.iId == -1 ? 0 : ev.iId;
this.comboBoxEventos.Focus () ;

this.gestor = gestor;

}

/// <summary>
/// Evento que crea o modifica
/// </summary>
private Evento ev
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Gestor del DSL. Utilizado para comprobar que no se crean eventos ya
existentes
/// </summary>
private GestorDSL gestor
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// No se realiza ningun cambio
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCancelarEvento Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
this.DialogResult = false;
this.Close();

}

/// <summary>

/// Se guarda el evento.
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonAceptarEvento Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

int iNuevoEv = comboBoxEventos.SelectedIndex;
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// Si es el mismo evento, se sale sin modiciar nada
if (iNuevoEv == ev.iId)

{
this.DialogResult = true;
this.Close();
return;

}

bool existe = gestor.personalidad.buscarSecuencia (new Evento (iNuevoEv)) ==
null ? false : true;
// Si el tipo de evento estd repetido mostrar un mensaje
if (existe)
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "No es posible afiadir un evento vya
existente", "Insertar un evento", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);
return;
}
// Modificar el evento
ev.iId = iNuevoEv;
if (ev.iId < 0 || ev.iId > 23)
this.DialogResult = false;
else
this.DialogResult = true;
this.Close () ;

13.4.4.6 WindowEvento.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowEvento"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Evento" Height="200" Width="400" WindowStartupLocation="CenterOwner"
ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize" WindowStyle="SingleBorderWindow"
Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Evento:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelEventoSel" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0"
Grid.Column="0"/>

<ComboBox Height="23" Width="210" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"

Name="comboBoxEventos" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2">

<ComboBoxItem Content="Encendido" />

<ComboBoxItem Content="Botdén Wake Up" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Cabeza" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Mentdén" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Espalda" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Cuello" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Pata Delantera Derecha" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Pata Delantera Izquierda" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Pata Trasera Derecha" />

<ComboBoxItem Content="Acariciar Pata Trasera Izquierda" />

<ComboBoxItem Content="Interruptor Pata Delantera Derecha" />

<ComboBoxItem Content="Interruptor Pata Delantera Izquierda" />

<ComboBoxItem Content="Interruptor Pata Trasera Derecha" />

<ComboBoxItem Content="Interruptor Pata Trasera Izquierda" />

<ComboBoxItem Content="Obstaculo" />

<ComboBoxItem Content="Filo"™ />

<ComboBoxItem Content="Sonido"™ />

<ComboBoxItem Content="Posado" />

<ComboBoxItem Content="Agitado" />

<ComboBoxItem Content="Abuso" />

Ell - Universidad de Oviedo | David Garcia Garmendia 277



Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs: PleoProg |

Apéndices
———
<ComboBoxItem Content="Alzado" />
<ComboBoxItem Content="Objeto en la Boca" />
<ComboBoxItem Content="Variacidén de Luz" />
<ComboBoxItem Content="Otro Pleo" />
</ComboBox>
<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptarEvento" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0"
Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonAceptarEvento Click" IsDefault="True" />
<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelarEvento" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1"
Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonCancelarEvento Click" IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>

13.4.4.7 WindowMovimiento.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using PleoProg.Estructuras;

using PleoProg.Datos;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana con las opciones necesarias para crear o modificar
una orden de movimiento
/// </summary>
public partial class WindowMovimiento : Window
{
/// <summary>
/// Orden a crear
/// </summary>
public Orden orden
{
get;
private set;

}

/// <summary>

/// Rbre la ventana para edicién de una orden ya creada
/// </summary>

/// <param name="o"></param>

public WindowMovimiento (Movimiento o)

{

InitializeComponent () ;

textBoxPosInicial.Text = o.iGradosInicio.ToString();
textBoxPosFinal.Text = o.iGradosFin.ToString() ;

if (o.bRepetitivo)

{
textBoxRep.Text = o.iRepeticiones.ToString();
RBRepetitivo.IsChecked = true;
RBUnico.IsChecked = false;

}

else

{
textBoxRep.Text = "1";
RBRepetitivo.IsChecked = false;
RBUnico.IsChecked = true;

comboBoxMiembrosMov.SelectedIndex = o.iMiembro;
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orden = o;
this.comboBoxMiembrosMov.Focus () ;

/// <summary>

/// Solo se permiten numeros y guuidn (para representar negativos) en el campo
posicion inicial

/// </summary>

/// < sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void textBoxPos_KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

‘param name="

if ((e.Key >= Key.DO && e.Key <= Key.D9) || (e.Key >= Key.NumPad0 && e.Key
<= Key.NumPad9) || (e.Key == Key.OemMinus))
e.Handled = false;
else

e.Handled = true;

/// <summary>

/// Solo se permiten numeros y guuidn (para representar negativos) en el campo
posicidén final

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void textBoxPosfinal KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

if ((e.Key >= Key.DO && e.Key <= Key.D9) || (e.Key >= Key.NumPad0 && e.Key
<= Key.NumPad9) || (e.Key == Key.OemMinus))
e.Handled = false;
else

e.Handled = true;

/// <summary>

/// Solo se permiten numeros en el campo repeticiones

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void textBoxRep KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

if (e.Key >= Key.DO && e.Key <= Key.D9 || e.Key >= Key.NumPad0 && e.Key <=
Key.NumPad9)
e.Handled = false;
else
e.Handled = true;

/// <summary>

/// Se validan los datos y se guarda el movimiento si procede
/// </summary>

/// <param rdme:"serder"></pdrdm>

/// <param name="
private void buttonAceptarMovimiento Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

e"></param>

int iMiembro = comboBoxMiembrosMov.SelectedIndex;

textBoxPosInicial.Text = (textBoxPosInicial.Text) .Replace(" ", "");
textBoxPosFinal.Text = (textBoxPosFinal.Text).Replace("™ ", "");
textBoxRep.Text = (textBoxRep.Text).Replace(" ", "");

//Si el miembro no estéd escogido o no se ha completado el campo posicion
final
if (textBoxPosFinal.Text == "")
{
MessageBox.Show ("Complete el campo posicién final", "Insertar un
movimiento", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;

int iGradosFinal=0;
int iGradosInicial=0;
int iRepeticiones=0;

try
iGradosFinal = int.Parse (textBoxPosFinal.Text);

}

catch (FormatException)
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{

MessageBox.Show ("E1 formato del campo angulo final es incorrecto",
"Insertar un movimiento", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);

return;

if (RBRepetitivo.IsChecked == true)
{

//S1i el miembro no estéd escogido o no se ha completado el campo posicion

if (textBoxPosInicial.Text == "" || textBoxRep.Text == "")

{

MessageBox.Show ("Complete los campos posicién inicial vy

repeticiones", "Insertar un movimiento", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error) ;

return;

try

{
iGradosInicial = int.Parse (textBoxPosInicial.Text);
iRepeticiones = int.Parse (textBoxRep.Text);

}

catch (FormatException)

{

MessageBox.Show ("E1 formato de los datos introducidos no es

correcto", "Insertar un movimiento", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);

return;
}
}

bool bAngValido = anguloValidoPleo (iMiembro, iGradosFinal,

(RBRepetitivo.IsChecked==true? true:false), iGradosInicial);

if (!bAngValido)

return;

if (RBUnico.IsChecked == true)

{
Movimiento m = (Movimiento)orden;
m.iGradosFin = iGradosFinal;
m.iMiembro = iMiembro;
m.bRepetitivo = false;

}

else

{
Movimiento m = (Movimiento)orden;
m.iGradosInicio = iGradosInicial;
m.iGradosFin = iGradosFinal;
m.iRepeticiones = iRepeticiones;
m.iMiembro = iMiembro;
m.bRepetitivo = true;

}

this.DialogResult = true;

/// <summar y>

/// No se raliza ninguna operacidén si se apreta cancelar.
/// Se cierra la ventana actual.

/// </summary>

/// <param name="s
/// <param name="e"></param>

der"></param>

private void buttonCancelarMovimiento Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
this.DialogResult = false;
this.Close();

}

/// <summary>

/// Se ejecuta al elegir el tipo de orden de movimiento repetitivo
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void RBRepetitivo Checked(object sender, RoutedEventArgs e)
{

n

this.textBoxRep.IsEnabled = true;
this.textBoxPosInicial.IsEnabled = true;
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/// <summary>
/// Se ejecuta al elegir el tipo de orden de movimiento Unico
/// </summary>

am name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void RBUnico_Checked(object sender, RoutedEventArgs e)
{

this.textBoxPosInicial.IsEnabled = false;

this.textBoxPosInicial.Text = "0";
this.textBoxRep.IsEnabled = false;
this.textBoxRep.Text = "1";

}

/// <summary>
/// Constata que los angulos introducidos para el movimiento son correctos
/// </summary>
/// <param name="iMiembro"></param>
/17 aram name="iGradosFinal"></param>
/// <param name="bRepetitivo"></param>
/// <param name="iGradosInicial"></param>
/// <returns></returns>
private bool anguloValidoPleo (int iMiembro, int iGradosFinal, bool bRepetitivo,
int iGradosInicial)

{

switch (iMiembro)

{
//Cabeza entre -90 y 90
case (Util.movOjos):

//Cola
case (Util.movColaHorizontal):
case (Util.movColaVertical):
if (iGradosFinal > 90 || iGradosFinal < -90)
{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-90,90]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Cadera entre -45 y 45
case Util.movCaderaDerecha:
case Util.movCaderalzquierda:
if (iGradosFinal > 45 || iGradosFinal < -45)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-45,45]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Codo entre 0 y 90
case (Util.movCodoDerecho) :
case (Util.movCodoIzquierdo) :
if (iGradosFinal > 90 || iGradosFinal < 0)
{
MessageBox.Show ("La posicidn introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [0,90]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Cuello horiz. entre -65 y 65
case (Util.movCuelloHorizontal):
if (iGradosFinal > 65 || iGradosFinal < -65)
{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-65,65]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Cuello vert. entre -75 y 75
case (Util.movCuelloVertical):
if (iGradosFinal > 75 || iGradosFinal < -75)
{
MessageBox.Show ("La posicidédn introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-75,75]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
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return false;

}

break;

//Hombro entre -30 y 55

case (Util.movHombroDerecho) :
case (Util.movHombroIzquierdo) :
if (iGradosFinal > 55 || iGradosFinal < -30)

{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-30,55]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Rodilla entre -90 y O
case (Util.movRodillaDerecha):
case (Util.movRodillaIzquierda) :
if (iGradosFinal > 0 || iGradosFinal < -90)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-90,0]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Torso entre -15 y 15
case (Util.movTorso):
if (iGradosFinal > 15 || iGradosFinal < -15)
{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-15,15]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error):;
return false;
}
break;

}

if (!bRepetitivo)
return true;

switch (iMiembro)

{
//Cabeza entre -90 y 90
case (Util.movOjos):

//Cola
case (Util.movColaHorizontal):
case (Util.movColaVertical):
if (iGradosInicial > 90 || iGradosInicial < -90)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-90,90]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error):;
return false;
}

break;

//Cadera entre -45 y 45
case Util.movCaderaDerecha:
case Util.movCaderalzquierda:
if (iGradosInicial > 45 || iGradosInicial < -45)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-45,45]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Codo entre 0 y 90
case (Util.movCodoDerecho) :
case (Util.movCodoIzquierdo) :
if (iGradosInicial > 90 || iGradosInicial < 0)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [0,90]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;
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//Cuello horiz. entre -65 y 65
case (Util.movCuelloHorizontal):
if (iGradosInicial > 65 || iGradosInicial < -65)
{
MessageBox.Show ("La posicidédn introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-65,65]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}
break;

//Cuello vert. entre -75 y 75
case (Util.movCuelloVertical):
if (iGradosInicial > 75 || iGradosInicial < -75)

("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-75,75]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;

(

}

break;

//Hombro entre -30 y 55
case (Util.movHombroDerecho) :
case (Util.movHombroIzquierdo):
if (iGradosInicial > 55 || iGradosInicial < -30)
{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-30,55]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Rodilla entre -90 y O
case (Util.movRodillaDerecha) :
case (Util.movRodillaIzquierda) :
if (iGradosInicial > 0 || iGradosInicial < -90)
{
MessageBox.Show ("La posicidén introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-90,0]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}

break;

//Torso entre -15 y 15
case (Util.movTorso):
if (iGradosInicial > 15 || iGradosInicial < -15)
{
MessageBox.Show ("La posicién introducida es incorrecta. Debe
estar en el rango [-15,15]", "Error", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return false;
}
break;

}

return true;

13.4.4.8 WindowMovimiento.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowMovimiento"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Establecer Movimiento" Height="300" Width="400"
WindowStartupLocation="CenterOwner" ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize"
WindowStyle="SingleBorderWindow" Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
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<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Tipo de Movimiento:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelTipoMov" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0"
Grid.Column="0"/>

<RadioButton Name="RBUnico" Content="Unico" Margin="12,0,0,0"
GroupName="TipMovimiento" Grid.Row="0" Grid.Column="1" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" IsChecked="False" Checked="RBUnico Checked" />

<RadioButton Name="RBRepetitivo" Content="Repetitivo" Margin="70,0,12,0"
GroupName="TipMovimiento" Grid.Row="0" Grid.Column="1" HorizontalAlignment="Right"
VerticalAlignment="Center" IsChecked="False" Checked="RBRepetitivo Checked" />

<Label Content="Miembro:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelMiembro" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="1"
Grid.Column="0"/>
<ComboBox Height="23" Width="160" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="comboBoxMiembrosMov" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="1">
<ComboBoxItem Content="Hombro Derecho" />
<ComboBoxItem Content="Codo Derecho" />

<ComboBoxItem Content="Hombro Izquierdo" />
<ComboBoxItem Content="Codo Izquierdo" />
<ComboBoxItem Content="Cadera Izquierda" />
<ComboBoxItem Content="Rodilla Izquierda" />
<ComboBoxItem Content="Cadera Derecha" />
<ComboBoxItem Content="Rodilla Derecha" />
<ComboBoxItem Content="Torso" />

<ComboBoxItem Content="Cola (Horizontalmente)" />
<ComboBoxItem Content="Cola (Verticalmente)" />
<ComboBoxItem Content="Cuello (Horizontalmente)" />
<ComboBoxItem Content="Cuello (Verticalmente)" />
<ComboBoxItem Content="Ojos" />

</ComboBox>

<Label Content="Posicidén final:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelPosicionFinal" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="2"
Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="54" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxPosFinal" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="2"
IsEnabled="True" KeyDown="textBoxPos KeyDown" AllowDrop="False" MaxLength="3" />

<Label Content="Posicidén de inicio:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelPosicionInicio" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="3"
Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="54" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxPosInicial" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="3"
IsEnabled="False" KeyDown="textBoxPos KeyDown" AllowDrop="False" MaxLength="3" />

<Label Content="Repeticiones:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Margin="12,0,0,0" Name="labelRep" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="4"
Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="54" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxRep" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="4"
IsEnabled="False" KeyDown="textBoxRep KeyDown" MaxLength="2" AllowDrop="False" />

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptarMovimiento" VerticalAlignment="Center"
Grid.Column="0" Grid.Row="5" Click="buttonAceptarMovimiento Click" IsDefault="True" />
<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelarMovimiento" VerticalAlignment="Center"
Grid.Column="1" Grid.Row="5" Click="buttonCancelarMovimiento Click" IsCancel="True" />
</Grid>
</Window>
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13.4.4.9 WindowNombreArchivo.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana para introducir un nombre de archivo
/// </summary>
public partial class WindowNombreArchivo : Window
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowNombreArchivo
/// </summary>
/// <param name="sNombre">Nombre del archivo que se va a modificar</param>
public WindowNombreArchivo (string sNombre)
{
InitializeComponent () ;
this.sNombre = sNombre;
this.textBoxNomArchivo.Focus () ;
}

/// <summary>
/// Nombre del archivo
/ /] -/
/// </summary>
public string sNombre
{

get;

set;

/// <summary>

/// Al aceptar se valida el nombre del archivo

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

ram name="e"></param>

private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

) e
/17 <

sNombre textBoxNomArchivo.Text;
sNombre = sNombre.Replace("™ ", "");

if (sNombre == "")

{

MessageBox.Show ("Introduzca un nombre para el archivo", "Nuevo archivo",
MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;

}

this.DialogResult = true;
this.Close();
}
/// <summary>
/// Si se cancela no se realiza ningin cambio
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
this.DialogResult = false;
this.Close();
}

/// <summary>

Ell - Universidad de Oviedo | David Garcia Garmendia 285




Herramienta de programacion para formas de vida artificiales basada en DSLs: PleoProg |

ST
Apéndices
———
/// No se permiten caracteres especiales en el campo nombre de archivo

/// </summary>

/// <param name='
/// <param name="e"></param>
private void textBoxNomArchivo KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

sender"></param>

if (e.Key == Key.OemComma || e.Key == Key.OemPeriod)
e.Handled = true;
e.Handled = false;

13.4.4.10 WindowNombreArchivo.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowNombreArchivo"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"

Title="Nombre de Archivo..." Height="150" Width="300"
WindowStartupLocation="CenterOwner" ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize"
WindowStyle="SingleBorderWindow" Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">

<Grid>

<Grid.ColumnDefinitions>

<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Nombre:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Name="labelArchivo" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0" Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="170" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxNomArchivo" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="0"
Grid.ColumnSpan="3" IsEnabled="True" AllowDrop="False"
KeyDown="textBoxNomArchivo KeyDown" />

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0"
Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonAceptar Click" IsEnabled="True"
IsDefault="True" />

<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="2"
Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonCancelar Click" IsEnabled="True"
IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>
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13.4.4.11 WindowNombreArchivoOrden.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using PleoProg.Estructuras;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana para introducir el nombre con el que se guardara
el archivo resultante de ejecutar una orden
/// </summary>
public partial class WindowNombreArchivoOrden : Window
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowNombreArchivoOrden
/// </summary>
/// <param name="0">Orden que se va a modificar o crear con un archivo
adjunto</param>
public WindowNombreArchivoOrden (Orden o)
{
InitializeComponent () ;
this.orden = o;
if (o0.GetType () == typeof (Capturalmagen))
{
this.sNombre=((Capturalmagen)o) .sNombreArchivo;

if (0.GetType () == typeof (CapturaSonido))

this.sNombre = ((CapturaSonido)o) .sNombreArchivo;

}

this.textBoxNomArchivo.Text = sNombre;
this.textBoxNomArchivo.Focus () ;

/// <summary>
/// Nombre del archivo a guardar
/// </summary>
private string sNombre
{
get;
set;

}

/// <summary>

/// Orden a modificar
/// </summary>
private Orden orden
{

get;

set;

}

/// <summary>

/// Al aceptar se validan los datos introducidos y se guarda

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

sNombre = textBoxNomArchivo.Text;
sNombre = sNombre.Replace("™ ","");

if (sNombre == "")
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{
MessageBox.Show ("Introduzca un nombre para el archivo", "Nuevo archivo",
MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;

}

if (orden.GetType () == typeof (Capturalmagen))
{
((Capturalmagen)orden) .sNombreArchivo = sNombre;

if (orden.GetType () == typeof (CapturaSonido))

((CapturaSonido)orden) .sNombreArchivo = sNombre;

}

this.DialogResult = true;
this.Close();
}

/// <summary>
/// Al cancelar no se realiza ningun cambio
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
this.DialogResult = false;
this.Close () ;
}

/// <summary>

/// No se permiten introducir caracteres especiales en el nombre del archivo
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void textBoxNomArchivo KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)

{

if (e.Key == Key.OemComma || e.Key == Key.OemPeriod)
e.Handled = true;
e.Handled = false;

13.4.4.12 WindowNombreArchivoOrden.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowNombreArchivoOrden"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Nombre de Archivo..." WindowStartupLocation="CenterOwner"
ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize" WindowStyle="SingleBorderWindow" Height="150"
Width="300" Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Nombre:" Height="28" HorizontalAlignment="Right"
Name="labelArchivo" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0" Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="170" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxNomArchivo" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="0"
Grid.ColumnSpan="3" IsEnabled="True" AllowDrop="False"
KeyDown="textBoxNomArchivo KeyDown" />

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0"
Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonAceptar Click" IsEnabled="True"
IsDefault="True" />
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<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="2"

Grid.Row="1" Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonCancelar Click" IsEnabled="True"
IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>

13.4.4.13 WindowOpcionesArchivo.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using System.Windows.Forms;

using System.IO;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana con la opcidén de crear o cargar una personalidad
/// </summary>
public partial class WindowOpcionesArchivo : Window
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowOpcionesArchivo
/// </summary>
public WindowOpcionesArchivo ()
{
InitializeComponent () ;
sOpcion = "";
this.textNombreNuevo.Focus () ;

/// <summary>
/// Cadena con el nombre de archivo o ruta seleccionada
/// </summary>
public string sOpcion
{
get;
set;

/// <summary>

/// Al seleccionar un nuevo proyecto se muestran el cuadro de inserccién de
nombre de proyecto y se oculta los otros

/// </summary>

vy

avavs

aram name=

ram name="'e

/// < ></param>
private void RBNuevo Checked(object sender, RoutedEventArgs e)
{

if (textRutaCargar == null)

return;

this.textRutaCargar.IsEnabled = false;
this.textRutaCargar.Visibility = Visibility.Hidden;
this.buttonExplorar.IsEnabled = false;
this.buttonExplorar.Visibility Visibility.Hidden;
this.labelRutaCargar.IsEnabled false;
this.labelRutaCargar.Visibility = Visibility.Hidden;

this.textNombreNuevo.IsEnabled = true;
this.textNombreNuevo.Visibility = Visibility.Visible;
this.labelNombreProyecto.IsEnabled = true;
this.labelNombreProyecto.Visibility = Visibility.Visible;

this.textNombreNuevo.Focus () ;
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/// <summary>
/// Al seleccionar cargar un nuevo proyecto se muestra un cuadro para
seleccionar la ruta y se oculta todo lo deméas

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void RBCargar Checked(object sender, RoutedEventArgs e)

{
this.textRutaCargar.IsEnabled = true;
this.textRutaCargar.Visibility = Visibility.Visible;
this.buttonExplorar.IsEnabled = true;
this.buttonExplorar.Visibility = Visibility.Visible;
this.labelRutaCargar.IsEnabled = true;
this.labelRutaCargar.Visibility = Visibility.Visible;

this.textNombreNuevo.IsEnabled = false;
this.textNombreNuevo.Visibility = Visibility.Hidden;
this.labelNombreProyecto.IsEnabled = false;
this.labelNombreProyecto.Visibility = Visibility.Hidden;

this.textRutaCargar.Focus () ;

}

/// <summary>
/// Al aceptar se comprueba si todo es correcto
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
if (RBCargar.IsChecked == true)
{
sOpcion = textRutaCargar.Text;
//Si no se ha introducido una ruta correcta se muestra un mensaje de
error.
if (!File.Exists(sOpcion) || (sOpcion) .Replace("™ ", "") == "")
{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "La ruta introducida no es
correcta", "Cargar Proyecto", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation);

return;
}
}
else
{
sOpcion = (textNombreNuevo.Text);
if ((sOpcion).Replace(" ", "") == "")

{
System.Windows.MessageBox.Show (this, "El nombre introducido no es
correcto", "Nuevo Proyecto", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Exclamation) ;
return;
}
}

this.DialogResult = true;
this.Close();

/// <summary>

/// Al salir se cierra la ventana

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonSalir Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

n

this.DialogResult = false;
this.Close();
}

/// <summary>

/// Se muestra una ventana para seleccionar el archivo que se desee guardar
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonExplorar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
OpenFileDialog oFD = new OpenFileDialog();
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oFD.InitialDirectory =
System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath())

oFD.Filter = "BIN File (*.bin) | *.bin";

oFD.FilterIndex = 0;

oFD.RestoreDirectory = true;

oFD.ShowDialog () ;

if (oFD.FileName != "")
{
sOpcion = oFD.FileName;
this.textRutaCargar.Text = oFD.FileName;
this.textRutaCargar.ToolTip = oFD.FileName;
}
else
return;

13.4.4.14 WindowOpcionesArchivo.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowOpcionesArchivo"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation”
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"

Title="Opciones" Height="150" Width="400" WindowStartupLocation="CenterOwner"
ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize" WindowStyle="SingleBorderWindow"
Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">

<Grid>

<Grid.ColumnDefinitions>

<ColumnDefinition Width="0.3*" />

<ColumnDefinition Width="0.3*" />

<ColumnDefinition Width="0.3*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>

<RowDefinition Height="1*" />

<RowDefinition Height="1*" />

<RowDefinition Height="1*" />

</Grid.RowDefinitions>

<RadioButton Name="RBNuevo" Content="Nuevo Proyecto" GroupName="Opcion"
Grid.Row="0" Grid.Column="0" Grid.ColumnSpan="2" Margin="0,0,0,0"
HorizontalAlignment="Center" VerticalAlignment="Center" IsChecked="True"
Checked="RBNuevo Checked" />

<TextBox Name="textNombreNuevo" Grid.Row="1" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2"
Height="23" Width="150" Margin="10,0,0,0" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" />

<Label Name="labelNombreProyecto" Content="Nombre:" Grid.Row="1" Grid.Column="0"
Margin="0,0,10,0" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Center" />

<Label Name="labelRutaCargar" Content="Ruta:" Grid.Row="1" Grid.Column="0"
Margin="0,0,10,0" HorizontalAlignment="Right" VerticalAlignment="Center"
Visibility="Hidden" IsEnabled="False"/>

<RadioButton Name="RBCargar" Content="Cargar Proyecto" GroupName="Opcion"
Grid.Row="0" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" Margin="0,0,0,0"
HorizontalAlignment="Center" VerticalAlignment="Center" IsChecked="false"
Checked="RBCargar Checked" />

<TextBox Name="textRutaCargar" Grid.Row="1" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2"
Height="23" Width="150" Margin="10,0,0,0" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" IsEnabled="False" Visibility="Hidden" IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonExplorar" Content="..." Grid.Row="1" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="30" Margin="170,0,0,0" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" IsEnabled="False" Visibility="Hidden"
Click="buttonExplorar Click" />

<Button Name="buttonOpcionesAceptar" Content="Aceptar" Margin="0,0,0,0"
Grid.Row="2" Grid.Column="0" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Center"
VerticalAlignment="Center" Width="75" Height="28" Click="buttonAceptar Click"
IsDefault="True" />

<Button Name="buttonOpcionesSalir" Content="Salir" Margin="0,0,0,0" Grid.Row="2"
Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" HorizontalAlignment="Center"
VerticalAlignment="Center" Width="75" Height="28" Click="buttonSalir Click"
IsCancel="True" />

</Grid>

</Window>
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13.4.4.15 WindowPreferencias.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using System.Windows.Forms;

namespace PleoProg.Interfaz

{
/// <summary>

/// Clase que muestra una ventana para editar preferencias del programa
/// </summary>

public partial class WindowPreferencias : Window

{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowPreferencias
/// </summary>

public WindowPreferencias ()

{
InitializeComponent () ;
bool bSalvarLog = Properties.Settings.Default.bGuardarLog;
string sRutalog = Properties.Settings.Default.sRutalLog;

string sRutaPDK = Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo;
string sRutaDestino = Properties.Settings.Default.sRutaDestino;

if (bSalvarLog==true)

{
this.CBGuardarLog.IsChecked = true;
this.textBoxRutalLog.Text = sRutalog;
this.textBoxRutalLog.ToolTip = sRutalog;

this.textBoxRutaCompiladorPleo.Text = sRutaPDK;
this.textBoxRutaCompiladorPleo.ToolTip = sRutaPDK;

this.textBoxRutaDestino.Text = sRutaDestino;
this.textBoxRutaDestino.ToolTip = sRutaDestino;

}
/// <summary>
/// Si se desea guardar (o no) el log se activan (o desactiva) los campos
pertinentes
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void CBGuardarLog Checked(object sender, RoutedEventArgs e)
{
if (CBGuardarLog.IsChecked == true)
{
this.labelRutalog.IsEnabled = true;
this.textBoxRutalog.IsEnabled = true;
this.buttonExplorar.IsEnabled = true;
}
else
{
this.labelRutalog.IsEnabled = true;
this.textBoxRutalog.IsEnabled = true;
this.buttonExplorar.IsEnabled = true;

/// <summary>

/// Permite seleccionar la ruta del log
/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>
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private void buttonExplorar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{
Microsoft.Win32.SaveFileDialog sFD = new Microsoft.Win32.SaveFileDialog();
sFD.FileName = "log.txt";

if (Properties.Settings.Default.sRutalog == "")
sFD.InitialDirectory =
System.IO.Path.GetPathRoot (System.IO.Path.GetTempPath());

else
sFD.InitialDirectory = Properties.Settings.Default.sRutalog;
sFD.Filter = "TXT File (*.txt) | *.txt";
sFD.DefaultExt = ".txt";
sFD.Title = "Guardar como...";

sFD.CheckPathExists = true;

if (sFD.ShowDialog() == true)

{
this.textBoxRutalog.Text = sFD.FileName;
this.textBoxRutalog.ToolTip = sFD.FileName;
Properties.Settings.Default.sRutalog = sFD.FileName;

/// <summary>

/// Permite seleccionar la ruta del compilador
/// </summary>

/// <
/// <param name="e"></param>

private void buttonExplorarCompilador Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

ram name="sender"></param>

FolderBrowserDialog fBD = new FolderBrowserDialog();
if (Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo!="")
fBD.SelectedPath = Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo;

fBD.Description = "Selecciona la carpeta del compilador de la forma de
vida";
fBD.ShowDialog () ;
if (fBD.SelectedPath == "")
return;
this.textBoxRutaCompiladorPleo.Text = fBD.SelectedPath;
this.textBoxRutaCompiladorPleo.ToolTip = fBD.SelectedPath;

Properties.Settings.Default.sCompiladorPleo = fBD.SelectedPath;
}

/// <summary>
/// Guarda las preferencias seleccionadas
/// </summary>

/// aram name="sender"></param

/// <param name="e"></param>
private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
if (CBGuardarLog.IsChecked == true)
Properties.Settings.Default.bGuardarlLog = true;
else
Properties.Settings.Default.bGuardarLog = false;

Properties.Settings.Default.Save();
this.Close();

/)]

/// <summary>

/// Permite seleccionar la ruta de guardar el programa por defecto
/// </summary>

ram name="sender"></param>

/// s "e">< /param>
private void buttonExplorarDestino Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

aram na

FolderBrowserDialog fBD = new FolderBrowserDialog();
if (Properties.Settings.Default.sRutaDestino!= "")
fBD.SelectedPath = Properties.Settings.Default.sRutaDestino;

fBD.Description = "Selecciona destino del programa";
fBD.ShowDialog () ;
if (fBD.SelectedPath == "")
return;
this.textBoxRutaDestino.Text = fBD.SelectedPath;
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this.textBoxRutaDestino.ToolTip = fBD.SelectedPath;

Properties.Settings.Default.sRutaDestino = this.textBoxRutaDestino.Text;
Properties.Settings.Default.Save();
}

/// <summary>
/// Sale y no guarda nada

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
Properties.Settings.Default.Reload() ;
Properties.Settings.Default.Save();

this.Close () ;

13.4.4.16 WindowPreferencias.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowPreferencias"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
Title="Preferencias" Height="275" Width="400"
WindowStartupLocation="CenterOwner" ShowInTaskbar="True" ResizeMode="NoResize"
WindowStyle="SingleBorderWindow" Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png">
<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />

</Grid.RowDefinitions>

<CheckBox Name="CBGuardarLog" Grid.Row="0" Grid.Column="0"
VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Right" Margin="0,0,90,0"
IsChecked="false" Checked="CBGuardarLog Checked" />
<Label Content="Guardar LOG" Grid.Row="0" Grid.Column="0"
VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Right"
Margin="0,0,10,0"/>

<Label Name="labelRutalog" Content="Ruta del LOG" Grid.Row="1" Grid.Column="0"
VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Right" Margin="0,0,10,0"
IsEnabled="False"/>

<TextBox Name="textBoxRutalLog" Grid.Row="1" Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2"
Height="23" Width="170" VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Left"
Margin="10,0,0,0" IsEnabled="False" IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonExplorar" Content="..." Grid.Row="1" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="30" Margin="190,0,0,0" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" IsEnabled="False" Click="buttonExplorar Click" />

<Label Name="labelRutaCompiladorPleo" Content="Ruta del PDK" Grid.Row="2"
Grid.Column="0" VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Right" Margin="0,0,10,0"
ToolTip="Pleo Development Kit"/>

<TextBox Name="textBoxRutaCompiladorPleo" Grid.Row="2" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="170" VerticalAlignment="Center"
HorizontalAlignment="Left" Margin="10,0,0,0" IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonExplorarCompilador" Content="..." Grid.Row="2"
Grid.Column="1" Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="30" Margin="190,0,0,0"
HorizontalAlignment="Left" VerticalAlignment="Center"
Click="buttonExplorarCompilador Click" />

<Label Name="labelRutaDestino" Content="Ruta destino" Grid.Row="3"
Grid.Column="0" VerticalAlignment="Center" HorizontalAlignment="Right" Margin="0,0,10,0"
ToolTip="Pleo Development Kit"/>
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<TextBox Name="textBoxRutaDestino" Grid.Row="3" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="170" VerticalAlignment="Center"
HorizontalAlignment="Left" Margin="10,0,0,0" IsReadOnly="True" />

<Button Name="buttonExplorarDestino" Content="..." Grid.Row="3" Grid.Column="1"
Grid.ColumnSpan="2" Height="23" Width="30" Margin="190,0,0,0" HorizontalAlignment="Left"
VerticalAlignment="Center" Click="buttonExplorarDestino Click" />

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Name="buttonAceptar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0" Grid.Row="4"
Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonAceptar Click" IsEnabled="True" IsDefault="True" />

<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Name="buttonCancelar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="4"
Grid.ColumnSpan="2" Click="buttonCancelar Click" IsEnabled="True" IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>

13.4.4.17 WindowTiempoEspera.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Shapes;
using PleoProg.Estructuras;

namespace PleoProg.Interfaz
{
/// <summary>
/// Clase que muestra una ventana para modificar una orden de Espera
/// </summary>
public partial class WindowTiempoEspera : Window
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase WindowTiempoEspera
/// </summary>
/// <param name="eEsp">Orden de Espera a modificar</param>
public WindowTiempoEspera (Espera eEsp)

{

InitializeComponent () ;
this.eEsp = eEsp;
this.textBoxTiempoEspera.Text =""+ eEsp.iEspera;
this.textBoxTiempoEspera.Focus () ;
}
/// <summary>
/// Orden de espera a crear o modificar
/// </summary>
public Espera eEsp
{
get;
set;

/// <summary>

/// Al aceptar se validan los datos y se guarda

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void buttonAceptar Click(object sender, RoutedEventArgs e)

{

int iTiempo = 0;
try
{
iTiempo = int.Parse (textBoxTiempoEspera.Text);
}
catch (FormatException)

{
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MessageBox.Show ("E1l formato del tiempo introducido no es correco.
Introduzca los segundos", "Insertar tiempo de espera", MessageBoxButton.OK,
MessageBoxImage.Error) ;
return;
}
if (iTiempo <= 0)
{
MessageBox.Show ("E1 tiempo de espera debe ser un entero positivo mayor
de 0", "Insertar tiempo de espera", MessageBoxButton.OK, MessageBoxImage.Error);
return;

}

eEsp.iEspera = iTiempo;
this.DialogResult = true;
this.Close () ;

/// <summary>
/// Al cancelar se sale sin guardar
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void buttonCancelar Click(object sender, RoutedEventArgs e)
{
this.DialogResult = false;
this.Close();

}

/// <summary>
/// Solo se permiten meter numeros en el campo espera
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void textBoxTiempoEspera KeyDown (object sender, KeyEventArgs e)
{
if (e.Key >= Key.DO && e.Key <= Key.D9 || e.Key >= Key.NumPad0 && e.Key <=
Key.NumPad9)
e.Handled = false;
else
e.Handled = true;

13.4.4.18 WindowTiempoEspera.xaml

<Window x:Class="PleoProg.Interfaz.WindowTiempoEspera"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"

Title="Tiempo de Espera" Height="150" Width="300" ShowInTaskbar="True"
ResizeMode="NoResize" WindowStyle="SingleBorderWindow"
Icon="/PleoProg;component/Recursos/IcoConf.png" Name="TiempoEspera">

<Grid>
<Grid.ColumnDefinitions>
<ColumnDefinition Width="1*" />
<ColumnDefinition Width="1*" />
</Grid.ColumnDefinitions>
<Grid.RowDefinitions>
<RowDefinition Height="1*" />
<RowDefinition Height="1*" />

</Grid.RowDefinitions>

<Label Content="Tiempo (s):" Height="28" Margin="0,0,10,0"
HorizontalAlignment="Right" Name="labelTiempo" VerticalAlignment="Center" Grid.Row="0"
Grid.Column="0"/>

<TextBox Height="23" Width="40" HorizontalAlignment="Left" Margin="12,0,0,0"
Name="textBoxTiempoEspera" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1" Grid.Row="0"
IsEnabled="True" AllowDrop="False" KeyDown="textBoxTiempoEspera KeyDown" MaxLength="2"
/>

<Button Content="Aceptar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonAceptar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="0"
Grid.Row="1" Click="buttonAceptar Click" IsEnabled="True" IsDefault="True" />

<Button Content="Cancelar" Height="28" Width="75" HorizontalAlignment="Center"
Margin="0,0,0,0" Name="buttonCancelar" VerticalAlignment="Center" Grid.Column="1"
Grid.Row="1" Click="buttonCancelar Click" IsEnabled="True" IsCancel="True" />

</Grid>
</Window>
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13.4.5 PleoProg.Interfaz.Controles

13.4.5.1 ControlEvento.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Navigation;
using System.Windows.Shapes;

using PleoProg.Estructuras;

using PleoProg.Datos;

using PleoProg.GestorPersonalidad;

namespace PleoProg.Interfaz.Controles
{
/// <summary>
/// Clase del Control ControlEvento
/// </summary>
public partial class ControlEvento : UserControl
{
/// <summary>
/// Constructor del ControlEvento
/// </summary>
/// <param name="secuencia">Secuencia a la que pertenece el evento que
representa</param>
aram name=" stor">GestorDSL que lo gestiona</param>
/// <param name="posControl">Posicién donde se dibujara</param>
public ControlEvento (Secuencia secuencia, GestorDSL gestor,Point posControl)

{

InitializeComponent () ;

lineaSig = null;

this.gestor = gestor;
this.secuencia = secuencia;
this.evento = secuencia.evento;
this.posControl = posControl;
inicializarDatos();

}

/// <summary>
/// Secuencia a la que pertenece el control
/// </summary>
public Secuencia secuencia
{
get;
private set;

}

/// <summary>
/// Evento que contiene el control
/// </summary>
public Evento evento
{
get;
private set;

}

/// <summary>
/// Linea a la primera orden
/// </summary>
public Line lineaSig
{
get;
set;
}

/// <summary>
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/// Posicién del control
/// </summary>
public Point posControl
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Gestor
/// </summary>
private GestorDSL gestor
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Indica si el control estd seleccionado
/// </summary>
private bool bSleccionado
{
get;
set;

/// <summary>

/// Se modifica el aspecto del control

/// </summary>

private void inicializarDatos ()

{
textoEvento.Text = "";
//Segin el evento que sea se muestra un texto
textoEvento.Text = Util.getNombreEvento (evento.iId);

/// <summary>

/// Se pinta de rojo el evento seleccionado

/// </summary>

public void seleccionar ()

{
this.bSleccionado = true;
this.ellipseEvento.Stroke = Brushes.Red;
this.labelEvento.Foreground = Brushes.Red;

}

/// <summary>

/// Se pinta de negro el evento deseleccionado

/// </summary>

public void deseleccionar()

{
this.bSleccionado = false;
this.ellipseEvento.Stroke = Brushes.Black;
this.labelEvento.Foreground = Brushes.Black;

/// <summary>

/// Al pulsar sobre el control con el ratdédn se colorea para hacer saber que estéa
seleccionado y

/// se comienza a capturar la posicidén del ratdn para que en los siguientes
eventos de movimiento de ratdn se

/// cambie también la posicidén del control

/// </summary>

/// <param name=" der"></param>

/// <param name="e"></param>

private void userControl MouseDown (object sender, MouseButtonEventArgs e)

{

this.CaptureMouse () ;
if (!bSleccionado)
{
this.seleccionar();
if (gestor.eventoSeleccionado != null)
gestor.eventoSeleccionado.deseleccionar();

if (gestor.ordenSeleccionada != null)
gestor.ordenSeleccionada.deseleccionar () ;

gestor.eventoSeleccionado = this;
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gestor.eventoActual = this;
gestor.ordenSeleccionada = null;
gestor.seleccionarElementoComboBox (evento.iId) ;

}
posControl = e.GetPosition(gestor.canvas) ;

/// <summary>

/// Al levantar el raton se deja de capturar el movimiento.

/// </summary>

< am name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void userControl MouseUp (object sender, MouseButtonEventArgs e)

{

/// <pé

this.ReleaseMouseCapture () ;
gestor.canvas.InvalidateMeasure() ;
//Se captura el evento, ya ha sido tratado
e.Handled = true;
}
/// <summary>
/// Al mover el ratdn, si esta seleccionado el control, se mueve este también
teniendo en cuenta los limites
/// del entorno de trabajo
/// </summary>
/17 aram name="sender"></param>
///

ram name="e"></param>
private void userControl MouseMove (object sender, MouseEventArgs e)

{

Point posCanvas = e.GetPosition(gestor.canvas);
if (e.LeftButton == MouseButtonState.Pressed)
{
Double posXControl = Canvas.GetLeft (this) + (posCanvas.X -

posControl.X) ;
Double posYControl = Canvas.GetTop (this) + (posCanvas.Y - posControl.Y);

//No permite colocar fuera de los limites
posXControl = posXControl < 0 ? 0 : posXControl;
posYControl = posYControl < 0 ? 0 : posYControl;

posXControl = posXControl > gestor.canvas.Width ? gestor.canvas.Width :

posXControl;
posYControl = posYControl > gestor.canvas.Height ? gestor.canvas.Height

posYControl;

Canvas.SetLeft (this, posXControl);
Canvas.SetTop (this, posYControl);

gestor.reDibujarLinea (this, new Point (posXControl, posYControl));

}

posControl = posCanvas;

/// <summary>

/// Al hacer doble clic se modifica el evento que se guarda
/// </summary>

/] /] <

/// <param name="e"></param>
private void userControl MouseDoubleClick (object sender, MouseButtonEventArgs e)

{

ram name="sender"></param>

int iAntiguoId = evento.ild;

WindowEvento WE = new WindowEvento (evento,gestor);
if (WE.ShowDialog()==true)
inicializarDatos () ;

gestor.eliminarElementoComboBox (iAntiguoId) ;
gestor.afnadirElementoComboBox (evento.iId) ;
gestor.seleccionarElementoComboBox (evento.iId) ;

e.Handled = true;
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13.4.5.2 ControlEvento.xaml

<UserControl x:Class="PleoProg.Interfaz.Controles.ControlEvento"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
xmlns:mc="http://schemas.openxmlformats.org/markup-compatibility/2006"
xmlns:d="http://schemas.microsoft.com/expression/blend/2008"
mc:Ignorable="d"
d:DesignHeight="130" d:DesignWidth="130" MouseDown="userControl MouseDown"
MouseMove="userControl MouseMove" MouseDoubleClick="userControl_ MouseDoubleClick"
MouseUp="userControl MouseUp">
<Grid>
<Ellipse Height="130" Width="130" HorizontalAlignment="Center" Margin=
Name="ellipseEvento" Stroke="Black" VerticalAlignment="Center" StrokeThickness="5"
Fill="white" />
<Label Height="55" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,0,0,0"
Name="labelEvento" VerticalAlignment="Center" Width="120"
VerticalContentAlignment="Center" HorizontalContentAlignment="Center" FontStyle="Normal"
FontWeight="Black" Background="{x:Null}" Foreground="Black" FontSize="10">
<TextBlock Name="textoEvento" TextWrapping="Wrap" FontSize="12"
TextAlignment="Center" />
</Label>
</Grid>
</UserControl>

13.4.5.3 ControlOrden.xaml.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.Windows;

using System.Windows.Controls;
using System.Windows.Data;

using System.Windows.Documents;
using System.Windows.Input;

using System.Windows.Media;

using System.Windows.Media.Imaging;
using System.Windows.Navigation;
using System.Windows.Shapes;

using PleoProg.Estructuras;

using PleoProg.Datos;

using PleoProg.Interfaz;

using PleoProg.Interfaz.Controles;
using System.IO;

using PleoProg.GestorPersonalidad;

namespace PleoProg.Interfaz.Controles
{
/// <summary>
/// Clase del control ControlOrden
/// </summary>
public partial class ControlOrden : UserControl
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase ControlOrden

/// </summary>

/// <param name="secuencia'">Secuencia a la que pertenece la Orden que
representa</param>

/// <param name="orden'">Orden que representa</param>

/// <param name="gestor">GestorDSL que lo gestiona</param>

/7

/// <param name="posControl">Posicién donde se dibujaré</param>

public ControlOrden (Secuencia secuencia,Orden orden, GestorDSL gestor,Point
posControl)

{

InitializeComponent () ;

this.orden = orden;
this.gestor = gestor;
this.secuencia = secuencia;
this.posControl = posControl;
inicializarDatos () ;
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/// <summary>
/// Orden que representa el control
/// </summary>
public Orden orden

{

get;

private set;
}
/// <summary>

/// Secuencia de la orden que representa el control
/// </summary>

public Secuencia secuencia

{

get;

private set;
}
/// <summary>

/// Linea a la siguiente orden
/// </summary>
public Line lineaSig
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Linea a la anterior orden o evento
/// </summary>
public Line lineaAnt
{
get;
set;

/// <summary>

/// Posicién del control
/// </summary>
public Point posControl
{

get;

set;

/// <summary>
/// Gestor de DSL

/// </summary>
private GestorDSL gestor
{
get;
set;
}

/// <summary>
/// Indica si el control estéd seleccionado

/// </summary>
private bool bSeleccionado
{
get;
set;
}

/// <summary>

/// Configura el aspecto inicial del control segun la orden que represente
/// </summary>

private void inicializarDatos ()

{
if (orden.GetType () == typeof (Movimiento))
{
Movimiento m = (Movimiento)orden;
if (m.bRepetitivo)
{
string datos="Grados: " + m.iGradosInicio + "\nGrados Fin: " +

m.iGradosFin + "\nRepeticiones: + m.iRepeticiones;
mostrarObservaciones (datos) ;
labelTipoOrden.Content = "Repeticidén";
labelObservaciones.ToolTip = datos;
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}
else
{
string datos = "Grados: " + m.iGradosFin;
mostrarObservaciones (datos) ;
labelTipoOrden.Content = "Movimiento";

labelObservaciones.ToolTip = datos;

}

else if (orden.GetType () == typeof (Capturalmagen))
{

Capturalmagen cI = (Capturalmagen)orden;

string datos = "Archivo: " + cI.sNombreArchivo;

mostrarObservaciones (datos) ;
this.rectangleObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, O,
this.labelObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0, 0);
labelTipoOrden.Content = "Foto";
labelObservaciones.ToolTip = datos;

}

else if (orden.GetType () == typeof (CapturaSonido))
{
CapturaSonido ¢S = (CapturaSonido)orden;
string datos = "Archivo: " + cS.sNombreArchivo+"\nTiempo:

"+cS.iSegundos;
mostrarObservaciones (datos) ;
this.rectangleObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0,
this.labelObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0, 0);
labelTipoOrden.Content = "Grabar Sonido";
labelObservaciones.ToolTip = datos;

}

else if (orden.GetType () == typeof (ReproducirSonido))
{
ReproducirSonido rS = (ReproducirSonido)orden;
string datos = "Archivo: " +

System.IO.Path.GetFileName (rS.sRutaArchivo) ;
mostrarObservaciones (datos) ;
this.rectangleObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0,
this.labelObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0, 0);
labelTipoOrden.Content = "Reproducir Sonido";
labelObservaciones.ToolTip = rS.sRutaArchivo;

}

else if (orden.GetType() == typeof (Espera))

{
Espera espera = (Espera)orden;
string datos = "Tiempo de espera: " + espera.iEspera;
mostrarObservaciones (datos) ;
this.rectangleObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, O,
this.labelObservaciones.Margin = new Thickness (0, 71, 0, 0);
labelTipoOrden.Content = "Tiempo de Espera";
labelObservaciones.ToolTip = datos;

}

else if (orden.GetType () == typeof (Neutro))
{

ocultarObservaciones () ;

labelTipoOrden.Content = "Pos. Normal";
}
else if (orden.GetType() == typeof (Motion))
{

Motion m = (Motion)orden;

string datos = "Archivo: " +

System.IO.Path.GetFileName (m.sRutaAnimacion) ;
mostrarObservaciones (datos) ;
this.rectangleObservaciones.Margin = new Thickness (
this.labelObservaciones.Margin = new Thickness (0, 7
labelTipoOrden.Content = "Animacidn'";
labelObservaciones.ToolTip = m.sRutaAnimacion;

o, 71, O,
1, 0, 0);

}

if (orden.GetType () == typeof (Movimiento))
{

0);

0);

0);

0);
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mostrarMiembro ( ( (Movimiento)orden) .iMiembro) ;
}
else
{
ocultarMiembro () ;
}
labelTurno.Content = orden.iTurno;
bSeleccionado = false;
}

/// <summary>

/// Muestra Observaciones de la orden

/// </summary>

/// <param name="sDetalles">Cadena con los detalles</param>

private void mostrarObservaciones (string sDetalles)

{
this.rectangleObservaciones.IsEnabled = true;
this.rectangleObservaciones.Stroke = Brushes.Black;
this.rectangleObservaciones.StrokeThickness = 3;
this.rectangleObservaciones.Height = 65;
this.rectangleObservaciones.Width = 150;

this.labelObservaciones.IsEnabled = true;
this.labelObservaciones.Background = Brushes.White;
this.labelObservaciones.Height = 65;
this.labelObservaciones.Width = 150;
this.labelObservaciones.Content = sDetalles;

}

/// <summary>

/// Muestra el nombre del miembro implicado
/// </summary>

/// <param name="iMiembro"></param>

private void mostrarMiembro (int iMiembro)

{

labelMiembro.Content=Util.getNombreMiembro (iMiembro) ;

this.labelMiembro.IsEnabled = true;
this.labelMiembro.Background = Brushes.White;
this.labelMiembro.Height = 30;
this.labelMiembro.Width = 150;

this.rectangleMiembro.IsEnabled = true;
this.rectangleMiembro.Stroke = Brushes.Black;
this.rectangleMiembro.StrokeThickness = 3;
this.rectangleMiembro.Height = 32;
this.rectangleMiembro.Width = 150;

/// <summary>

/// Oculta las observaciones si la orden representada no las requiere
/// </summary>

private void ocultarObservaciones ()

{

this.rectangleObservaciones.IsEnabled = false;

this.rectangleObservaciones.Stroke = null;
this.rectangleObservaciones.Height = 0;
this.rectangleObservaciones.Width = 0;
this.labelObservaciones.IsEnabled = false;

this.labelObservaciones.Background = Brushes.Transparent;
this.labelObservaciones.Height = 0;
this.labelObservaciones.Width = 0;
this.labelObservaciones.Content = "";

}

/)]

/// <summary>
/// Oculta el espacio reservado para mostrar el nombre del miembro si no hay
ninguno implicado
/// </summary>
private void ocultarMiembro ()
{
this.labelMiembro.IsEnabled = false;
this.labelMiembro.Background = Brushes.Transparent;
this.labelMiembro.Height = 0;
this.labelMiembro.Width = 0;
this.labelMiembro.Content =

wn .
’
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this.rectangleMiembro.IsEnabled = false;
this.rectangleMiembro.Stroke = null;
this.rectangleMiembro.Height = 0;
this.rectangleMiembro.Width = 0;

}

/// <summary>

/// Al pusar sobre el control con el ratédn se comienza a capturar los
movimientos mientras no se deje de pulsar

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void userControl MouseDown (object sender, MouseButtonEventArgs e)

{

this.CaptureMouse () ;

if (!bSeleccionado)

{
//Al seleccionar una orden se busca el evento que la lanza para que sea

el activo

Secuencia sec = gestor.personalidad.buscarSecuencia (orden);
ControlEvento cE = gestor.buscarControlEvento (sec.evento);
gestor.eventoActual = cE;
gestor.seleccionarElementoComboBox (cE.evento.iId) ;

this.seleccionar();

if (gestor.ordenSeleccionada != null)
gestor.ordenSeleccionada.deseleccionar () ;

if (gestor.eventoSeleccionado!=null)
gestor.eventoSeleccionado.deseleccionar();

gestor.ordenSeleccionada = this;
gestor.eventoSeleccionado = null;
gestor.eventoActual = gestor.buscarControlEvento (this.secuencia.evento);

}

posControl = e.GetPosition(gestor.canvas);

}

/// <summary>
/// Al mover el ratdén si los movimientos estan siendo capturados se mueve el

control
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>

private void userControl MouseMove (object sender, MouseEventArgs e)
{
Point posCanvas = e.GetPosition(gestor.canvas);
if (e.LeftButton == MouseButtonState.Pressed)
{
Double posXControl = Canvas.GetLeft (this) + (posCanvas.X -
posControl.X) ;
Double posYControl = Canvas.GetTop(this) + (posCanvas.Y - posControl.Y);

//No permite colocar fuera de los limites
posXControl = posXControl < 0 ? 0 : posXControl;
posYControl = posYControl < 0 ? 0 : posYControl;

posXControl = posXControl > gestor.canvas.Width ? gestor.canvas.Width
posXControl;
posYControl = posYControl > gestor.canvas.Height ? gestor.canvas.Height
posYControl;

Canvas.SetLeft (this, posXControl);
Canvas.SetTop (this, posYControl);

gestor.reDibujarLinea (this, new Point (posXControl, posYControl));

}

posControl = posCanvas;

/// <summary>

/// Al solar el control se deja de capturar los movimientos

/// </summary>

/// <param name="sender"></param>

/// <param name="e"></param>

private void userControl MouseUp (object sender, MouseButtonEventArgs e)

{

this.ReleaseMouseCapture () ;
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gestor.canvas.InvalidateMeasure () ;
e.Handled = true;

}

/// <summary>
/// Al hacer doble clic sobre el control se edita
/// </summary>
/// <param name="sender"></param>
/// <param name="e"></param>
private void userControl MouseDoubleClick(object sender, MouseButtonEventArgs e)
{
this.ReleaseMouseCapture () ;
//lanzar ventana apropiada, cargar valores actuales y recoger valores usados

if (orden.GetType () == typeof (Movimiento))

{
WindowMovimiento WM = new WindowMovimiento ((Movimiento)orden) ;
if (WM.ShowDialog () == true)

{
this.orden = WM.orden;
inicializarDatos () ;

else if (orden.GetType () == typeof (Capturalmagen))
{
WindowNombreArchivoOrden WNAImagen = new
WindowNombreArchivoOrden ( (Capturalmagen)orden) ;
if (WNAImagen.ShowDialog() == true)
{

inicializarDatos();

}

else if (orden.GetType () == typeof (CapturaSonido))
{
WindowNombreArchivoOrden WNASonido = new
WindowNombreArchivoOrden ( (CapturaSonido) orden) ;
if (WNASonido.ShowDialog() == true)

{

inicializarDatos();
}

else if (orden.GetType() == typeof (ReproducirSonido))
{
ReproducirSonido rS = ((ReproducirSonido)this.orden);
System.Windows.Forms.OpenFileDialog oFD = new
System.Windows.Forms.OpenFileDialog() ;

oFD.InitialDirectory = rS.sRutaArchivo;
oFD.Filter = "Waveform Audio (*.wav) | *.wav";
oFD.FilterIndex = 0;

oFD.RestoreDirectory = true;

oFD.ShowDialog () ;

if (oFD.FileName != "")

{
string sNombre = oFD.FileName;
rS.sRutaArchivo = sNombre;
inicializarDatos();

}

else if (orden.GetType () == typeof (Espera))

{
WindowTiempoEspera WEspera = new WindowTiempoEspera ((Espera)orden);
if (WEspera.ShowDialog() == true)

{
inicializarDatos () ;
}
}
e.Handled = true;

}

/// <summary>
/// Al seleccionado el control se subraya en rojo
/// </summary>
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public void seleccionar ()
{
this.bSeleccionado = true;
this.ellipseTurno.Stroke = Brushes.Red;
this.labelTurno.Foreground = Brushes.Red;
this.rectangleOrden.Stroke = Brushes.Red;
this.labelTipoOrden.Foreground = Brushes.Red;
this.rectangleMiembro.Stroke = Brushes.Red;
this.labelMiembro.Foreground = Brushes.Red;
this.rectangleObservaciones.Stroke = Brushes.Red;
this.labelObservaciones.Foreground = Brushes.Red;

}

/// <summary>
/// Al deseleccionar el control vuelve a su estado original
/// </summary>
public void deseleccionar ()
{

this.bSeleccionado = false;
this.ellipseTurno.Stroke = Brushes.Black;
this.labelTurno.Foreground = Brushes.Black;
this.rectangleOrden.Stroke = Brushes.Black;
this.labelTipoOrden.Foreground = Brushes.Black;
this.rectangleMiembro.Stroke = Brushes.Black;
this.labelMiembro.Foreground = Brushes.Black;
this.rectangleObservaciones.Stroke = Brushes.Black;
this.labelObservaciones.Foreground = Brushes.Black;

13.4.5.4 ControlOrden.xaml

<UserControl x:Class="PleoProg.Interfaz.Controles.ControlOrden"
xmlns="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml/presentation"
xmlns:x="http://schemas.microsoft.com/winfx/2006/xaml"
xmlns:mc="http://schemas.openxmlformats.org/markup-compatibility/2006"
xmlns:d="http://schemas.microsoft.com/expression/blend/2008"
mc:Ignorable="d"
d:DesignHeight="173" d:DesignWidth="173" FontWeight="Normal"

MouseDown="userControl MouseDown" MouseMove="userControl MouseMove"

MouseDoubleClick="userControl MouseDoubleClick" MouseUp="userControl MouseUp">

<Grid Height="173" Width="173">

<Rectangle Height="50" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,23,0,0"
Name="rectangleOrden" Stroke="Black" VerticalAlignment="Top" Width="150"
StrokeThickness="3" Fill="White" />

<Rectangle Height="32" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,71,0,0"
Name="rectangleMiembro" Stroke="Black" VerticalAlignment="Top" Width="150"
StrokeThickness="3" Fill="White" />

<Rectangle Height="65" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,98,0,0"
Name="rectangleObservaciones" Stroke="Black" VerticalAlignment="Top" Width="150"
StrokeThickness="3" Fill="White" />

<Ellipse Height="42" HorizontalAlignment="Center" Margin="0" Name="ellipseTurno"
Stroke="Black" VerticalAlignment="Top" Width="42" StrokeThickness="5" Fill="White" />

<Label Height="42" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,0,0,0"
Name="labelTurno" VerticalAlignment="Top" Width="42" VerticalContentAlignment="Center"
HorizontalContentAlignment="Center" FontStyle="Normal" FontWeight="Black"
Background="{x:Null}" Foreground="Black" />

<Label Height="27" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,38,0,0"
Name="labelTipoOrden" VerticalAlignment="Top" Width="130"
HorizontalContentAlignment="Center" VerticalContentAlignment="Bottom"
FontWeight="Medium" FontSize="13" Background="{x:Null}" />

<Label Height="65" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,98,0,0"
Name="labelObservaciones" VerticalAlignment="Top" Width="150" BorderThickness="3"
Background="{x:Null}" VerticalContentAlignment="Center" />

<Label Height="30" HorizontalAlignment="Center" Margin="0,71,0,0"
Name="labelMiembro" VerticalAlignment="Top" Width="150" BorderThickness="3"
VerticalContentAlignment="Center" HorizontalContentAlignment="Center"
FontWeight="Medium" Background="{x:Null}" />

</Grid>

</UserControl>
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13.4.6 PleoProg.Estructuras
13.4.6.1 Evento.cs
using System;
using System.Collections.Generic;
using System.Ling;
using System.Text;
namespace PleoProg.Estructuras
{
/// <summary>
/// Clase que almacena un evento
/// </summary>
[Serializable]
public class Evento
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase EVento.
/// </summary>
/// <param name="iId">ID del evento</param>
public Evento (int 1iId)
{
this.iId = iId;
}
/// <summary>
/// Constructor de la clase Evento. ID por defecto -1
/// </summary>
public Evento() { iId = -1; }
/// <summary>
/// Id. del evento, indica el tipo de evento
/// </summary>
public int iId
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Compara dos Eventos para determinar si son iguales
/// </summary>
/// <param name="evento">Evento con el que comparar</param>
/// <returns>true, si son iguales</returns>
public override bool Equals (Object evento)
{
Evento ev = (Evento)evento;
if (ev.iId == this.iId)
return true;
return false;
}
}
}
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13.4.6.2 Util.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

namespace PleoProg.Datos
{
static class Util
{ 2
// Ordenes
// Movimientos
public const int movHombroDerecho

= 0;
public const int movCodoDerecho = 1;

public const int movHombroIzgquierdo = 2;
public const int movCodoIzquierdo = 3;
public const int movCaderalzgquierda = 4

public const int movRodillaIzquierda = 5;
public const int movCaderaDerecha = 6;
public const int movRodillaDerecha = 7;
public const int movTorso = 8;

public const int movColaHorizontal = 9;
public const int movColaVertical = 10;
public const int movCuelloHorizontal = 11;
public const int movCuelloVertical = 12;
public const int movOjos = 13;

public const int posNeutra = 99;

// Otras ordenes

public const int capturaFoto = 101;

public const int capturaSonido = 102;
public const int repSonido = 103;

public const int tiempoEspera = 104;

// Eventos
// Inicio

public const int eventoStart = 0;
// Boton Wake Up
public const int eventoWakeUp = 1;

// Tactciles

public const int eventoTactilCabeza = 2;
public const int eventoTactilMenton= 3;
public const int eventoTactilEspalda = 4;
public const int eventoTactilCuello = 5;

public const int eventoTactilExtremidadDelanteraDerecha = 6;
public const int eventoTactilExtremidadDelanteralzquierda =
public const int eventoTactilExtremidadTraseraDerecha = 8;

public const int eventoTactilExtremidadTraseralzquierda =

7;
9;

// Interruptores

public const int eventoInterruptorExtremidadDelanteraDerecha = 10;
public const int eventolInterruptorExtremidadDelanteralzquierda = 11;
public const int eventolInterruptorExtremidadTraseraDerecha = 12;
public const int eventoInterruptorExtremidadTraseralzquierda = 13;

// Otros eventos

public const int eventoObstaculo = 14;
public const int eventoFilo = 15;
public const int eventoSonido = 16;
public const int eventoPosado = 17;
public const int eventoAgitado = 18;

public const int eventoAbuso = 19;

public const int eventoAlzado = 20;
public const int eventoObjetoBoca = 21;
public const int eventoVariacionLuz = 22;
public const int eventoOtroPleo = 23;

// Constantes medidas Control Evento
public const int anchoControlEvento = 130;
public const int altoControlEvento = 130;
// Constantes medidas Control Orden
public const int anchoControlOrden = 175;
public const int altoControlOrden = 175;
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/// <summary>
/// Devuelve una cadena con el evento que coincide con el céddigo que se la pasa
/// </summary>
/// <param name="iIdEvento"></param>
/// <returns></returns>
public static string getNombreEvento (int iIdEvento)
{
string newEvento = null;
switch (iIdEvento)
{

case Util.eventoStart:

newEvento = "ENCENDIDO";
break;

case Util.eventoWakeUp:
newEvento = "BOTON WAKE UP";
break;

case Util.eventoTactilCabeza:
newEvento = "ACARICIAR CABEZA";
break;

case Util.eventoTactilMenton:
newEvento = "ACARICIAR MENTON";
break;

case Util.eventoTactilEspalda:
newkEvento = "ACARICIAR ESPALDA";
break;

case Util.eventoTactilCuello:
newEvento = "ACARICIAR CUELLO";
break;

case Util.eventoTactilExtremidadDelanteraDerecha:
newEvento = "ACARICIAR PATA DELANTERA DERECHA";
break;

case Util.eventoTactilExtremidadDelanteralzquierda:
newEvento = "ACARICIAR PATA DELANTERA IZQUIERDA";
break;

case Util.eventoTactilExtremidadTraseraDerecha:
newEvento = "ACARICIAR PATA TRASERA DERECHA";
break;

case Util.eventoTactilExtremidadTraseralzquierda:
newEvento = "ACARICIAR PATA TRASERA IZQUIERDA";
break;

case Util.eventoInterruptorExtremidadDelanteraDerecha:
newEvento = "INTERRUPTOR PATA DELANTERA DERECHA";
break;

case Util.eventoInterruptorExtremidadDelanteralzquierda:
newEvento = "INTERRUPTOR PATA DELANTERA IZQUIERDA";
break;

case Util.eventoInterruptorExtremidadTraseraDerecha:
newEvento = "INTERRUPTOR PATA TRASERA DERECHA";
break;

case Util.eventoInterruptorExtremidadTraseralzquierda:
newEvento = "INTERRUPTOR PATA TRASERA IZQUIERDA";
break;

case Util.eventoObstaculo:
newEvento = "OBSTACULO";
break;

case Util.eventoFilo:
newEvento = "FILO";
break;

case Util.eventoSonido:
newEvento = "SONIDO";
break;

case Util.eventoPosado:
newEvento = "POSADO";
break;

case Util.eventoAgitado:
newEvento = "AGITADO";
break;

case Util.eventoAbuso:
newEvento = "ABUSO";
break;

case Util.eventoAlzado:
newEvento = "ALZADO";
break;

case Util.eventoObjetoBoca:
newEvento = "OBJETO EN LA BOCA";
break;

case Util.eventoVariacionLuz:
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newEvento = "VARIACION DE LUZ";
break;
case Util.eventoOtroPleo:
newEvento = "OTRO PLEO";
break;
}
return newEvento;
}
/// <summary>
/// Devuelve una cadena con el nombre del evento utilizado por el compilador de
Pleo
/17 ummary>
/// <param name="iIdEvento"></param>
/// <returns></returns>

public static string getNombreEventoCompiladorPleo (int iIdEvento)
{

string newEvento = null;

switch (iIdEvento)

{

case Util.eventoWakeUp:

newEvento = "SENSOR WAKEUP";
break;
case Util.eventoTactilCabeza:
newEvento = "SENSOR HEAD";
break;
case Util.eventoTactilMenton:
newEvento = "SENSOR CHIN";
break;
case Util.eventoTactilEspalda:
newEvento = "SENSOR TAIL";
break;
case Util.eventoTactilCuello:
newEvento = "SENSOR BACK";
break;
case Util.eventoTactilExtremidadDelanteraDerecha:
newEvento = "SENSOR RIGHT ARM";
break;
case Util.eventoTactilExtremidadDelanteralIzquierda:
newEvento = "SENSOR LEFT ARM";
break;
case Util.eventoTactilExtremidadTraseraDerecha:
newEvento = "SENSOR RIGHT LEG";
break;
case Util.eventoTactilExtremidadTraseralzgquierda:
newEvento = "SENSOR LEFT LEG";
break;
case Util.eventoInterruptorExtremidadDelanteraDerecha:
newEvento = "SENSOR FRONT RIGHT";
break;
case Util.eventolInterruptorExtremidadDelanteralzquierda:
newEvento = "SENSOR FRONT LEFT";
break;
case Util.eventolInterruptorExtremidadTraseraDerecha:
newEvento = "SENSOR BACK RIGHT";
break;
case Util.eventoInterruptorExtremidadTraseralzquierda:
newEvento = "SENSOR BACK LEFT";
break;
case Util.eventoObstaculo:
newEvento = "SENSOR OBJECT IN_ FRONT";
break;
case Util.eventoFilo:
newEvento = "SENSOR EDGE_ IN FRONT";
break;
case Util.eventoSonido:
newEvento = "SENSOR SOUND LOUD";
break;
case Util.eventoPosado:
newEvento = "SENSOR PICKED DOWN";
break;
case Util.eventoAgitado:
newEvento = "SENSOR_SHAKE";
break;
case Util.eventoAbuso:
newEvento = "SENSOR_ABUSE";
break;

case Util.eventoAlzado:
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newEvento = "SENSOR PICKED UP";
break;
case Util.eventoObjetoBoca:
newEvento = "SENSOR MOUTH";
break;
case Util.eventoVariacionLuz:
newEvento = "SENSOR LIGHT CHANGE";
break;
case Util.eventoOtroPleo:
newEvento = "SENSOR BEACON";
break;

}

return newEvento;

}

/// <summary>
/// Retorna el nombre del miembro identificado por el id que se le pasa
/// </summary>
///

am name="iMiem

///

~turns></returns>
public static string getNombreMiembro (int iMiembro)
{

string sMiembro = "";

switch (iMiembro)

{

case (Util.movHombroDerecho) :

sMiembro = "HOMBRO DERECHO";
break;

case (Util.movHombroIzquierdo) :
sMiembro = "HOMBRO IZQUIERDO";
break;

case (Util.movRodillaDerecha) :

sMiembro = "RODILLA DERECHA";
break;

case (Util.movRodillaIzquierda) :
sMiembro = "RODILLA IZQUIERDA";
break;

case (Util.movCodoDerecho) :
sMiembro = "CODO DERECHO";
break;

case (Util.movCodoIzquierdo) :
sMiembro = "CODO IZQUIERDO";
break;

case (Util.movCaderaDerecha) :

sMiembro = "CADERA DERECHA";
break;

case (Util.movCaderalzquierda):
sMiembro = "CADERA IZQUIERDA";
break;

case (Util.movTorso):
sMiembro = "TORSO";
break;

case (Util.movColaHorizontal) :

sMiembro = "COLA HORIZ.";
break;

case (Util.movColaVertical):
sMiembro = "COLA VERT.";
break;

case (Util.movCuelloHorizontal) :

sMiembro = "CUELLO HORIZ.";
break;

case (Util.movCuelloVertical):
sMiembro = "CUELLO VERT.";
break;

case (Util.movOjos):
sMiembro = "0OJOS";
break;
}

return sMiembro;
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/// <summary>
/// Devuelve un cédigo que se corresponde con la cadena que se inserte
/// </summary>
/// <param name="sEvento"></param>
/// <returns></returns>
public static int getCodigoEvento (string sEvento)
{
if (sEvento.CompareTo ("ENCENDIDO") == 0)

return Util.eventoStart;

if (sEvento.CompareTo ("BOTON WAKE UP") == 0)
return Util.eventoWakeUp;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR CABEZA") == 0)
return Util.eventoTactilCabeza;
if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR MENTON") == 0)

return Util.eventoTactilMenton;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR ESPALDA") == 0)
return Util.eventoTactilEspalda;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR CUELLO") == 0)

return Util.eventoTactilCuello;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR PATA DELANTERA DERECHA") == 0)
return Util.eventoTactilExtremidadDelanteraDerecha;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR PATA DELANTERA IZQUIERDA") == 0)

return Util.eventoTactilExtremidadDelanteralzquierda;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR PATA TRASERA DERECHA") == 0)
return Util.eventoTactilExtremidadTraseraDerecha;

if (sEvento.CompareTo ("ACARICIAR PATA TRASERA IZQUIERDA") == 0)
return Util.eventoTactilExtremidadTraseralzquierda;
if (sEvento.CompareTo ("INTERRUPTOR PATA DELANTERA DERECHA") == 0)

return Util.eventoInterruptorExtremidadDelanteraDerecha;

if (sEvento.CompareTo ("INTERRUPTOR PATA DELANTERA IZQUIERDA") == 0)
return Util.eventoInterruptorExtremidadDelanteralIzquierda;

if (sEvento.CompareTo ("INTERRUPTOR PATA TRASERA DERECHA") == 0)
return Util.eventoInterruptorExtremidadTraseraDerecha;

if (sEvento.CompareTo ("INTERRUPTOR PATA TRASERA IZQUIERDA") == 0)
return Util.eventoInterruptorExtremidadTraseralzquierda;

if (sEvento.CompareTo ("OBSTACULO") == 0)

return Util.eventoObstaculo;

if (sEvento.CompareTo ("FILO") == 0)
return Util.eventoFilo;

if (sEvento.CompareTo ("SONIDO") == 0)
return Util.eventoSonido;

if (sEvento.CompareTo ("POSADO") == 0)
return Util.eventoPosado;

if (sEvento.CompareTo ("AGITADO") == 0)

return Util.eventoAgitado;

if (sEvento.CompareTo ("ABUSO") == 0)
return Util.eventoAbuso;

if (sEvento.CompareTo ("ALZADO") == 0)
return Util.eventoAlzado;

if (sEvento.CompareTo ("OBJETO EN LA BOCA") == 0)
return Util.eventoObjetoBoca;

if (sEvento.CompareTo ("VARIACION DE LUZ") == 0)
return Util.eventoVariacionLuz;

if (sEvento.CompareTo ("OTRO PLEO") == 0)
return Util.eventoOtroPleo;
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return -1;

13.4.7 PleoProg.Estructuras.Ordenes

13.4.7.1 Orden.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras
{
/// <summary>
/// Clase Orden de la que heredan las demas ordenes
/// </summary>
[Serializable]
public abstract class Orden

/// <summary>
/// Constructor de la clase Orden
/// </summary>
ram name="iId">ID de la Orden</param>
/// <param name="iTurno">Turno de la Orden</param>
public Orden(int iId, int iTurno)

{

this.iId = 1iId;
this.iTurno = iTurno;

}

/// <summary>
/// Turno de la orden
/// </summary>
public int iTurno
{
get;
set;

/// <summary>
/// Id de la orden
/// </summary>
public int iId
{

get;

protected set;

/// <summary>

/// Comprueba si una Orden es igual a la actual

/// </summary>

/// <param name="o0">Orden con la que comparar</param>
/// <returns>true, si es la misma orden</returns>
public override bool Equals (Object o)

{

Orden orden = (Orden)o;

if (orden.iId == this.iId)
return true;

return false;

}

/// <summary>

/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cdéddigo XML correspondiente a
la orden

/// </summary>

/7

/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribira</param>
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public abstract void toXML(StreamWriter sW);

13.4.7.2 Capturalmagen.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras
{

/// <summary>

/// Clase de la orden Capturalmagen
/// </summary>
[Serializable]
public class Capturalmagen : Orden
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase.
/// </summary>
/// <param name="iId">ID de la orden</param>
/// <param name="iTurno">Turno de la orden</param>
/// <param name="sNombreArchivo">Nombre del archivo de imagen a guardar</param>
public CapturaImagen (int iId, int iTurno, string sNombreArchivo) : base(iId,
iTurno)

this.sNombreArchivo = sNombreArchivo;

/// <summary>
/// Nombre del archivo que se le dard a la imagen tomada
/// </summary>
public string sNombreArchivo
{
get;
set;

/// <summary>

/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cddigo XML correspondiente a
la orden

/// </summary>

/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>

public override void toXML(StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>") ;

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Captura Imagen</Tipo>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + this.iId + "</Id>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + this.iTurno + "</Turno>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Nombre>" + this.sNombreArchivo + "</Nombre>");
sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>") ;
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13.4.7.3 CapturaSonido.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras
{
/// <summary>
/// Clase de la orden CapturaSonido
/// </summary>
[Serializable]
public class CapturaSonido : Orden
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase CapturaSonido
/// </summary>
/17 ram name="1iId">ID de la orden</param>
/17 ram name="iTurno">Turno de la orden</param>
ram name="sNombreArchivo">Nombre del archivo de sonido que se
guardaréa</param>
/// <param name="iSegundos">Duaracién de la grabacién</param>
public CapturaSonido (int iId, int iTurno, string sNombreArchivo, int iSegundos)
base (iId, iTurno)

{

this.sNombreArchivo = sNombreArchivo;
this.iSegundos = iSegundos;
}

/// <summary>

/// Nombre del archivo que se almacenaré
/// </summary>
public string sNombreArchivo
{
get;
set;

}

/// <summary>
/// Duracién del archivo que se almacenara
/// </summary>
public int iSegundos
{
get;
set;

}

/// <summary>

/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cddigo XML correspondiente a
la orden
/// </summary>
/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribiré la informacidén</param>
public override void toXML (StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>") ;

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Captura Sonido</Tipo>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + this.iId + "</Id>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + this.iTurno + "</Turno>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Nombre>" + this.sNombreArchivo + "</Nombre>") ;
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tiempo>" + this.iSegundos + "</Tiempo>");
sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>");
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13.4.7.4 Espera.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras
{
/// <summary>
/// Clase de la orden Espera
/// </summary>
[Serializable]
public class Espera : Orden
{
/// <summary>
/// Constructor de la clase Espera
/// </summary>
/// <param name="iId">ID de la Orden</param>
/// <param name="iTurno">Turno de la Orden</param>
/// <param name="iEspera">Tiempo, en segundos, de espera</param>
public Espera(int iId, int iTurno, int iEspera)
base (iId, iTurno)
{

this.iEspera = iEspera;

/// <summary>
/// Tiempo de espera
/// </summary>
public int iEspera
{

get;

set;

/// <summary>
/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cbéddigo XML correspondiente a

la orden
/// </st

mmary>
/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>
public override void toXML (StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>") ;

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Espera</Tipo>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + 1iId + "</Id>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + iTurno + "</Turno>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tiempo>" + iEspera + "</Tiempo>");
sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>");

13.4.7.5 Motion.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras
{
/// <summary>
/// Clase de la orden Animacidn
/// </summary>
[Serializable]
class Motion : Orden
{
public Motion(int iId, int iTurno, string sRutaAnimacion) : base(iId, iTurno)

{
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la orden

this.sRutaAnimacion = sRutaAnimacion;

/// <summary>

/// Ruta del archivo .csv que se ejecutaréd
/// </summary>
public string sRutaAnimacion
{
get;
set;

/// <summary>
/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cdédigo XML correspondiente a

/// </summary>
/17 ram name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>

public override void toXML (StreamWriter sW)

{

sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Motion</Tipo>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + 1iId + "</Id>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + iTurno + "</Turno>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Ruta>" + sRutaAnimacion + "</Ruta>");
(

sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>") ;

13.4.7.6 Movimiento.cs

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.Ling;

using System.Text;

using System.IO;

namespace PleoProg.Estructuras

{

iRepeticiones, int iMiembro, bool bRepetitivo)

/// <summary>

/// Clase de la orden Movimiento

/// </summary>

[Serializable]

public class Movimiento : Orden

{
/// <summary>
/// Constructor de la clase Movimiento.
/// </summary>

/// <param name="uId">ID de la Orden</param>

/17 ram name="uTurno">Turno de la Orden</param>

17/ ram name="iGradosInicio">Grados de inicio del movimiento</param>
/77 ram name="iGradosFin">Grados de fin del movimiento</param>

/17 1es">Numero de repeticiones</param>

/17 ram name="iMiembro">Miembro a mover</param>

/// <param name="bRepetitivo">true, si es un movimiento repetitivo</param>
public Movimiento (int uId, int uTurno, int iGradosInicio, int iGradosFin, int

base (ulId, uTurno)

{

this.iMiembro = iMiembro;

this.iGradosInicio = iGradosInicio;
this.iGradosFin = iGradosFin;

this.bRepetitivo = bRepetitivo;
this.iRepeticiones = iRepeticiones;

/// <summary>

/// Entero que identifica el miembro a mover
/// </summary>

public int iMiembro

{
get;
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set;
}

/// <summary>

/// Grados de inicio de movimiento
/// </summary>
public int iGradosInicio
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Grados de fin de movimiento
/// </summary>
public int iGradosFin
{
get;
set;
}
/// <summary>
/// Numero de repeticiones
/// </summary>
public int iRepeticiones
{
get;
set;

/// <summary>
/// Indica si se trata de un movimiento repetitivo
/// </summary>
public bool bRepetitivo
{
get;
set;

/// <summary>
/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cddigo XML correspondiente a
la orden
/// </summary>
/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>
public override void toXML(StreamWriter sW)
{
sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + iId + "</Id>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + iTurno + "</Turno>");

if (bRepetitivo == true)

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Movimiento Repetitivo</Tipo>");
else

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Movimiento Unico</Tipo>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Miembro>" + iMiembro + "</Miembro>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<AnguloFin>" + iGradosFin + "</AnguloFin>");

if (bRepetitivo == true)
{
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<AnguloInicio>" + iGradosInicio +
"</AnguloInicio>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Repeticiones>" + iRepeticiones +
"</Repeticiones>");
}
sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>");
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13.4.7.7 Neutro.cs

using
using
using
using
using

System
System
System
System
System

;
.Collections.Generic;
.Ling;

.Text;

.I0;

namespace PleoProg.Estructuras

{

///
s

<summary>

/// Clase de la orden posicién neutra
/// </summary>

[Serializable]

class Neutro : Orden

{

///
/)
5/

/)
L/

///
///

publ

,/’ ,/’ ,/’
,/’ ,/’ ,/’

la orden

/17
///
publ
{

<summary>
Constructor de la clase Neutro
</summary>

<param name="iId">ID de la orden</param>
<param name="iTurno">Turno de la orden</param>
ic Neutro(int iId, int iTurno) : base(iId, iTurno) { }

<summary>
Escribe en el flujo que se le pase un trozo de cddigo XML correspondiente a

</summary>
<param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacién</param>

ic override void toXML (StreamWriter sW)

sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>");

sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Neutro</Tipo>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + 1iId + "</Id>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + iTurno + "</Turno>");
(

sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>");

13.4.7.8 ReproducirSonido.cs

using
using
using
using
using

System;

System
System
System
System

.Collections.Generic;
.Ling;

.Text;

.I0;

namespace PleoProg.Estructuras

{

// // //

/// Clas
11 e Jan
avavs </su
[Serializable]

class ReproducirSonido : Orden

{

/)
avavs
/7
/77
///
/7
///
/7
///

/7
/7

/77

<summary>

e de la orden ReproducirSonido
mmary>

<summary>
Constructor de la clase ReproducirSonido
</summary>
param name="1Id">ID de la orden</param>
ram name="iTurno">Turno de la Orden</param>
param name="sRutaArchivo">Ruta del archivo que se reproducira</param>

<

public ReproducirSonido(int iId, int iTurno, string sRutaArchivo) : base (iId,

iTurno)

{

}

///

/7
/7

/77

/7
/ /7

this.sRutaArchivo = sRutaArchivo;

<summary>
Ruta del archivo que se reproducira
</summary>

public string sRutaArchivo

{

get;
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}
/// <summary>
/// Escribe en el flujo que se le pase un trozo de céddigo XML correspondiente a
la orden

/// </summary>
/// <param name="sW">StreamWriter donde se escribird la informacidén</param>
public override void toXML(StreamWriter sW)
{
sW.WriteLine ("\t\t\t<Orden>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Tipo>Reproducir Sonido</Tipo>") ;
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Id>" + 1Id + "</Id>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Turno>" + iTurno + "</Turno>");
sW.WriteLine ("\t\t\t\t<Ruta>" + sRutaArchivo + "</Ruta>");
sW.WriteLine ("\t\t\t</Orden>");
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