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RESUMEN.

Con la culminacién de la presente documentacion se generaron algunos de los artefactos
ingenieriles que propone la Metodologia Open Up para las etapas de Analisis y Disefio, de los
mismos se identificaron 12 requisitos funcionales y 5 categorias de los requisitos no

funcionales.

Se identificaron ademas 12 casos de uso de los cuales 10 son criticos realizandole sus
respectivos diagramas de secuencias, se realiz6 ademas el diagrama de paquetes explicando
en el mismo la relacion entre las clases y sus interacciones mediante los patrones de disefio
GRASP y GoF.

La relacion de los resultados obtenidos se mostr6 a través de las Matrices de Trazabilidad la
cuales se representaron siguiendo un orden légico de Requisitos Funcionales vs Casos de Uso,
Casos de Uso vs Diagramas de Secuencias, Diagramas de Secuencias vs Clases del Disefio y
por ultimo entre las Clases del Disefio y los Paquetes de Implementacion, para luego hacer una
representacion de las mismas en el Arbol de Trazabilidad.

Se expone ademas una recopilacion de informaciones, como resultado de las diversas
bibliografias que se consultaron, donde se muestra el comportamiento de la aplicacién de una

Ingenieria Inversa a un software.
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E futuro de nuestra [patria tiene que ser necesariamente, un futuro de

hombres de ciencia. ..

Fidel Castro.
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INTRODUCCION

Segun ha ido avanzando la ciencia y la tecnologia, el hombre ha tenido entre sus principales
objetivos, lograr que las maquinas piensen igual que el ser humano, o al menos tratar tal

situacion.

Hoy en dia el uso de los Videojuegos, ha posibilitado de una forma recreativa ensefiarle al
mundo lo que una maquina con un cédigo adecuado es capaz de hacer. Desde hace tiempo los
Videojuegos han influido en las vidas de las personas, haciendo asi que se sientan
identificados con los diversos personajes que fueron creados, con el proposito de darle vida a

un juego.

Muchas empresas de software han sacado a los mercados nuevos Videojuegos tanto en
consola de Ultima generacion, como para computadoras, los que a nivel grafico son increibles,
pero el modo del juego, 0 sea la tecnologia que rige el comportamiento de sus jugadores no ha

estado sujeto a muchos cambios.

Actualmente muchos de los Videojuegos son creados para ensefiar diversas tematicas en
diversas escuelas de una forma mas divertida. Desde el 2008 en la Universidad de las
Ciencias Informéticas se ha fortalecido la realizaciébn de juegos electronicos, y algunos
proyectos que se intentaban realizar ya estdn agrupados en areas tematicas, segun la
arquitectura base de los mismos, lo que ha permitido enfocarlos en un modelo de produccion

orientado a lineas de productos de software.

En la Facultad 5 de dicha Universidad, han surgido varios proyectos de Investigacion y
Desarrollo que se dedican al tema de los Videojuegos. Después del surgimiento del Area
Tematica de Videojuegos y su reconfiguracién surge la idea de crear juegos con la
colaboracion directa del ICAIC, para llevar al ambito de los juegos, algunas de las series de

animados mas populares.

El primer juego basado en dibujos animados concluido, fue Fernanda, premio en juegos de
habilidad en el primer taller nacional del Videojuegos celebrado en el 2009 por la direccion
nacional de los joven club de computacion y electronica del pais; se inicia otro sobre El Capitan
Plin, y tienen en proyecto otro Video Juego acerca de Elpidio Valdés, con el respaldo de Juan

Padron.



Préoximamente se realizara un estudio sobre realizar un convenio con Venezuela en el cual se
realizara un juego 3D donde su objetivo principal serd representar los hechos histoéricos de

dicho pais.

Con el tiempo se ha logrado adquirir experiencia en la creacién Videojuegos y se desarrollo
una herramienta para la realizacién de nuevos Videojuegos, con el objetivo de ahorrarle tiempo
en implementacion y estructura del juego, que significaria centrarse solamente en la
programacion especifica del juego. Game Tools 2D (GT2D) es un framework desarrollado en
C++ para la rapida implementacién de videojuegos 2D que funciona como un motor de juegos
estandar. Posee ademas un gestor de estados (maquina de estado) para la implementacion de
los niveles o pantallas del juego y un prototipo de estado genérico mediante el cual se acelera

notablemente la integracion final del proyecto.

El sonido y los efectos basicos como el paneo y cambio de frecuencia también son faciles de
manipular utilizando el gestor de sonidos que viene integrado con el ndcleo de la herramienta.
Posee un paquete de componentes de interfaz de usuario que es béasico pero que ira
incrementandose a medida que iteren las nuevas versiones; por el momento es muy sencillo
crear botones, dialogos personalizados, imprimir textos completamente ajustables y
personalizados, cuadros de textos, cuadros de chequeo, listas de elementos, barras de

progreso, marcos, punteros animados y algunos otros que son comunes en el trabajo cotidiano.

El framework cuenta con un editor grafico que permite pintar las colisiones directamente sobre
los objetos y el nucleo de la herramienta interpreta esta informacion y la genera en tiempo de
ejecucion para obtener colisiones precisas y faciles de editar. El gestor de animacién se ha
implementado para brindar el maximo rendimiento y la mayor facilidad, se puede incluso
sustituir los fotogramas en tiempo real de manera parcial o total, todo de forma totalmente
transparente al programador. Posee ademas, algunos editores auxiliares para hacer el trabajo

mas facil y eficiente como son el editor de mapa y editor de animaciones.

La herramienta fue desarrollada por programadores con métodos de prueba y error, sin aplicar
en ningdn momento alguna metodologia para desarrollar los artefactos ingenieriles
correspondientes hasta las etapas de andlisis y disefio del software. Al no contarse con esta
informacion no se conoce como es que funciona internamente esta herramienta,

desconociendo asi sus funcionalidades provocada por la falta de documentacion del sistema.



Posteriormente el equipo de desarrollo del Motor se dispersé, unido a esto la ausencia de
alguna documentacién del sistema, trajo como consecuencia la falta de conocimiento sobre el
disefio y las funcionalidades de la herramienta, lo que produjo que los usuarios actuales del
mismo no tuviesen ninguna guia que les indicara cuales eran las caracteristicas de dicho
sistema, por ende no ha podido cumplir su objetivo de ahorrarle tiempo al desarrollador. Los
proyectos que hacen uso de esta herramienta estan retrasados esperando la documentacion

de la misma.

De lo expuesto anteriormente se define como problema cientifico: La inexistencia de los

artefactos ingenieriles del Motor GT2D.

La investigacion tiene como objeto de estudio: Proceso de Ingenieria Inversa, teniendo como
campo de accién: Proceso de Ingenieria Inversa para las herramientas de desarrollo de

Videojuegos.

Siendo el objetivo general de esta investigacion: Generar los principales artefactos
ingenieriles correspondientes a la etapa Analisis y Disefio del Motor GT2D, teniendo como
idea a defender de este trabajo sea: Si se realiza la Ingenieria Inversa al Motor GT2D, se
lograra obtener los artefactos ingenieriles de la herramienta, que tributara al correcto uso de la

herramienta.

Para dar cumplimiento al objetivo general y se plantean las siguientes tareas investigativas:

1. Descripcion del proceso de la Ingenieria Inversa para aplicarlo al Motor.

2. Identificacién de herramientas existentes para el desarrollo de los Videojuegos 2D.

3. Caracterizacion del Motor GT2D para aplicar el proceso de la Ingenieria Inversa.

4. Seleccion de Metodologia para realizar la Ingenieria Inversa del Motor de Juego.

5. Restructuracion del cédigo fuente del Motor como punto de partida para el proceso

de Ingenieria Inversa.

6. Definicion de los artefactos ingenieriles correspondientes a las etapas de Andlisis y

Disefio de la metodologia seleccionada.



7. Validacion de la propuesta mediante las Matrices de Trazabilidad.

Para la realizacion de la investigacion se utilizardn varios métodos y técnicas en la busqueda

y procesamiento de la informacién como son:

A nivel tedrico:

e Analisis histérico-ldgico: Para conocer, con mayor profundidad los antecedentes y
las tendencias actuales referidas al desarrollo de los Videojuegos y el proceso de
Ingenieria Inversa en aplicaciones de este tipo, conociendo asi la trayectoria histérica
gue tiene a través de su origen y las herramientas para el desarrollo del tema.

A nivel empirico:

e Entrevista: Para obtener informacion a partir de conversaciones planificadas con los
encargados de la realizacion del Motor y con los que tienen conocimientos acerca de

como aplicar una Ingenieria Inversa.

Este trabajo esta estructurado de la siguiente forma: resumen, introduccion, tres capitulos de
contenido, conclusiones, recomendaciones, referencias bibliogréaficas, bibliografia consultada y

anexos.

A continuacioén se describen los elementos mas importantes identificados durante la confeccién

del cuerpo del documento de la presente investigacion:



CAPITULO 1: FUNDAMENTACION TEORICA.

En este capitulo se pretende plasmar los conceptos fundamentales sobre Ingenieria Inversa, se
realizara un estudio sobre las herramientas que existen similares al Motor para asi poder
compararla en cuanto a funcionalidad. Se realizar4 ademas un estudio sobre las metodologias

para realizar software para asi seleccionar la mas conveniente para el presente trabajo.
CAPITULO 2: ANALISIS DEL SISTEMA.

En este capitulo segun lo que expone la etapa de andlisis en la metodologia de Open Up se
extraeran los requisitos funcionales y no funcionales, asi como los Casos de Uso con las

respectivas descripciones a los Casos de Usos que son arquitectonicamente significativos.
CAPITULO 3: DISENO DEL SISTEMA.

En esta etapa de disefio segun lo que propone la metodologia de Open Up se extraeran los
Diagramas de Secuencias y el Diagrama de Clase organizados por paquetes seguln su
funcionalidad, ademas de que se realizaran las matrices de Trazabilidad con su

correspondiente arbol de trazabilidad como una forma de validacion a la informacién generada.



Capitulo 1

Fundamentacion Teodrica



CAPITULO 1. FUNDAMENTACION TEORICA

Introduccion

En este capitulo se estudiara el proceso de la Ingenieria Inversa para buscar la mejor forma de
aplicarla al codigo del Motor, se abundaran definiciones importantes que se deben de tener en
cuenta para entender de lo que se esta hablando en el documento y se realizar4 un estudio de
algunas de las Metodologias &giles para asi seleccionar la mas Optima para la presente tesis,

ademds de elegir lenguajes y herramientas para el desarrollo de la tesis.



CAPITULO 1. FUNDAMENTACION TEORICA

1.1- Ingenieria Inversa.
1.1.1- Definicion.

La Ingenieria Inversa (IV) del software es el proceso consistente en analizar un programa, en
un esfuerzo por crear una representacién del mismo con un nivel de abstraccion mas elevado
gue el cédigo fuente, ademas de que es el proceso de recuperacion de disefio del sistema. Las
herramientas de IV extraen informacion acerca de los datos, arquitectura y disefio de

procedimientos de un programa ya existente. Ver anexos figura 1.

Los objetivos que persigue la IV son de menor a mayor nivel de abstracciéon, como son la
representacion de disefios de procedimientos, la obtencién de la informacién de las estructuras
de datos que contienen los sistemas, la extracciéon de los modelos de flujos de datos y de

control y por ultimo la extraccion de los modelos de entidades y de relaciones.

Segun va aumentando la abstraccion va aumentando la complejidad del trabajo, asi como la
necesidad de comprension de la aplicacion. [1]

1.1.2- Relacion entre reingenieria vs Ingenieria Inversa.
Reingenieria:

Es la evaluacion y la modificacién de un sistema objeto que se va a reconstruir de una forma
diferente; este proceso se acompafia de una combinacién de subprocesos tales como la
Ingenieria Inversa, la reestructuracion, la redocumentacion y la ingenieria avanzada. Ver

anexos figura 18. [2]
Ingenieria Inversa:

Es utilizada en el campo de reingenieria para generar nueva informacion obtenida del mismo

software, asi como abstracciones sintetizadas o generadas por diferentes formas de datos.

También es utilizada para pasar de una codificacion de entrada o de una traslacion del cédigo

fuente, a otro lenguaje u otra herramienta que preserve las funcionalidades del sistema.



CAPITULO 1. FUNDAMENTACION TEORICA

1.1.3- Aplicacion de la Ingenieria Inversa en la Informatica.

En el campo de la informatica, la Ingenieria Inversa esta empezando a cobrar una gran
importancia por la necesidad de tener que mantener o improvisar software y sistemas de

informacion.

A la vez la Ingenieria Inversa proporciona un significado sistematico acerca del disefio de
procesos de un sistema, tanto légico como fisico. Fomenta en los estudiantes el interés hacia el
disefio de aplicaciones mas complejas, explora nuevas rutas para la produccion y evolucién de

nuevos productos y apoya el redisefio del producto. [1]
1.1.4- Pasos propuestos para realizar una Ingenieria Inversa.

La IV hasta el momento, no propone ninguna metodologia, pero si se han utilizado unas series

de pasos para la realizacion de la misma [2]:
Paso 1:

Establecer una descripcion clara de los procesos, desarrollar una hipétesis acerca de las
caracteristicas y principios de los sistemas y generar una hipétesis refinada de una

descomposicién funcional del sistema.
Paso 2:

Adquirir experiencia del sistema por medio de la realizacion de la diseccién del mismo, para
discutir y comparar, estableciendo de esta forma predicciones, crear estructuras de funciones
refinadas del sistema actual y transformar a ingenieria las especificaciones y sus métricas de
calidad escogiendo todas aquellas aplicaciones, funciones y subsistemas que estaran

involucrados dentro del mismo.
Paso 3:

Modelar y analizar las funciones del sistema a nivel de componentes y subsistemas, identificar
los principios béasicos actuales del sistema y crear un balance entre las relaciones existentes

dentro del sistema.



CAPITULO 1. FUNDAMENTACION TEORICA

1.2. Herramientas existentes similares al Motor GT2D.

Antes de profundizar en las funcionalidades del Motor GT2D se estudiaron algunas de las
herramientas que hasta el momento se encontraron en la web, para realizar una comparacion
con el Motor y asi proponer nuevas funcionalidades, en el anexo 7 hay una tabla donde se
hace esta comparacion donde se evidencia las nuevas funcionalidades que se le pueden

agregar al Motor.

Entre los Motores estan M.U.G.E.N [5], Construct [6], Game Maker [7] y RPG Maker XP [8],

las cuales se describen a continuacion:

RPG Maker XP

Basa su aspecto en dos apartados: edicibn de personajes, escenarios y desarrollo de la
historia. Definiendo los personajes y objetos, asi como su comportamiento en diferentes
situaciones

Aspecto negativo: el sistema de combate por defecto es muy bdasico, aunque a cambio se

pueden disefar los ataques y magias que desee el usuario. Ver Anexo 8.

Algunos juegos creados: Yume Nikki - Secret of Gaya.

Game Maker

Presenta un editor de Sprites, que representan los objetos visibles del juego, incluye una
interfaz de programacion basada en su propio lenguaje (GML). Este lenguaje, al estar
simplificado y orientado al mundo de los videojuegos, es mucho mas facil de aprender que
otros usados a nivel profesional, como C++ 0 Java, y hace posible la creacién de videojuegos
de casi cualquier género. Dispone de dos modos de edicion: uno mas basico, que consiste en
arrastrar y soltar acciones referidas a objetos, y otro mas avanzado para quienes sepan

programar y quieran hacer juegos mas originales y trabajados. Ver Anexo 9.

Algunos juegos creados: Spelunky — Karoshi.

Construct

10
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En este caso se colocan los objetos sobre el escenario y se le adjudican un comportamiento
determinado, creador de videojuegos mas visual, posee compatibilidad con librerias DirectX,
los juegos corren mas fluidos, asi como la propia interfaz. Requiere algo mas de esfuerzo
aprender el lenguaje propio de la aplicacién, aunque los resultados a la larga sean mas

vistosos. Ver Anexo 10.

Algunos juegos creados: Bit Fortress - Embryo

M.U.G.E.N

Este es un Videojuego de lucha con la posibilidad de afiadir cuantos personajes se quieran. Ver
Anexo 11.

Algunos juegos creados: Dragon Ball Z - Naruto

1.3. Caracterizacion de las Metodologias agiles.
1.3.1- Definicion de las metodologias agiles.

Las metodologias &agiles son iterativas. No intentan minimizar los cambios, sino estar
preparados para aceptarlos. Son adaptativas en lugar de repetibles. Priorizan a los individuos
y a las interacciones por sobre los procesos. Incorporan feedback sobre el proceso. Priorizan

la colaboracion con el cliente. [9]
¢Cuando elegir las metodologias agiles?

Para elegir la metodologia agil se tienen que tener en cuenta varios aspectos fundamentales

como son:

Que los requerimientos deben ser poco claros o altamente volatiles, el cliente entiende el
proceso y esta involucrado en el proyecto, se cuenta con profesionales capacitados y
competentes, se tiene canales ricos de comunicacion, el grupo de trabajo no es demasiado

grande (~ 50) y se desea fomentar la mejora continua del proceso. [9]
1.3.2- Metodologias agiles consultadas.

Para poder realizar el presente trabajo se realizaron estudios de las metodologias que se

consideraron adecuadas para la elaboracion de la Ingenieria Inversa.

11
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Extreme Programming (XP)

Es la primera metodologia agil y la que dio conciencia al movimiento actual de metodologias
agiles. Se centra en potenciar las relaciones interpersonales como clave para el éxito en el
desarrollo del software, promoviendo el trabajo en equipo, preocupandose por el aprendizaje de
los programadores, y propiciando un buen clima de trabajo. Se basa en la realimentacion
continua entre el cliente y el equipo de desarrollo. Se define como especialmente adecuada
para proyectos con requisitos imprecisos y muy cambiantes y donde existe un alto riesgo
técnico. El ciclo ideal de XP consiste de seis fases: Exploracion, Planificacion de la Entrega
(Release), Iteraciones, Produccion, Mantenimiento y Muerte del Proyecto. Se diferencia de las
demas metodologias en que tiene un alto nivel de disciplina de las personas que participan en
el proyecto. Constituye la practica de programacion, usualmente orientada a objetos y con un
fuerte uso de patrones de disefio. [10]

Scrum

Define un proceso empirico, iterativo e incremental de desarrollo que intenta obtener ventajas
respecto a los procesos definidos (cascada, espiral, prototipos, etc.) mediante la aceptacién de
las naturales cadtica del desarrollo de software, y el riesgo a niveles aceptables. Método
iterativo e incremental que enfatiza practicas y valores de gestion de proyecto por sobre las
demas disciplinas del desarrollo. Se definen algunos roles y artefactos que contribuyen a tener
un proceso que maximiza el feedback para mitigar cualquier riesgo que pueda presentarse. Se
emplea en entornos que trabajan con requisitos inestables y que requieren rapidez y
flexibilidad. Su intenciéon es la de maximizar la realimentacién sobre el desarrollo pudiendo
corregir problemas y mitigar riesgos de forma temprana. No propone el uso de ninguna practica
de desarrollo en particular; sin embargo, es habitual emplearlo como un framework agil de
administracién de proyectos que puede ser combinado con cualquiera de las metodologias

mencionadas. Suministra un marco de gestién basado en patrones organizacionales. [9]
Crystal

Esta metodologia presenta un enfoque agil, con gran énfasis en la comunicacion, y con cierta
tolerancia que la hace ideal en los casos en que sea inaplicable la disciplina requerida por XP.
Se define como mucho énfasis en la comunicacion y de forma muy liviana en relacion a los
entregables. Maneja iteraciones cortas con feedback frecuente por parte de los

usuarios/clientes, minimizando de esta forma la necesidad de productos intermedios. La familia

12
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Crystal dispone un codigo de color para marcar la complejidad de una metodologia: cuanto mas
oscuro un color, mas “pesado” es el método. El proceso se basa en una exploracion refinada

de los inconvenientes de los modelos clasicos. [9]
Open Up

Preserva la esencia del Proceso Unificado. Desarrollo iterativo e incremental, dirigido por
Casos de Uso. Centrado en la Arguitectura. Sélo lo fundamental estd incluido, sin dejar de ser
completo y extensible (menos de 20 artefactos). Esta pensado para proyectos pequefios. Ciclo
de vida basado en Valor y Riesgo. Planificacion a dos niveles. Integracién Continua.

Arquitectura y Disefio Evolutivo. Vision Compartida. Ver anexos figura 17. [13]
1.4- Seleccién de la Metodologia.

De todas las metodologias estudiadas se escoge Open UP ya que conserva las caracteristicas
esenciales de RUP, que incluyen el desarrollo iterativo, casos de uso y escenarios de
desarrollo de practicas, la gestion de riesgos y enfoque centrado en la arquitectura. La mayoria
de piezas opcionales de RUP han sido excluidas, y muchos elementos han sido fusionados. El
resultado final es un proceso mucho mas sencillo que sigue siendo fiel a los principios RUP
[13].

Constituye un Proceso Unificado de desarrollo de corta duracién, aplicado de manera iterativa e
incremental dentro de un ciclo de vida estructurado en tres capas. Open UP adopta una
pragmatica y &gil filosofia centrado en el proceso colaborativo de desarrollo de software que

puede ser aplicado a una gran variedad de proyectos en diferentes direcciones.

El Open UP es un proceso minimo y suficiente, lo que significa que solo el contenido
fundamental y necesario es incluido. Por lo tanto, no provee lineamientos para todos los
elementos que se manejan en un proyecto, pero tiene los componentes bésicos que pueden
servir de base a procesos especificos. La mayoria de los elementos de Open UP estan
declarados para fomentar el intercambio de informacion entre los equipos de desarrollo y

mantener un entendimiento compartido del proyecto, sus objetivos, alcance y avances.

Open UP en cada iteracion del ciclo de vida, incrementa progresivamente los objetivos de las

iteraciones anteriores afadiendo nuevas funcionalidades a las versiones estables del software
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gue se tiene hasta el momento. Dentro del ciclo de vida tiene 4 fases: Intercepcion,

Elaboracién, Construccién y Transicion [13].

Se propone Open UP por ser un proceso de desarrollo de software completo, ser extensible,
ademas que fue disefiada para un equipo de desarrollo reducido, es &gil, ligera y proporciona
una comprension detallada del proyecto, beneficiando a clientes y desarrolladores sobre
productos a entregar y su formalidad. Se centra en una arquitectura temprana para reducir al

minimo los riesgos y organizar el desarrollo.

1.5- Caracteristicas Fundamentales de Open UP.

Open Up como toda metodologia propone varios artefactos los cuales se mencionaran a
continuacion [13]:

Dominio de Arquitectura:

En este dominio esta presente el Artefacto Cuaderno de Arquitectura, este artefacto
describe la razén de ser, las hip6tesis, la explicacion, y las implicaciones de las decisiones que

se hicieron en la formacion de la arquitectura.

Dominio de Desarrollo:

Contiene varios artefactos que a continuacion se le hace mencion:

Artefacto Aplicacion: Este artefacto genera secuencias de comandos y otros archivos que se

transforman en los sistemas ejecutables.

Artefacto: Construir es una version operativa de un sistema o parte de un sistema que pueda

servir para un subconjunto de las capacidades que se incluird en el producto final.

Artefacto: Prueba para desarrolladores en este caso se valida un aspecto especifico de un
elemento de ejecucion. Este artefacto cubre todos los pasos para validar un aspecto especifico

de un elemento de ejecucion.

Artefacto: Disefio, este artefacto describe la realizacion de la funcionalidad del sistema
necesario y sirve como una abstraccién del cédigo fuente. En €l se describen los elementos

gue componen el sistema implementado.

Dominio Gestién de Proyectos:

14
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Artefacto: Lista de Riesgos, este artefacto es una lista ordenada de los riesgos conocidos
ordenados en orden de importancia y asociadas con la mitigacién o acciones especificas de

contingencia.

Artefacto: Trabajo Lista de articulos, este artefacto contiene una lista de todo el trabajo
programado para ser realizado dentro del proyecto, asi como el trabajo propuesto, que pudiera

afectar el producto en los proyectos de este o futuros.

Artefacto: Plan de Iteracion, los principales objetivos del plan de iteracion son proporcionar el
equipo con un lugar central para obtener informacidn sobre los objetivos de la iteracién, un plan

detallado con las asignaciones de tareas y resultados de la evaluacion.

Artefacto: Plan de proyecto, el propésito de este artefacto es proporcionar un documento
central, donde cualquier miembro del equipo del proyecto puede encontrar la informacion sobre
cémo el proyecto se llevara a cabo.

Dominio de Requisitos:

Artefacto: Glosario, este artefacto define los términos importantes utilizados por el proyecto.

Artefacto: Visiéon, este artefacto define la vista de los actores de la solucion técnica a

desarrollar.

Artefacto: Requisitos de todo el sistema, este artefacto captura los atributos de calidad y las
limitaciones que tienen un ambito de todo el sistema. También recoge los requisitos funcionales

de todo el sistema.

Artefacto: Modelo de Casos de Uso, este artefacto captura un modelo de las funciones

previstas y el medio ambiente del sistema y sirve como un contrato entre el cliente y el equipo.

Artefacto: Caso de Uso, este artefacto captura el comportamiento del sistema para producir

un resultado observable de valor para aquellos que interactian con el sistema.

Dominio de Prueba:

Artefacto: Caso de Prueba, este artefacto es la especificacion de un conjunto de entradas de
prueba, las condiciones de ejecucion, y los resultados esperados que usted identifique a

evaluar un aspecto particular de un escenario.
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Artefacto: Secuencia de comandos de prueba, este artefacto contiene las instrucciones paso

a paso que componen la prueba, lo que permite su ejecucion.

Artefacto: registro de la prueba, el propésito de este artefacto es proporcionar la
comprobacion de que un conjunto de pruebas se ha ejecutado y proporcionar informacion que

se relaciona con el éxito de las pruebas.
1.5.1- Conceptos fundamentales asociados a esta Metodologia.
Requisitos.

Un requisito es una descripcién de una condicion o capacidad que debe cumplir un sistema, ya
sea derivada de una necesidad de usuario identificada, o bien, estipulada en un contrato,

estandar, especificacion u otro documento formalmente impuesto al inicio del proceso [14].

Existen varias definiciones de requisito a nivel mundial, entre las cuales se pueden citar las

siguientes:

¢ Condicién o capacidad que un usuario necesita para poder resolver un problema o
lograr un objetivo.

e Condiciébn o capacidad que debe exhibir 0 poseer un sistema para satisfacer un
contrato, estandar, especificacion, u otra documentacién formalmente impuesta.

¢ Un requisito es simplemente una declaracién abstracta de alto nivel de un servicio que

debe proporcionar el sistema o0 una restriccién de éste.
Clasificacion de Requisitos.
Los requisitos del sistema de software se clasifican en funcionales, no funcionales o del
dominio [14].
Requisitos Funcionales.

Los requisitos funcionales son los que definen las funciones que el sistema serd capaz de
realizar, describen las transformaciones que el sistema realiza sobre las entradas para producir
salidas. Es importante que se describa el ¢Qué? y no el ¢Cémo? se deben hacer esas
transformaciones. Estos requisitos al tiempo que avanza el proyecto de software se convierten

en los algoritmos, la légica y gran parte del cédigo del sistema.
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La especificacidén de requisitos funcionales de un sistema debe ser completa para que todos los
servicios solicitados por el usuario estén definidos, y ser consistente para no tener definiciones

contradictorias [14].

Requisitos no Funcionales.

Los requisitos no funcionales son restricciones de los servicios o funciones ofrecidas
por el sistema. Incluyen restricciones de tiempo, sobre el proceso de desarrollo y
estandares. Se refieren a las propiedades emergentes del sistema como la fiabilidad, el
tiempo de respuesta y la capacidad de almacenamiento. Definen ademas las restricciones del
sistema como la capacidad de los dispositivos de entrada y salida, y las representaciones de
datos que se utilizan en las interfaces del sistema. Pueden especificar el rendimiento del

sistema, la proteccién, la disponibilidad y otras propiedades emergente [14].

Surgen de las necesidades del usuario, debido a las restricciones en el presupuesto, a las
politicas de organizacion, a la necesidad de interoperabilidad con otros sistemas software o
hardware, o a factores externos como regulaciones de seguridad o legislaciones sobre

privacidad.

Este tipo de requisitos tienen que ver con caracteristicas que de una u otra forma puedan
limitar el sistema, como por ejemplo, el rendimiento (en tiempo y espacio), Hardware, interfaces
de usuario, fiabilidad (robustez del sistema, disponibilidad de equipo), mantenimiento,
seguridad, portabilidad, estandares, ambiente. Ademas dependen del volumen de operaciones,
cantidad de usuarios y de las aplicaciones que deben de estar en uso cuando se implemente el

sistema.

Requisitos del Dominio.

Son requisitos que provienen del dominio de aplicacion del sistema y que reflejan las
caracteristicas de ese dominio. Se derivan del dominio de aplicacion mas que de las
necesidades especificas de los usuarios. Incluyen terminologia especializada del dominio o

referencias a conceptos del dominio. Pueden ser requisitos funcionales nuevos, restringir los
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existentes o establecer cdmo se deben ejecutar calculos particulares y ademas pueden ser

requisitos no funcionales.

Los requisitos del dominio son importantes debido a que a menudo reflejan los fundamentos del
dominio de aplicacion. Si estos requisitos no se satisfacen, es imposible hacer que el sistema

trabaje de forma satisfactoria [14].
Casos de Uso.

Consiste en una técnica para especificar el comportamiento de un sistema y permiten
describir la posible secuencia de interacciones entre este y uno o0 mas actores, es una
descripcion de un conjunto de escenarios, cada uno de ellos comenzado con un evento

inicial desde un actor hacia el sistema. Casi la totalidad de los requisitos se pueden expresar

con casos de uso [15].

Se basan en escenarios para la obtencion de requisitos. Actualmente, se han convertido en una
caracteristica fundamental de la notacion UML (Lenguaje unificado de modelado), que se utiliza

para describir modelos de sistemas orientados a objetos.
1.6- Lenguaje y Herramientas utilizadas para el modelado.
Lenguaje Unificado de Modelado (UML).

Es un Lenguaje Unificado de Modelado para la especificacion, visualizacién, construccion y
documentacion de los artefactos de un proceso de desarrollo de software. Fue originalmente
concebido por la industria de la tecnologia y sistemas de informacién. Constituyen un lenguaje
para especificar y no para describir métodos o procesos. Existen 13 tipos diferentes de
diagramas que se pueden categorizar en: Diagramas de Estructura, Diagramas de

Comportamiento y Diagramas de lteracion [16].

Se escogié este lenguaje porque el mismo integra todos los elementos que propone la
metodologia RUP para cubrir el ciclo de vida de un proyecto y como Open Up es una
metodologia que contiene los artefactos ingenieriles mas significativos de RUP este lenguaje

es el mas ideal para el modelado del sistema.
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Herramienta de Modelado: Visual Paradigm.

Visual Paradigm es una Herramienta Case que apoya actividades que tienen lugar a lo largo de

todo el ciclo de vida, incluyendo actividades como la Gestién de Proyectos y la Estimacion [17].

Es una herramienta UML profesional que soporta el ciclo de vida completo de desarrollo de
software: andlisis y disefio orientados a objetos, construccion, pruebas y despliegue.
Proporciona abundantes tutoriales, demostraciones interactivas y proyectos UML, lo que para
la elaboracion de esta tesis se hace muy adecuada debido a que el trabajo se hace mucho mas

simple.
OSRMT.

Esta herramienta permite crear las dependencias entre los elementos a tracear donde se
especifican las dependencias desde y hacia el elemento. Esta herramienta también permite
visualizar graficamente el impacto de la trazabilidad y se puede generar la Matriz de
Trazabilidad que la misma es mantenida durante todo el ciclo de vida del proyecto manteniendo
informacion sobre los requisitos, sus atributos y dependencias. Por todo lo antes expuesto se

considera esta herramienta como la mas optima para el desarrollo del presente trabajo.
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Conclusiones parciales

Luego de haber culminado el presente capitulo se estudiaron algunas de las metodologias
agiles como son Scrum, XP, Crystal y Open UP, escogiendo esta Ultima como la metodologia la
mas adecuada para aplicarla en el proceso de la Ingenieria Inversa, por su caracteristica de ser
aplicable a proyectos pequefios y que genera menos de 20 artefactos, luego de hacer la
seleccion de metodologia se plasmaron las definiciones que se creyeron importantes para
desarrollar la presente investigacion, exponiéndose el porqué del uso del lenguaje UML y de las

herramientas Visual Parading y OSRMT.
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CAPITULO 2. ANALISIS DFEL SISTEMA.

Introduccioén

El siguiente capitulo se encuentra enfocado al tratamiento de Requisitos y Casos Uso
seleccionando de estos los criticos, para asi realizar la descripcion de ellos y dar paso al

modelado de los diagramas.
Se enfocard ademas, en la representacién del modelo conceptual explicando el funcionamiento

de los conceptos tratados en el mismo, asi como la relacion entre ellos
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2.1- Modelo Conceptual

Un modelo conceptual no es mas que “toda construccién hecha con informacién de una
situacion, idea o fendmeno real, en la cual hayamos resaltado ciertos aspectos de interés al

tiempo que hemos ocultado todo lo demas”. [14]:

Juego: El juego es una actividad que se utiliza para la diversion y el disfrute de los

participantes, en muchas ocasiones, incluso como herramienta educativa.

Imagen: Una imagen éptica es una figura formada por el conjunto de puntos donde convergen
los rayos que provienen de fuentes puntuales del objeto tras su interaccion con el sistema

optico.

Superficie: Aspecto externo de algo. Magnitud que expresa la extension de un cuerpo en dos

dimensiones, largo y ancho.

Animacién: Procedimiento de disefiar los movimientos de los personajes o de los objetos y

elementos.

Colision: Choque de dos cuerpos.

Entidad: Lo que constituye la esencia o la forma de una cosa.

Camara: Aparato portétil que registra imagenes y sonidos y los reproduce.

Luz: Agente fisico que hace visibles los objetos.
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Figura 2.1 Modelo Conceptual.
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2.2- Proceso de Captura de Requisitos.

CAPITULO 2. ANALISIS DEL SISTEMA.

En el estudio del sistema se identificaron 12 requisitos funcionales y 3 requisitos no

funcionales:

Requisitos Funcionales

Requisitos No Funcionales

RF1: Cargar juego. RnF: Restricciones de disefio.
RF2: Cargar Superficie. RnF: Interfaz.
RF3: Obtener Colisiones. RnF: Usabilidad.

RF4:

Gestionar Animacion.

RnF: Soporte.

RF5:

Gestionar Entidades.

RnF: Requisitos Legales.

RF6:

Cargar Luces.

RF7:

Cargar Imagen.

RF8 Posicionar Camara.

RF9:

Cargar Animacion.

RF10: Cargar Entidad.

RF11: Gestionar Superficie.

RF12: Gestionar Imagen.

2.2.1- Requisitos Funcionales del Motor GT2D.

RF1 Cargar juego.

RF1.1 El sistema debe ser capaz de retornar la cantidad de frames por segundo que tiene

actualmente.

RF1.2 El sistema debe ser capaz de obtener las caracteristicas del punto de vision.

RF1.3 El sistema debe ser capaz de obtener el punto del objeto render donde ha sido

creado.
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RF1.4 El sistema debe ser capar se obtener todos los eventos realizado del mouse y el

teclado.

RF1.5 El sistema debe ser capaz de manejar los eventos del joystick.

RF1.6 El sistema debe ser capaz de manejar los eventos del teclado y del mouse.
RF2 Cargar Superficie.

RF2.1 El sistema debe ser capaz de obtener las caracteristicas fundamentales de la

superficie.
RF2.5 El sistema debe ser capaz de identificar si la superficie ha sido cargada

RF2.5 El sistema debe ser capaz de identificar si la superficie tiene una cuadricula

asignada.
RF3 Obtener Colisiones.
RF3.1 El sistema debe posibilitar detectar la ubicacion de los personajes en el mapa.
RF3.2 El sistema debe permitir detectar las posibles colisiones del juego.
RF3.3 El sistema debe posibilitar detectar el uso del mouse.
RF3.3 El sistema debe posibilitar detectar el uso del teclado.
RF4 Gestionar Animacion.
RF4.1 El sistema debe ser capaz de adicionar una animacion.
RF4.2 El sistema debe ser capaz de eliminar una animacion.
RF5 Gestionar Entidades.
RF5.1 El sistema debe ser capaz de adicionar una entidad
RF5.2 El sistema debe ser capaz de eliminar una entidad.
RF6 Cargar Luces.

RF6.1 El sistema debe ser capaz de identificar si la luz esta activa.
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RF6.2 El sistema debe ser capaz de retornar la posicion de la luz.

RF6.3 El sistema debe ser capaz de retornar los componentes los cuales definen la direccion

de la luz.
RF7 Cargar Imagen.

RF7.1 El sistema debe ser capaz de obtener las caracteristicas fundamentales de la imagen

en pixeles.
RF7.2 El sistema debe ser capaz de retornar la cantidad de byte por pixeles de la imagen.
RF7.3 El sistema debe ser capaz de retornar el formato de la imagen.

RF7.4 El sistema debe ser capaz de retornar la extension que tiene una imagen cuando esta

almacenada en un archivo.

RF7.5 El sistema debe ser capaz de retornar el punto de la memoria el cual forma la imagen.
RF8 Posicionar Camara.

RF8.1 El sistema debe ser capaz de retornar la posicion de la camara.

RF8.2 El sistema debe ser capaz de retornar el zoom de la camara.

RF8.3 El sistema debe ser capaz de retornar el angulo de la camara.

RF8.4 El sistema debe ser capaz de retornar los componentes que esta mirando la camara.

RF8.5 El sistema debe ser capaz de retornar los componentes que estan por encima de la

camara.

RF8.6 El sistema debe ser capaz de retornar los componentes que estan a la derecha de la

camara.
FR9 Cargar Animacion.
RF9.1 El sistema debe ser capaz de retornar el total de frames de la animacion.

RF9.2 El sistema debe ser capaz de retornar el total de secuencias de la animacion.

27



CAPITULO 2. ANALISIS DEL SISTEMA.

RF9.3 El sistema debe ser capaz de retornar la ubicacién de cualquier objeto en esta

animacion.

RF9.4 El sistema debe ser capaz de retornar el nombre de la secuencia que ha sido

entrada por parametro.

RF9.5 EIl sistema debe ser capaz de obtener las caracteristicas fundamentas de esta

secuencia que ha sido entrada por parametro.
FR10 Cargar Entidad.

RF10.1 El sistema debe ser capaz de retornar el punto de una superficie si este tiene una

asignada.

RF10.2 El sistema debe ser capaz de retornar el punto de una animacion si este tiene una

asignada.
RF10.3 El sistema debe ser capaz de identificar si la entidad est4 siendo mostrada.

RF10.4 El sistema debe ser capaz de obtener las caracteristicas fundamentales de la
entidad.

RF10.6 El sistema debe ser capaz de retornar el nUmero de repeticiones que tiene que

hacer una animacion.

RF10.7 El sistema debe ser capaz de retornar el nimero de secuencia que ha sido asignada

a la animacion.
RF11 Gestionar Superficie.
RF 11.1 El sistema debe ser capaz de adicionar una superficie.
RF 11.2 El sistema debe ser capaz de eliminar una superficie.
RF 12 Gestionar Imagen.
RF 12.1 El sistema debe ser capaz de adicionar una imagen.

RF 12.2 El sistema debe ser capaz de eliminar una imagen.
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2.2.2- Requisitos No Funcionales del Motor GT2D.

Restricciones de disefo:

RnF1: Sistema Operativo Windows 2003 o superior.
RnF2: Se debe tener instalado el Visual Studio 2005 o una version mas avanzada.
RnF3: Lenguaje de programacion C++.

Interfaz:
RnF1: Microprocesador Intel Pentium 2, 5 GB libre en disco duro y Memoria RAM 512 MB, o

superior.
Usabilidad:
RnF1: El usuario debe tener conocimientos sobre programacion y de los Videojuegos.

Soporte:

RnF1: Utiliza las bibliotecas, DeviL (para el tratamiento de imagenes), IndieLib (como gestor
gréafico y tratamiento de entidades), SDL (para los eventos), DirectX (solo para la aceleracion
por hardware y render sobre Windows), OpenGL (para render multiplataforma), Box2D (para la

dinamica de los objetos).

Requisitos Legales:

RnF1: Se regira por la norma ISO 9000.
2.3. Descripcion y Modelado del sistema.

2.3.1- Actores del Sistema.

Actor Descripcion

Sistema Externo. El actor es el que interactta con las funcionalidades de la herramienta.

Tabla 1: Descripcion de los Actores del Sistema.
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2.3.2- Casos de Uso del Sistema.

CAPITULO 2. ANALISIS DEL SISTEMA.

Los CU proporcionan uno o0 mas escenarios que indican cdmo deberia interactuar el sistema

con el usuario o con otro sistema para conseguir un objetivo especifico utilizando un lenguaje

mas cercano al usuario final [15].

Para la representacion de los diagramas de secuencia y la descripcion de los CU, se realizaron

solamente a los CU arquitecténicamente significativos o sea a los criticos, estos son el CU1,

CUZ2, CU3, CU4, CU5, CU7, CU9, CU10, Cull, Cuilz,

estos CU son criticos porque sin ellos

la herramientas no pudiera funcionar, que no es el caso de los CU6 y CUS8.

Caodigo Nombre Actor Referencia
Sistema Externo | RF1, RF1.1, RF1.2, RF1.3,
Cul Cargar Juego.
RF1.4, RF1.5
o Sistema Externo | RF2, RF2.1, RF2.2, RF2.3,
Cu2 Cargar Superficie.
RF2.4, RF2.5
CuU3 Obtener Colision. Sistema Externo | RF3, RF3.1, RF3.2, RF3.3
Ccu4 Gestionar Animacion Sistema Externo | RF4, RF4.1, RF4.2
CuU5 Gestionar Entidad Sistema Externo | RF5, RF5.1, RF5.2
CuU6 Cargar Luces. Sistema Externo | RF6, RF6.1, RF6.2, RF6.3
Sistema Externo | RF7, RF7.1, RF7.2, RF7.3,
Cu7 Cargar Imagen.
RF7.4, RF7.5, RF7.6, RF7.7
Sistema Externo | RF8, RF8.1, RF8.2, RF8.3,
cus Posicionar Camara.
RF8.4, RF8.5, RF8.6
) ) Sistema Externo | RF9, RF9.1, RF9.2, RF9.3,
Cu9 Cargar Animacion
RF9.4, RF9.5, RF9.6
Sistema Externo | RF10, RF10.1, RF10.2,
CuU10 Cargar Entidad RF10.3, RF10.4, RF10.5,

RF10.6, RF10.7
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Cu11 Gestionar Superficie Sistema Externo | RF11, RF11.1, RF11.2

Cu12 Gestionar Imagen Sistema Externo | RF12, RF12.1, RF12.2

Tabla 2: Descripcion de los CU del Sistema.
2.3.3- Diagrama de Casos de Uso.

La representacién de los CU en diagramas se realiza con el objetivo de modelar de una forma
simple y efectiva los requisitos del sistema desde el punto de vista del usuario. El diagrama de
CU constituye una vision general que se ha identificado para satisfacer los requerimientos

funcionales del sistema [15].

Gestionar Entidad

Gestionar
Superficie Gestionar
Imagen

Gestionar
Animacion

Cargar Juego
<

Cargar Luces

Posicionar
Camara

Sistema Externo

Cargar
Animacion

Cargar Entidad

Cargar
Superficie

Obtener
Colision

Figura 2.2 Diagrama del Caso de Uso del sistema.

2.3.4- Descripcién de Casos de Uso.

Los Casos de Uso (CU) pretenden ser herramientas simples para describir el comportamiento
del software o de los sistemas. Un CU contiene una descripcion textual de todas las maneras

gue los actores previstos podrian trabajar con el software o el sistema. Los CU no describen
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ninguna funcionalidad interna del sistema, ni explican como se implementara. Simplemente

muestran los pasos que el actor sigue para realizar una tarea [15].

CUL1 Cargar Juego.

Cargar Juego.

Sistema Externo.

Permite al sistema tener las configuraciones basicas a

la hora que se carga el juego.

Critico

RF1, RF1.1, RF1.2, RF1.3, RF1.4, RF1.5

La aplicacién debe estar ejecutandose.

Se ajustaron las condiciones béasicas para poder iniciar
el juego.

11

Externo solicita comenzar el juego. que tiene actualmente.

1. El CU se inicia cuando el Sistema

Almacena la cantidad de frames por segundo

1.2 Almacena las posiciones de los puntos de vision.

1.3 Almacena el tamafio del punto de vision.

1.4 Se ajusta la pantalla del juego.

1.5 Verifica la posicion del mouse, para asi saber si
se quiere salir del juego o si no.

1.6 Almacena los eventos que recibe del teclado.

1.7 Maneja los eventos del joystick.

1.8 Maneja los eventos del teclado y mouse.

1.9 Termina el CU.
Tabla 3: Descripcion del CU Cargar Juego.
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CU2: Cargar Superficie.

Cargar Superficie.

Sistema Externo.

Permite almacenar toda la informacidon necesaria sobre

la superficie que esté controlando en ese momento el
juego.

Critico

RF2, RF2.1, RF2.2, RF2.3, RF2.4, RF2.5

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se almacend la informacion sobre la superficie en

cuestion.

1. El CU se inicia cuando el Sistema | 1.1 Almacena el total de frames de la animacion.

Externo solicita configurar la superficie | 1.2 Almacena el total de secuencias de la animacion.

entrando por parametro la secuencia | 1.3 Obtiene la ubicacion de cualquier objeto en la

gue corresponde a esta superficie. superficie.

1.4 Obtiene el nombre de la secuencia que ha sido
entrada por parametro.

1.5 Almacena el ancho méaximo de la secuencia.

1.6 Obtiene el largo maximo de la secuencia.

1.7 Termina el CU.

Tabla 4: Descripcion del CU Cargar Superficie.

CU3: Obtener Colision.

Obtener Colision.

Sistema Externo.
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Permite calcular las posibles colisiones en las que

pueda estar sometida una entidad.

Critico

RF3, RF3.1, RF3.2, RF3.3

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se almacené la informacion de las colisiones que

ocurrieron en el juego.

11

Externo solicita manejar las. mapa.

1. El CU se inicia cuando el Sistema Detecta la ubicacion de los personajes en el

1.2 Detecta las posibles colisiones del juego.
1.3 Detecta el uso del mouse.

1.4 Detectar el uso del teclado.

1.5 Termina el CU.

Tabla 5: Descripcion del CU Obtener Colisiones.

CU4: Gestionar Animacion.

Gestionar Animacion.

Sistema Externo.

El caso de uso se inicia cuando el Usuario en algin
momento del juego necesita adicionar o eliminar

animaciones.

Critico

RF4, RF4.1, RF4.2

La aplicacion debe estar ejecutandose.
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Se controla todas las animaciones del Motor.

1. El Sistema Externo solicita adicionar una | 1.1 Se envian los datos que se quieren
Animacion pasandole por parametro la adicionar.

imagen y la superficie. . ] . .
1.2 Actualiza la imagen de la animacion
anterior por la nueva.

1.3 Actualiza la cantidad de frames que tiene

esta animacion.

1.4 Vuelve a enviar los datos actualizados de
la imagen.

1.5 Crea la superficie actualizada pasada por
parametro.

1.6 Adiciona la Superficie creada.

1.7 Cambia la superficie que tenia antes por la

gue actualizé anteriormente.
1.8 Envia las actualizaciones.
1.9 Elimina la imagen anterior por la hueva.

1.10 Envia los datos de las imagenes que

utilizan las animaciones actualizadas.

1.11 Actualiza la lista de animaciones con la

nueva animacion.

1.12 Termina el CU.
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2. El Sistema Externo solicita eliminar una
animacién pasandole la animacién que

quiere eliminar por parametro.

2.1

2.2

2.3

2.4
2.5

2.6

2.7

2.8

2.9

Envia un mensaje de si se quiere eliminar
la animacién y espera respuesta.

Envia los datos de la animacion que
quiere eliminar.

Busca en la lista de animaciones a la que
se refiere el usuario.

Envia informacién de la animacion.
Obtiene las 1imagenes a la que
corresponde esa animacion.

Elimina todas las imagenes de esa
animacion.

Obtiene la superficie que corresponde con
la animacion.

Elimina todas las superficies de Ila
animacion.

Libera todas las listas de secuencias que

posee de esa animacion.
2.10 Termina el CU.

2.1 Sila respuesta es falsa se termina el CU.

Tabla 6: Descripciéon del CU Gestionar Animacién.

CUS5: Gestionar Entidad.

Gestionar Entidad.

Sistema Externo.

entidad.

El caso de uso se inicia cuando el Usuario en algun

momento del juego necesita adicionar o eliminar una
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Critico

RF5, RF5.1, RF5.2

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se controla todas las entidades del Motor.

3. El Sistema Externo solicita adicionar | 2.1 Se envia mensaje para adicionar la entidad

una entidad paséandole por parametro y espera respuesta.
la entidad que quiere adicionar. )
2.2 Envia los datos de la entidad.
2.3 Adiciona la entidad.

2.4 Actualiza la lista de entidades.

2.5 Envia mensaje de confirmacion.

2.6 Termina el CU.

4. El Sistema Externo solicita eliminar | 3.1 Se envia mensaje para eliminar la entidad.

una entidad pasandole por parametro | 3.2 Se envia datos de la entidad que se quiere
la entidad que quiere eliminar. eliminar.

3.3 Busca en la lista de entidades.

3.4 Elimina la entidad si fue encontrada.

3.5 Termina el CU.

2.1 Si la respuesta es falsa se termina el CU.

3.4 Envia mensaje de error.
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Tabla 7: Descripcion del CU Gestionar Entidad.

CU7: Cargar Imagen.

Cargar Imagen.

Sistema Externo.

Clase que gestiona las Imagenes del Motor.

Critico

RF7, RF7.1, RF7.2, RF7.3, RF7.4, RF7.5, RF7.6,
RF7.7

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se controla todas las imagenes del Motor.

1. El CU se inicia cuando el Sistema | 1.1 Almacena el ancho de la imagen en pixeles.

Externo solicita trabajar con las| 1.2 Almacena el largo de la imagen en pixeles.

imagenes del Motor. 1.3 Almacena la cantidad de byte por pixeles de la
imagen.

1.4 Obtiene el formato de la imagen, los formatos
permitidos son “jpg” y “png”.

1.5 Obtiene la extension que tiene una imagen
cuando esta almacenada en un archivo.

1.6 Obtiene el nombre de la imagen.

1.7 Termina el CU.

Tabla 8: Descripcion del CU Cargar Imagen.

CU9: Cargar Animacion.

Cargar Animacion.

Sistema Externo.
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Permite cagar una animacién con los requisitos que ella

necesita.

Critico

RF9, RF9.1, RF9.2, RF9.3, RF9.4, RF9.5, RF9.6

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se controla todas las animaciones del Motor.

3. El

Externo solicita manejar las animaciones

CU se inicia cuando el Sistema | 1.1 Almacena el total de frames de la

animacion.

del Motor pasandole por parametro la | 1.2 Almacena el total de secuencias de la

secuencia que corresponde a la animacion.

13
1.4

animacion. Obtiene ubicacion de cualquier objeto.
Obtiene el nombre de la secuencia que ha

sido entrada por parametro.

1.5
1.6
1.7

Almacena ancho maximo de la secuencia.
Almacena largo maximo de la secuencia.

Termina el CU.

Tabla 9: Descripcién del CU Cargar Animacién.

CU10: Cargar Entidad.

Cargar Entidad.

Sistema Externo.

CU que gestiona las entidades 2D y 3D.

Critico

RF10, RF10.1, RF10.2, RF10.3, RF10.4, RF10.5,
RF10.6, RF10.7.
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La aplicacién debe estar ejecutandose.

Se controla todas las entidades del Motor.

1. ElI CU se inicia cuando el Sistema | 1.1 Almacena el punto de una superficie si

Externo solicita cargar una entidad 2D o 3D este tiene una asignada.

del Motor. 1.2 Almacena el punto de una animacion si
este tiene una asignada.

1.3 Muestra Verdadero o Falso si la entidad
esta siendo mostrada.

1.4 Almacena la posicion de la entidad.

1.5 Almacena el angulo de la entidad.

1.6 Almacena la escala de la entidad.

1.7 Obtiene el nimero de repeticiones que
tiene que hacer una animacion.

1.8 Termina el CU.
Tabla 10: Descripcion del CU Cargar Entidad.

CUL11: Gestionar Superficie.

Gestionar Superficie.

Sistema Externo.

El caso de uso se inicia cuando el Sistema en algun
momento del juego necesita adicionar o eliminar

superficie.

Critico

RF11, RF11.1, RF11.2

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se controla todas las superficies del Motor.
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El Sistema Externo solicita adicionar una .1 Carga la imagen que le corresponde a esa
superficie pasandole por paradmetro: la superficie.

superficie que se quiere adicionar, el . o
1.2 Crea la superficie con las imagenes que le

nombre de la superficie, el tipo.
corresponden.

1.3 Actualiza la lista de superficies.
1.4 Elimina las imagenes anteriores.

1.5 Termina el CU.

2. El Sistema Externo solicita eliminar una | 2.1 Recorre la lista de superficie buscando la

superficie pasandole la superficie que entrada por parametro.
quiere eliminar por parametro. 2.2 Libera todas las texturas que pertenecen a
esa superficie.

2.3 Liberalos vértices de la memoria.
2.4 Terminael CU.

2.1 Sila respuesta es falsa se termina el CU.

Tabla 11: Descripcién del CU Gestionar Superficie.

CU12: Gestionar Imagen.

Gestionar Imagen.

Sistema Externo.
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El caso de uso se inicia cuando el Sistema en algun

momento del juego necesita adicionar o eliminar

imagenes.

Critico

RF12, RF12.1, RF12.2

La aplicacion debe estar ejecutandose.

Se controla todas las imagenes del Motor.

1. El Sistema Externo solicita adicionar una Obtiene y chequea la extension de la
imagen pasandole por parametro: la imagen que se quiere adicionar.

imagen, el ancho, el largo, el formato y el ) ) o
1.2 Carga laimagen que se quiere adicionar.
nombre.

1.3 Cambia el id de la imagen.

1.4 Obtiene todos los objetos que pertenecen

a la imagen.

1.5 Crea la imagen con los atributos que le
pertenecen.

1.6 Adiciona la imagen a la lista de imagenes

1.7 Termina el CU.

2. El Sistema Externo solicita eliminar una | 2.1 Busca en la lista de imagenes la que

imagen pasandola la que quiere eliminar pasaron por parametro.

por pardmetro. 2.2 Libera los objetos k pertenece a esta
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imagen.
2.3 Elimina de la lista la imagen.
2.4 Libera laimagen.
2.5 Libera la extension de la memoria
2.6 Terminael CU.

2.1 Sila respuesta es falsa se termina el CU.

Tabla 12: Descripcion del CU Gestionar Imagen.
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Conclusiones Parciales

Con el desarrollo del Capitulo 2 , realizdé el modelo conceptual definiendo como universo las
imagenes, superficies, colisiones, juego, animaciones, cAmara, luces y entidades, se generaron
los artefactos ingenieriles de requisitos, encontrandose en el mismo 12 requisitos funcionales y
5 categorias de requisitos no funcianales como son los de Restricciones de disefo, Interfaz,

Usabilidad, Soporte y los Requisitos Legales.

En la confeccion de los CU, se detectaron 12, de ellos se definieron como criticos a 10 de los

cuales se le realiz6 la descripcion de Casos de Usos y sus respectivos descripciones.

Con el estudio de las herramientas similares al Motor se detectaron dos funcionalidades que se
le pueden afiadir al mismo como son: Que disponga de dos modos de edicién: uno que
consista en arrastrar y soltar acciones referidas a objetos, y otro para quienes sepan programar
y quieran hacer juegos mas originales y trabajados y el otro es que se pueda crear juegos que

combinen personajes modelados en 3D con escenarios renderizados.
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

Introduccioén

El objetivo que se propone este capitulo es la extraccion de los diagramas de Secuencias y del
Diagrama de Clases por paquete, acoplando estos paquetes segun la funcionalidad de las
clases, aplicando los patrones de disefio 0 arquitectura segin se muestren en las relaciones

entre las clases.

Se realizard ademas la Matriz de Trazabilidad como una forma de mostrar las relaciones entre

requisito, casos de usos, diagramas de secuencia y clases del sistema.
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3.1Disefo del diagrama de clases por paquetes del Motor GT2D.

Un diagrama de Clases representa las clases que seran utilizadas dentro del sistema y las

relaciones que existen entre ellas, generalmente por definicion son estaticos [14].

Los desarrolladores orientados a objetos con experiencia acumulan un repertorio tanto de
principios generales como de soluciones basadas en aplicar ciertos estilos que les guian en la
creacion de software. Estos principios y estilos, si se codifican con un formato estructurado que

describa el problema y la solucién, y se les da un nombre, podrian llamarse “Patrones”.

Los patrones de Disefio son “...el esqueleto de las soluciones a problemas comunes en el

desarrollo de software.” [19].

Patrén de asignacion de responsabilidad dentro estan los patrones de GRASP “....los patrones
de GRASP, nos guian para ayudarnos a encontrar los patrones de disefio (que son mas

concretos).....” [19].

Los patrones de Creacion son parte de los patrones GoF (Gang of Four). Este patron

estructura y encapsular una clase u objeto delegando responsabilidades a otros objetos [19].
Entre los utilizados estan:

Patrones de GRASP:

Bajo Acoplamiento: Debe haber pocas dependencias entre las clases. Esto se evidencia en
todas las relaciones entre las clase GT_ImagenManager y GT_Imagen que pertenecen al
paquete de Cargar Imagen, en el paquete Cargar superficie las clases GT_SurfaceManager y
GT_Surface, en el paquete Cargar Luces del Juego GT_LightManager y GT_Light, y en el
paquete Gestionar Entidad GT_Entity3dManager y GT_Entity3d, GT_Entity2dManager y
GT_Entity2d. .

Alta Cohesion: Cada elemento de nuestro disefio debe realizar una labor Unica dentro del
sistema, no desempefiada por el resto de los elementos y auto-identificable. Esto se evidencia
en todos los paquetes que tienen una funcion Unica en el sistema como por ejemplo los

paquetes Posicionar Camara, Gestionar Animacion, Cargar Superficie y en Gestionar Entidad.
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Controlador: Asignar la responsabilidad de controlar el flujo de eventos del sistema, a clases
especificas. Esto se demuestra a través del Paquete Cargar Juego en la clase Render que es
la encargada de hacer funcionar todas las funcionalidades del sistema, otro tipo de
controladora es en el Paquete Gestionar Animacién donde se encuentra la clase controladora
GT_AnimationManager donde controla el flujo de eventos de la clase GT_Animation que

controla el flujo de las clases GT_Secuence y GT_Frame.
Patrones GoF

Singleton: Factoria que asegura que solo hay un miembro de una clase y proporciona un
punto global de acceso a él, demostrandose en todas las clases Manager que son las que
controlan la funcion de cada paquete, como son las clases GT_LightManager,
GT_ImagenManager, GT_Entity3dManager, GT_Entity2dManager, GT_AnimationManager,
GT_SurfaceManager .

El diagrama de clases esta constituido por un:

Paquete Posicionar Camara: Contiene las clases GT_Camara2D y GT_Camara3D y estas

clases velan por el buen funcionamiento de las camaras en el juego.

Paquete Cargar Luces del Juego: Contiene las clases GT_LightManager y GT_Light y estas

se encargar de velar por el buen funcionamiento de las luces en el juego.

Paquete Cargar Imagen: Contiene las clases GT_ImagenManager y GT_Imagen y estas se
encargar de velar por el buen funcionamiento de las imagenes correspondientes a cada

animacion y superficie en el juego.

Paquete Gestionar Entidad: Contiene las clases GT_Entity3dManager, GT_Entity2dManager,
GT_Entity2d y GT_Entity3d y estas se encargar de velar por el buen funcionamiento de las

entidades 2d y 3d correspondientes a cada animacion y superficie en el juego.

Paquete Gestionar Animacion: Contiene las clases GT_AnimationManager, GT_Animation,
GT_Secuence, GT_Frame y estas se encargar de velar por el buen funcionamiento de las

animaciones en el juego.
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Paquete Cargar Superficie: Contiene las clases GT_SurfaceManager y GT_Surface y estas
se encargar de velar por el buen funcionamiento de las superficies en el juego.

Paquete Cargar Joystick: Contiene las clases CJoystickButton, CJoystickAxis, CJoystickHat y
CJoystick son las encargadas de guardar toda la informacion sobre las acciones realizadas con

el teclado y el mouse en el juego.

CKey: Esta clase junto con GT_Timer, GT_Input, GT_Render son las encargadas de dar la

integracion final al juego.
Collision Parser: Esta es la clase que se encarga generar las colisiones del juego.

Para mas informacion de la descripcion de las clases se anex6 un artefacto de descripcion de
las clases al documento de tesis, donde el mismo esta estructurado por los campo nombre de
la clase, la descripcién de la clase para poner que funcién es la que realiza dentro del sistema,
métodos de la clases, clases amigas, estructuras que utiliza, donde de cada uno se registras el
tipo el nombre y su descripcién. Para mas informacién ver anexos las figuras 15, 16, 17, 18, 19,
20, 21.
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CAPITULO 3 DISEN® DEL SISTEMA.

3.2 Diagrama de Paquetes del Motor GT2D.

Figura 3.2 Diagrama de Paquetes.
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3 Extraccion de los Diagramas de Secuencia.

3.3.1 Diagrama de Secuencia Adicionar Animacion.

% (G Animationhinager {67 Image 40T Surfaee

SitemaEemo |
f AduTRBurace{GT_ Animeion ‘e Aimeioncher pAineion T e e G Oty ﬁal

| |
| |
| |
2 Envlalo dto de o anmacon J :
ﬂ  Aculza g eI% ainac ol e

|
|
ﬂ 4 Actazaa canda o rame e e et anincin
|
|
|

5 En sl s
r ] 0l S\perfie acualzada
|
| |
| |
| | -
| | T: Adionala superfio ue fue creada
I |
| |
| | =
I : B Cai 1o uperfie e s por e o
: | 4 v hazaines
|
|
| 1 i o magen anerr | cambapr ey
|
11 Enalog e d s e oue izl e ctazades

12 Aion it g anmaciones v annacin

A S A S
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.2 Diagrama de Secuencia Adicionar Entidad.

X

Sistema_Externo

1: Envia Datos dle la Entidacl

¢GT_Entity2dManager

¢GT_Entity2d

[
L

’ 2 Adiciona la enticlad

3 4: Actualiza la lsta de Entidades

3.3.3 Diagrama de Secuencia de Eliminar una Entidad.

!

6T Entity2dManager

|
3: Envia mensaje de confirmacion " 7]

Sistema EXterno. 1 e endad ue it e

(6T Entityd

2 Busca en la lista de entidades

4: Sino fue encontrada envia un mensae

J 3 Eimina la ertidad i fue encortrada
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.4 Diagrama de Secuencia de Eliminar una Animacion.
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.5 Diagrama de Secuencia de Cargar Entidad2D.

cGT_Entity2d
Sistema Externo 1: *GetSurface() |
i -
2: Retorna el punto de una superficie si este tiene una asignada.
<
3: *GetAnimation()
P
4: Retorna el punto de una animacion si este tiene una asignada.
<
5: IsShow()
|
6: Retorna Verdadero si la entidad esta siendo mostrada.
<
7: GetPosX()
|
8: Retorna la cantidad de frames por segundo en string o char que hay actualmente
9: GetPosY()
P
10: Retorna la posicion Y de la entidad.
<
11: GetPosZ()
| o
12: Retorna la posicion Z de la entidad.
‘ 13: GetAngleX()
14: Retorna el angulo en el eje Xde la entidad.
<
15: GetAngleY()
16: Retorna el angulo en el eje Yde la entidad. >
<
17: GetAngleZ()
18: Retorna el angulo en el eje Z de la entidad. >
<
19: GetScaleX()
|
20: Retorna la escala X de la entidad
<
21: GetScaleY()
| o
22: Retorna la escala Y de la entidad
<
23: GetSequence()
|
24: Retorna el nimero de secuencia que ha sido asignada a la animacion.
<
25: GetNumReplays()
|
26: Retorna el numero de repeticiones que tiene que hacer una animacion.
T
L] |
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.6 Diagrama de Secuencia de Cargar Entidad3D.

% c¢GT_Entity3D
Sistema Externo 1: GetPosX() |
=tk >
2: Retorna la posicion X de la entidad
-
3: GetPosY()
>
4: Retorna la posicion Y de la entidac
a
5. GetPosZ ()
>
6: Retorna la posicion Z de la entidad
h
7: GetAngleX()
g
8: Retorna el angulo de la entidad en el gje X
<
9: GetAngleY()
P
10: Retorna el angulo de la entidad en el gje Y
e
11: GetAngleZ()
12: Retorna el angulo de la entidad en el eje Z >
<
13: GetScaleX()
14: Retorna la escala X de la entidad ’
-4
15: GetScaleY()
16: Retorna la escala Y de la entidad >
al
17: GetScaleZ()
18: Retorna la escala Z de la entidad ’
a
19: GetAnimationSpeed()
P
20: Retorna el valor de la velocidad de la animacion
<
21: GetSequence()
P
22: Retorna la secuencia de nimeros que han sido asignadas a la animacion
23: IsShow()
>
24: Retorna verdadero si la entidad esta siendo mostrada
T
| | |
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.7 Diagrama de Secuencia de Cargar Juego.

% ¢GT Render
Sistema Externo 1 GetFpsSting() |
™ "-
2. Retorna la cantidad de frames por segundo en string o char que hay actualmente
3: GetViewPortX()
4 Retorna la posicion X del punto de vision 4
4
5 GetViewPortY()
’
6: Retorna la posicion Y del punto de vision
4
7. GetViewPorticth()
4
8: Retorna el ancho del punto de vision actual
4
9: GetViewPortHeight()
4
10: Retorna el largo del punto de vision actual
4
11: GetMaxTextureSize()
P
12: Retorna el tamafio maximo de la textura que permite la tarjeta grafica
]
13 *GetWindow()
4
‘ 14: Retorna el punto del objeto GT_Window del render donde ha sido creado
L
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.8 Diagrama de Secuencia de Adicionar Superficie.

GT_SurfaceManager

Sistema Externo '
1: Envia los datos de la superfie (nombre, tipoL

2: Pldle las imagenes asociadas a esta superficie

¢GT_Image

3: Envia informacion

A

L

6: Elimina las imagenes anteriores

5: Actualiza la lista de las superficies

3.3.9 Diagrama de Secuencia de Eliminar Superficie.

OT SurfaceManager

o Suace

Sistema Externo |
1: Envia a superfiie que quire eiminar

F —

l
|
|

2 Busca enafsta ce superfces

’.

oo
4: Linera todos los vertices de la quperfcie

|
|
|
l
l
|

l .
4 Crea la nueva superfie con los datos correspondientes

3 3 Liveratodas las texturas de esa superficie
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.10 Diagrama de Secuencia Cargar Animacion.

% ¢GT_ Animaton oOT e

. I
slstema_Externo {: GethumTotalFrames{) |

’;

2: Retorna el total de frames de animacion

4: Retorna el total de secuencias de animacion

5. "Getimage(int pFrame) 6: Busca el objeto
7. Carga el objeto si este existe

I
|
|
|
|
|
I
|
3: GethlumSequences() :
|
|
|
|
I
|

8 Retorna a ubicacion del objeto

9 *Gethlame(int pSequence)

4

1(0 Retorna el nombre e a secuencia que ha sido recihida por parametro

11: GetHighWickh(int pSecuence)

12: Retorna el ancho maximo de la secuencia

13: GetHighHeight(int pSequence)(

14; Retorna el largo maximo e a secuencia

_—_
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.11 Diagrama de Secuencias Adicionar Imagen.

X

Externo
hvia los datos de la imagen, el ancho, el largo, el formato y

Sistema
1. B

GT_ImageManager

¢GT_Image

| |
| |
| nombre. |
|

|

—

2: Cheque la extension de la [magen

|
|
|
3: Carga la imagen que quiene adicionar

|
|
4. Cambia el ID de la imagen :
|

|
5: Obtiene todos los objetos d'le laimagen

6: Crea laimagen con sus atr{ibutos
|

Uyttt o

7. Actualiza la lista de imagenes

T |
I

3.3.12 Diagrama de Secuencias Eliminar Imagen.

X

Sistema Externo |
|

GT_ImageManager

GT Image

1: Envia la imagen

2. Busca en la lista de imagenes

!

5: Libera la imagen

"
<
i

4: Elimina la imagen de la

|
I
I
e

| | 3: Liera los objetos que pertenecen a dicha imagen

ligta

6: Elimina la extension de I imagen de la memoria
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.3.13 Diagrama de Secuencias Obtener Colision.

% Collision Parser ¢GT_Animation

Sistema Externo |
[ 1: Solicita procesar las colisiones en el juego |
A-‘

|
|
|
D: Detecta la ubicacion de los personajes en el mapa. :

| 3: Detecta las posibles colisiones del juego.

I 4: Detecta el uso del mouse.

|
|
|
|
|
|
|
|
|
:l 5: Detecta el uso del teclado. :
|
|
|
|
|
|
|
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3.4 Matriz de Trazabilidad.

CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

Para realizar la Matriz de Trazabilidad se utilizé la herramienta Rational RequisitePro para

obtener un resultado mas ilustrativo y completo.

3.4.1- Arbol de Trazabilidad.

- [= RF1: Cargar juego.
- ® CU1: Cargar Juego
- DS7: Cargar Juego.
- & CD17: CloystickButton
@ PI7: Cargar Juego
- B CD18: CJoystickAxis
® PI7: Cargar Juego
- & CD19: CJoystickHat
® PI7: Cargar Juego
- & CD20: Cloystick
@ PI7: Cargar Juego
- B CD21: CKey
® PI7: Cargar Juego
- & CD22: GT_Timer
® PI7: Cargar Juego
- E> CD23: GT_Input
® PI7: Cargar Juego
- & CD24: GT_Render
® PI7: Cargar Juego
- [ RF2: Cargar Supeificie.
- ® CU2: Cargar Superficie.
- ® DS8: Cargar Superficie.
- & CD15: GT_SurfaceManager
@ PI6: Cargar Supefficie
- & CD16: GT_Surface
® PI6: Cargar Superficie
-/ = RF3: Obtener Colisiones.
- & CU3: Dbtener Colision.
-.-® DS11: Obtener Colisiones.
- & CD25: Collision Parser
© P18: Dbtener Colision

- = RF4: Gestionar Animacion.
- ® CU4: Gestionar Animacién
- & DS1: Adicionar Animacién.
- ® CD2: GT_Imagen
® PI3: Cargar Imagen
- @ CD11: GT_AnimationManager
® P14: Cargar Animacion
- @ CD16: GT_Surface
® PI6: Cargar Supeificie
- ® DS4: Eliminar Animacion.
- @ CD2: GT_Imagen
® PI3: Cargar Imagen
- ® CD11: GT_AnimationManager
® PI4: Cargar Animacién
- B CD13: GT_Frame
® P14: Cargar Animacion
- ® CD16: GT_Surface
® PI6: Cargar Superficie
-1 [z RF5: Gestionar Entidades.
- CU5: Gestionar Entidad
-1 & DS2: Adicionar Entidad.
- ® CD7: GT_Entity3dManager
® PI5: Cargar Entidad
- ® CD8: GT_Entity2dManager
® PI5: Cargar Entidad
- @ CD9: GT_Entity3d
® PI5: Cargar Entidad
- ® CD10: GT_Entity2d
® PI5: Cargar Entidad
- ® DS3: Eliminar Entidad.
-1 @ CD7: GT_Entity3dManager
® PI5: Cargar Entidad
- ® CD8: GT_Entity2dManager
® PI5: Cargar Entidad
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= == RF6: Cargar Luces.
- CUB: Cargar Luces.
L2 g
- ® DS19: Cargar Luces
- & CD5: GT_LightManager
@ PI2: Cargar Luces del Juego
=& CD6: GT_Light
@ PI2: Cargar Luces del Juego
= = RF7: Cargar Imagen.
- CU7: Cargar Imagen.
® g g
- ® DS10: Cargar Imagen.
- ® CD1: GT_ImagenManager
@ PI3: Cargar Imagen
- & CD2: GT_Imagen
@ PI3: Cargar Imagen
= == RF8: Posicionar Camara.
-..® CU8: Posicionar Camara.
- ® DS18: Posicionar Camara
- @& CD3: GT_Céamara2D
@ PI1: Posicionar Camara
=& CD4: GT_Camara3D
@ PI1: Posicionar Camara
= == RF9: Cargar Animacion.
-..© CU9: Cargar Animacién.
- ® DS10: Cargar Imagen.
= = magenM anager
® CD1: GT_ImagenManag
@ PI3: Cargar Imagen
= x magen
® CD2: GT_Imag
@ PI3: Cargar Imagen
= = RF10: Cargar Entidad.
= : Cargar Entidad.
® culo: C Entidad
=] - Cargar Entida .
& DS5: C Entidad2D
= X ntit anager
& CD8: GT_Entity2dManag
@ PI5: Cargar Entidad
=& CD10: GT_Entity2d
@ PI5: Cargar Entidad

CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

= [ RF11: Gestionar Superficie
- ® CU16: Gestionar Superficie
- & DS14: Adicionar Superficie
- & CD2: GT_Imagen
® PI3: Cargar Imagen
- ® CD15: GT_SurfaceManager
® PI6: Cargar Superficie
= ® DS16: Eliminar Supeficie
- & CD15: GT_SurfaceManager
® PI6: Cargar Superficie
- B CD16: GT_Surface
® PI6: Cargar Superficie
= [ RF12: Gestionar Imagen
-.. B CU17: Gestionar Imagen
=& DS15: Adicionar Imagen
- & CD1: GT_ImagenManager
® PI3: Cargar Imagen
- & CD2: GT_Imagen
® PI3: Cargar Imagen
- © DS17: Eliminar Imagen
- & CD1: GT_ImagenManager
® PI3: Cargar Imagen
- & CD2: GT_Imagen
® PI3: Cargar Imagen
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CAPITULO 3 DISEN® DFEL SISTEMA.

3.4.2- Relacion de trazabilidad entre Requisito Funcional y Casos de Uso.

Relationships:
- direct only

CU2: Cargar Superficie.

CU3: Obtener Colision.

CU4: Gestionar Animacion
CUS: Gestionar Entidad

CUG: Cargar Luces.

CUZ: Cargar Imagen.

CU8: Posicionar Camara.

CU9: Cargar Animacion.

CU10: Cargar Entidad.

CU16: Gestionar Superficie
CU17: Gestionar Imagen

RBF1:

RF3:
RF4:
RF5:
RF6:
RF7:
RFS8:
RF3:

3.4.3- Relacion de trazabilidad entre Casos de Uso y Diagrama de Secuencia.

RF2:

Cargar juego.

Cargar Superficie.
Obtener Colisiones._
Gestionar Animacion.
Gestionar Entidades.
Cargar Luces.
Cargar Imagen.
Posicionar Camara.
Cargar Animacion.

RF10: Cargar Entidad._
RBF11: Gestionar Superficie
BF12: Gestionar Imagen_

[ﬁ) CUT: Cargar Juego

b
b
b

b

b

B |

Relationships:

CU2: Cargar Superficie.
CU3: Obtener Colision.
CU4: Gestionar Animacion
CU5: Gestionar Entidad
CUG6: Cargar Luces.

CU7: Cargar Imagen.
CU8: Posicionar Camara.
CU9: Cargar Animacion.
CU10: Cargar Entidad.

°

DD

CU16:Gestionar Superficie.
CU17: Gestionar Imagen

iIZ3F

5

Y

LY

- direct onl : oo

y S = & 'c = ©

'S © O | - ;e c = £ 0O o
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CU1: Cargar Juego =
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CAPITULO 3.

' DISENO DEL SISTEMA.

3.4.4- Relacion de trazabilidad entre Diagrama de Secuenciay Clases del Disefio.

3.4.5- Relacion de trazabilidad entre Clases

Relationships:

Implementacion.

PR eaelatiomnships:
- cdire=ct oy

del

Pusioa Cénaa

PIZ Carger Luces delJuego

S
- direct only = = g o
5 . &5 5 g = B
2 & 5 5 El s P L e S a7
) o a 3 X = = S8|.2 2 =E = =0 = e
= A A — 'u-'c'uN'-z‘é'cq:;"":nﬁz - B =
= =| | =2 N mS>® S 8 8 =< e e e B 0T
< BRI 22 SE elEE 322 E LB T 58 &
=] = EEZEISIEE SISl 2| ol 5 5lS|RHIR=S El 2 5.8 5§
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£ [y R IRy S I P 0 o ot ity R I B M I - e’ B e~
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B e e ] e e e S = NS w5 BN BB S - NS B o
= I R T - R - - - e e B e e B S N A S S R R
O 0O 000 00000 00000000000 L0 Lo
- Adicionar Animacion. = I =33

DS2: Adicionar Entidad. DD DD | ||

DS3: Eliminar Entidad. [ ] == [ |

DS4: Eliminar Animacién. =2 = =5

DS5: Cargar Entidad2D. e D ' | N N S A AU AN SN B M

DS6: Cargar Entidad3D. D D I | | | |

DS7: Cargar Juego. DD DD DD DD

DS8: Cargar Superficie. | [ | e | [ [ [ [ | | |

DS9: Cargar Animacién. ] DD D

DS10: Cargar Imagen. e | |

DS11: Obtener Colisiones. [ | | =25

DS14: Adicionar Superficie = = ‘

DS15: Adicionar Imagen =ity 1 |

DS16: Eliminar Superficie )1 e |90 D | DD

DS17: Eliminar Imagen =

DS18: Posicionar Camara Pl

DS19: Cargar Luces D

Disefio y paquetes de

"

Pl Cargar Animacion
PI%: Cargar Entidad
PIG: Cargar Superfce
PIT: Cargar Juego
o i

CD - 7 __imagenManageers

=T T eaggesen

L= & C amaralliD
=T
(=" &
(=
(= »
T
GG T _E mtity TA

G T _E mnmtite2>d

CID>2>-
L= = e 5
D a-
CID S
CD G
D 7o
CID S
CiD s
D10
(=4 = 0 B B
DT 2=
D 3
CiD 14
DS
D16
D> 7
D12
CiD> 1S
D20
CiD>2>n -
cCio2Z22:
CID2>53

CD24:
CD25:
CD26:

Camara3bD
L st aarsiacge=sw
Lsgiat

ST ___Acrmirmationrs
ST __Froasrwme
GT _ Secsaeasmce

GT _ Ssuasface
Clovstick B attorn
ClJoyvstickAsxis
Cloy=mticiiat
CJJoysticic
CEK eay
T __ ¥ semvew
ST __lragreat

GT_Render
Collision Parser

E matatey TP carviaggesy
E ity ZdiM aarvaasqgger
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G T _ SsarfaceMarmnoagers

Gestionar Ilmagen

b

b

% PI3: Carga Imagen
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CAPITULO 3. DISENO DEL SISTEMA.

Conclusiones Parciales

En este capitulo se aprovecho la informacion obtenida de las investigaciones sobre el Motor
GT2D, para asi hacer la extraccion del Diagrama de Clase agrupado por paquetes segun su
funcionalidad, aplicando los patrones de GRASP y GoF como una forma de organizacion.

Luego de plasmar el diagrama de Clase se realiz6 la extraccion de los Diagramas de
Secuencias correspondiente a la misma, para asi dar paso a las Matrices de Trazabilidad

permitiendo generar el arbol de trazabilidad.
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CONCLUSIONES.

La documentacién obtenida describe el sistema permitiendo una mejor comprension,
reutilizaciéon y modificacion de este. Para legar a este resultado se seleccioné la Metodologia
agil Open UP por ser la mas adecuada para aplicar el proceso de la Ingenieria Inversa, por su
caracteristica de ser aplicable a proyectos pequefios y que genera menos de 20 artefactos,
luego de hacer la seleccibn de metodologia se plasmaron las definiciones que se creyeron
importantes para desarrollar la presente investigacion, exponiéndose el porqué del uso del

lenguaje UML y de las herramientas Visual Parading y OSRMT.

Se realizé el modelo conceptual definiendo como universo las imagenes, superficies,
colisiones, juego, animaciones, camara, luces y entidades, se generaron los artefactos
ingenieriles de requisitos funcionales y no funcionales, encontrandose en el mismo 12
requisitos funcionales y 5 categorias de requisitos no funcianales como son los Restricciones

de disefio, Interfaz, Usabilidad, Soporte y los Requisitos Legales.

En la confeccion de los CU, se detectaron 12, de ellos se definieron como criticos a 10 de los

cuales se le realiz6 la descripcion de Casos de Usos y sus respectivos descripciones.

Con la informacién obtenida se confeccioné el Diagrama de Paquetes agrupado segun su

funcionalidad, aplicando los patrones de GRASP y GoF como una forma de organizacion.

Luego de plasmar el diagrama de Clase se realizd la extracciobn de los Diagramas de
Secuencias correspondiente a la misma, para asi dar paso a la Matriz de Trazabilidad

permitiendo generar el arbol de trazabilidad.
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RECOMENDACIONES.
Se recomienda implementar las siguientes funcionalidades en el sistema:

- Que disponga de dos modos de edicion: uno mas basico, que consista en arrastrar y soltar
acciones referidas a objetos, y otro mas avanzado para quienes sepan programar y quieran

hacer juegos mas originales y trabajados.

- Que se pueda crear juegos que combinen personajes modelados en 3D con escenarios

renderizados.
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GLOSARIO DE TERMINOS.

Feedback: Equivale a retroalimentacion o retroaccién, y consiste en introducir los resultados
obtenidos como datos para considerar al inicio del nuevo proceso, lo que permitird rectificar si
procede dicho proceso.

Fotograma: Son las imagenes individuales captadas por camaras de video y registradas

analdgica o digitalmente.

Frames: Se denomina frame en inglés, a un fotograma o cuadro, una imagen particular dentro

de una sucesiéon de imagenes que componen una animacion.

Framework: Es una estructura conceptual y tecnolégica de soporte, definida normalmente con
artefactos o modulos de software concretos, con base en la cual otro proyecto de software
puede ser organizado y desarrollado. Tipicamente, puede incluir soporte de programas,
bibliotecas y un lenguaje interpretado entre otros programas para ayudar a desarrollar y unir los

diferentes componentes de un proyecto.

Ingenieria Progresiva: Renovacion o Reclamacion, recupera la informacion del disefio de un

software ya existente.

Joystick: Dispositivo de control de dos o tres ejes que se usa desde una computadora o

videoconsola hasta un transbordador espacial o los aviones de caza.

Motor: Un motor de videojuego es un término que hace referencia a una serie de rutinas de

programacion que permiten el disefio, la creacion y la representacién de un videojuego.
Paneo: Accion de desplazarse en una imagen.

Render: Renderizado (render en inglés) es un término usado para referirse al proceso de

generar una imagen desde un modelo.

Sprites: Tipo de mapa de bits dibujados en la pantalla de ordenador por hardware gréafico

especializado.
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ANEXOS.

Representacion grafica del contenido anterior.

Anexo.l Proceso de Ingenieria Inversa.

Ingenieria Inversa SN

Ingenieria Inversa de
interfaces de usuario

Ingenieria Inversa Ingenieria Inversa
de Procesamiento de Datos

Figura.l Proceso de Ingenieria Inversa.

Anexo.2 Proceso de restructuracion del codigo.

Analisis de

r———
o datos

Rediseno de
datos

w——

Restructuracion

Racionalizacion
de nombres

Estandarizacion de
ediseno de datos

de los Datos

—— Modificaciones fisicas de la
estructura de datos

Figura.2 Proceso de restructuracion del cédigo.
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Anexo.3 Scrum [9].

Roles

Key Artifacts

Key Meetings

Product Owner:

Product Backlog
= Listof requirements & ssues
*» Owned by Product Owner

Sprint Planning Mee(ing\
* Hosted by ScrumMaster. 1 day
® |n: Product Backlog, exstng
product, business & technology
conditions

Set priorities

1. Selact highest priority tems in
Product Backiog; declare Sprint Goal

Sprint Goal
* One-sentence summary

« Declared by Product Owner
* Accepted by team

2 Tum selected tems into Sprint
Backlog
* Out:- Sprint Goal, Sprint Backlog

ScrumMaster:

Manage process.
remove blocks

Sprint Backlog

* Listof tasks

* Owned by team

* Only team modifies t

6aily Scrum \

e Hosted by

o Attended by all, but Stakeholders
don't speak

* Same tme every day
* Answer 1) What did you do

y day? 2) What wil you do
today? 3) What's i your way?

Team: Develop

Blocks List
« Listof blocks & unmade
S

e ScrumMaster updates Sprint
\ Backiog and Blocks List J

Gprlm Review Meeting \

product « Owned by ScrumMaster
* Updated daily * Hosted by ScrumMaster
@ - faerdedty
« Informal, £-hour, informational
Increment . Tealp demos Increment
e Version of the product * Al discuss
Stakeholders: « Shippable furctonaity (tested = Hold rotospoctive i
cbserve & advise , etc) * ﬁ" = naxt Sprmd Plaing

Mg,

Development Process

Goal |
4 Sprim
‘T
Daidy Work List
G
L4

Descripcion de Roles, artefactos, reuniones y proceso de desarrollo de Scrum.

Anexo.4 Crystal [9].

Figura.3 Scrum.

Criticalidad
del Sistema

LS L20 L40
Es
(=1 D20
ce c20
Claro Amarillo

B0

sssssssad

Tamanfo del
Proyecto

Familia de Crystal Methods

Figura.4 Crystal.
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Anexo.5 Ciclo de Vida de Open UP [13].

Inception Elaboration Construction Transition
.\ A lege Lnfemle A 4/ N S Pfode\
N/ e N/ At \ /  Oealow N/ Resse
A0y Miesone vy Mieslone S Capadily AL Miksione
—2 ) =y Miestne =3y
Incaption Elaboration Construction Transtion
lferaton(s) leration(s) leration(s) ltarations)

Figura.5 Ciclo de Vida de Open UP.

Anexo.6 Procesos en Reingenieria de Software [1].

A.n:':l'lisis clul

I - - inwve nlaric
QT T Tt

Dl!n-:] P 1 W

DFDC eSS SN Qﬂndnuc‘l’u T =
Racdeucturacisn i ngenieria de

de date- 5 DHWCI re

Rﬂuﬂnuciu racicon Irl-g-ﬂlrli-ﬂll!fn

-clﬂl cn’-::liqn Irlwnsn

Figura.6 Procesos en Reingenieria de Software.
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Anexo.7: Comparacion entre herramientas.

Herramientas

XP

+

+

estan

M.U.G.E.N,
Construct, Game Maker y RPG Maker

Representan los objetos visibles del
juego

Se colocan los objetos sobre el
escenario y se le adjudican un
comportamiento determinado.

Tienen compatibilidad con las librerias
DirectX.

Disponen de menus, que definen desde
los objetivos del juego a los
comportamientos y controles de los

personajes en segun qué situaciones.

Ver anexos figura 11, 12, 13, 14.

Posee ademéas un gestor de estados

(madquina de estados) para la

implementacion de los niveles o
pantallas del juego.

Posee un gestor de sonidos que viene
integrado con el nudcleo del la
herramienta.

Posee un editor grafico que permite
pintar las colisiones directamente sobre

los objetos.

Posee un prototipo de estado genérico

mediante el cual se acelera

notablemente la integracion final o
parcial del proyecto.

Posee ademés, algunos editores
auxiliares para hacer el trabajo mas
facil y eficiente como son el editor de
mapa, editor de colisiones y editor de

animaciones.

Figura 7: Comparacion entre herramientas.
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Anexo0.8 Motor de desarrollo de Videojuegos RGB Maker.

s Sample = RPG Noker KP
mm«mmnummwm
QaHKDOX[Y J»aau.

¢oR8R DGR >

ilHlIHIilw
l&TlI‘llg

VTP by Pells [ il P
) )N'STI\I"‘! |h‘|!l"
J‘J)
‘lll

x“;?},,t

‘zgmw

(2 Cscode Gty 3 2 8

Figura.8 RGB Maker.
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Anexo.9 Motor de desarrollo de Videojuegos Game Maker.
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Figura.9 Game Maker.



Anexo.10 Motor de desarrollo de Videojuegos Constuct.

B Construct - [Ghost Shootar : Layout 1]

o™ bome | Pot

A K |
M4 g 0
5 gl ¥
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SuolXRate  100%
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Zoom X Factor  100%
Joon Y fadter  100%
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Newifet  Add
Multiply
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Figura.10 Constuct.
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Anexo.11 Motor de desarrollo de Videojuegos Constuct MUGEN.

TRAINING MODR
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Figura.11 MUGEN.
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Anexo. 12 Diagrama de Secuencia Posicionar Camara 2D.

Sistgma Externo 1: GetPosX()

cGT_Camera2d

| _am
< 2: Retorna la posicion X de la camara

3: GetPosY()

< 4: Retorna la posicion Y de la camara

5: GetZoom()

6: Retorna el zoom de la camara

7: GetAngle()

8: Retorna el angulo de la camara

Anexo. 13 Diagrama de Secuencia Posicionar Camara 3D.

X

Sistema Externo 1: GetPosX()

cGT_Camera3d

< 2: Retorna la posicion X de la camara

-l

3: GetPosY()

< 4: Retorna la posicion Y de la camara

5. GetPosZ()

< 6: Retorna la posicion Z de la camara

>

7: GetLook()

8: Retorna los componentes a los que esta mirando el vector de la Camara

9: GetUp()

I<0: Retorna los componentes que estan por encima del vector de la Camara

>

11: GetRight()

g
12: Retorna los componentes que estan a la derecha de la Camara
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Anexo. 14 Diagrama de Secuencia Cargar Luces.

X

Sistema_Externo

cGT_Light
|
1: IsEnable() :
o
2: Retorna verdadero si la luz esta activa
3: GetPosX()
e
4: Retornar la posicion X de la luz
-
5: GetPosY()
L
6: Retorna la posicion Y de la luz
-~
7: GetPosZ()
e
8: Retorna la posicion Z de la luz
-
9: GetColorR()
P
10: Retorna los componentes rojos de la luz
11: GetColorG()
-
12: Retorna los componentes verdes de la luz
13: GetColorB()
14: Retorna los componentes azules de la qu’
15: GetColorA()
e
16: Retorna los componentes alfa de la luz
-

Anexo 15: Descripcion de la Clase Colision.

Nombre de la Clases: CollisionParser

Descripcion: Clase que maneja las posibles colisiones del juego.

Tipo Nombre

Descripcion

structPixel

structVertex2d

Estructuras structMatrix

structPoint

structBoundingCollision
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Anexo 16: Descripcién de las Clases de Animacion.

NontredlClss G At

Deorpion s e e nigres n s G dneioes e e

‘Gme

Dmehle elmnbfeddaldivoquecmﬁemelsmm(ieaim

DelmSeees Reomall e eainain
el R e s e v
Ol e~ {'Geage{Frame) o icaoel i, et éodh e e el copemie gl ooma ey

Relomaa Ucacon el ol o enest s el iperice e melodo e conla s GT Suracela il

O Sutace ~ ["elSutacetpFrane) Dermi caga el ot o oma qe o carga
| Ceihidti e Reonalaondino e
OeightitpSepee) Reonalgndinn e e
GelMoFrames{ pSequerce) lRetamelrﬂrwodelfran\equehameterermdopalasewerﬂa Ieohda o parined

"Celame{pSequene)

Reloma el nomdre e B ecienci e o eokica o pdmedo

"MecioFranes

stuctAnmaion

L e s secencis

G Anmeolarege

61 oot

7 Enfylnager

ontre el e 6 Anenee

Destrpeidn: s qe pemie cargr ra anmagn

It (T mageNager DageNlanager, T Suracelarager ur

Gaga o Anmacin

] Temie k Amaoin
(el (oT Anmaion ‘o, boolpTpe) Eirira ra Aimacion
AddTolist (T Anmadin ‘hewAnmaion) Acdcioa a1 2 Anmacin e 06
DeFrombt(GT Avimaion ‘) Eirina ra Animaci del a  nimacioes
O e’ {Loadnage e ‘lane) Gl meres Qe erenencen a esaanmacin
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Anexo 17: Descripcion de las Clases Entidad.

|Nombre de'a Clases: 6T Eriiy2d

Descripeion: Clase que maneja las enfidades 24

“GefSurtace

i la enfidad fiene una superfcie asignada, refoma el punto de esta Superficie.

"GetAnimation

|si |a entidad fiene una animacidn asignada, retoma el punto de esta animacion.

IsShow [retoma verdadero si b entdad estd siendo mostada.

GeSequence etoma el nimero de sectencia que ha sido asignada a a anmacion

GetNumReplays |retormelmmetoderepeﬁdonesqueﬁemque hiacer la anmacidn, si el valor es iqual o menor que 0, esto indica que es un bucle
GeiPosK etoma aposicidn X def enidad

GetPosy [rtoma la posicion Y de a enidad

GePos] etoma aposicion Z de a entidad

GetAngleX [etoma el angul en e e X de a entidad

GetAngeY Jetoma el angul enelef Y de  enidad

GetAngel etoma el angul en el efe e l efidad

GetScalX etoma a escala X dela etidad

GeiScaleY letoma la escala Y el endad

GetBackCul indica s enidad esta aciendo un backiace donde 0 esnoy 1 s

GethimorX ]iMicasidwqoestéhUimrMIMOesmy1 essl

GetbimorY ndicasi e espelo esé veticaldonde 0 es oy 1 s i

GetFiker etoma o de fito ulzando a ase -GT_Fiter donde usa e bjeto réico asignado aa entidad
GefType |retormeltipo, haciendo uso de la clase -G Type donde usa el objeto gréfico asignado a la enfdad
GelTintR etoma donde es que est el color o e a enidad

GefTintG [etoma donde es que est el colorverde de  enidad

GelTintB etoma donde e que est el color azul de b enidad

Geransparency [retoma la ansparencia e a efidad

GetFadeR etoma donde es que se desvanece e cobrojo en a enfidad

GeFadel Ietoma donde es que se desvanece el colorverde enla enidad

GelFadeB [retoma donde es que e desvanece el colorazul ena etdad

GetFadeA [retoma donde empieza a devanesece la enfidad

GT_BlendingType GefBlendSource

|retorm ¢ltipo de mezcla utiizandola clase -GT BlendingType para la fuenie

GT_BlendingType GetDestSource

Iretom ltipo de mezcla wtiizando a clase - GT_BlendingType para el destino

GetHotSpoiX [etoma la X del HotSpot de a entcad
GeHotSpaly Jetoma la Y delHotSpat de a enidad
GefRegionX [etoma la posiion X def parte de aiba de b esqina zq de f reién asignada def enidad del método GT_Eniity2d:SeRegion
GetRegionY etoma laposicicn Y de a parte de amiba def esquinazq def region asignada defa enidad delmétodo GT Eniiy2d:SetRegion
GefRegiontidth [etoma el ancho de a region asignada pora enidad GT_Entiy2d:-SetRegion
GetRegionHeight etoma elargo de aregion asignada po a enfdad GT_Entiy2d:SeiRegion
Wrap |retorm1(verdadefo)se|ainngenwarepamdaenlosejaXyY
GetlineX1 |retomaIaposicidnen)&denerpuiodehpnmitivadelahea
GetlineYt |letormlaposicidnenv,del1erpur(odehprirriﬁvadehh’nea
GetlineX2 |re10rmhposiciénen)§del2dopmtodelapriniﬁvadelainea
GetlineY2 |retorm|aposici6nen¥, (el 2do punto de a primitiva de a inea
GefRadius etoma el racio e I primiiva uizandola case -GT REGULAR POLY
GetumSides retomala cantidad de lados que fien I primitva uiizando f case -6T_REGULAR_POLY
GetPolyAngle [etoma el ingul de a rmitva tizando a case -GT REGULAR POLY
GT_Point “GetPolyPoints rfoma el puto el anegloen ! cual e ibujoa prmitv uizando la case -G POLY2D
i GetNumLines |fetmmeln|’modelaieaconelwajsedibqolapriniﬁva utiizando la clase -GT_POLY2D
GT Align GetAlign etoma la aineaciondelteto uzando a case -7 Aign
i GetCharSpacing |retormelaspadoaddonalque hay enfre los caracteres utiizando la clase GT_Font
GetlineSpacing etoma el espacio enre s neas wizando  case GT_Font
GelTed [rtoma elteto de  entdad
IsShawColisiondveas retoma verdadero s colsion esta siendo mostrada
lIsShowGidAveas [retoma verdadero i red e drea esta iendo mostada
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[Nombre dela Clases: GT Enty3d

Descripeion: Clase que manea las entidades 3.

“Getddesh

1 la enfdad tiene una supeficie asiganda, refoma el punto de esa superfcie.

IsShow

ctoma verdaderos aendad estd siendo mosrada.

(GeiSequence Iretmnaelr(merodesemefmqse ha sido asignada a l animacion
GetAnimatonSpeed Ietoma elvlor e veloidad del animacion
GefTansiionSpeed rfoma vl de fa velcidad de f tasicion
GetPosK ctoma i posicion X dela enidad.
GetPosY [reomalaposiin Y delaendad
GetPos] |itomala posicionZ e b endad
GethngeX ctoma e dnguoenel e X de  enidad
GethngY ctoma e dnguoen el Y dela enca.
Gethngl [rtoma el anguo en el 2 dea enidad.
GefScaleX itomala escala X deaendad
GefScakef Iitomala escaia Y de fa enidad
GetScak? [ctoma  escaa 2 e  enidad
GetBackCul nca sl enfdad esa baciendo unbackiace donde D esmoy 1 essi.
GelFiter etoma el o de o tizando la case-GT_Fiter donde us el obto g asgnadof entidad
GellinR etoma donde es que est el color rjo deaenidad
GefTinG etoma donde e5 que st el colrverdedel e
GelTnB ctoma donde e queest el color &z e b e
GefTransparency itomala ransparencia de f enidad
GefFadeR Ietoma donde es que se desvanece el colrrofo en enfdad.
GeFaded ctoma donde e guese desvanece el colorverdeenlaendad
GetFade ctoma donde 5 quese desvanece el oo azu enlaendad
GetFadeA etoma donde empieza a devaneserceaendad
T BlendingType (GetBlendSource etoma el o de mezoh tizando a case-GT BlncingType para f ferte.
6T BlendngType (GetDestSource etoma e o e mezcla uizando  case -G BendingType para el desino.
6T Entydlarager, |

AJd(GT_Enéiy2d phewEntd) Adicona naendad.
Addnt pLayer, GT Enty2d*phewEntty2d)  |Adiciona una endad
Delte(GT_Eriy2d pEn) Fimina ura endad.
AddToList Adicionar ina enfidad a una ista.
mOk

T Rerde [ mRender

Add (GT_Enity3d "pNewEntydd)

Adiciona una enfidad

Delete(GT_Enfity3d "pEn) Elmina una enidad.
RenderEnies)s Cargala tidad
[AddTolis Adicioner ra enfidad a na s
[0k

6T Render ['mRender
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Anexo 18: Descripcién de las Clases Imagen.

Nombre de a Clases: GT_Image

Descripeion: Clase que conrola as caractersticas de as imdgenes

Tipo Nombre Descripcion
bool Ismagel oaded controla§i Se esté utizando una imagen
fioat GetiVidth refoma el ancho de la imagen.
float GetHeiqht |retorna ¢llargo de 2 imagen.
fioat GeiBpp |retoma I cantcad de byte por pieles de a imagen.
Nétodos  |Char GetFomatt reom el fomato de l magen en entero utlzando  clse :GT_Fomat
Char "GetFomatChar retoma el formato de ] imagen en texto sring utizandola clase -GT_Fomat
char "GetEtension refoma la extencicn que iene la imagen cuando estd almacenada en un archivo. Por ejemplo i laimagen fuera 'loover jpg' la funcidn refomaria ‘g’
sting “Getilame ‘retorna ¢l nombre ensting o chr.
float "GetPointer retoma el punto de la memoria el cual forma la imagen. Esta funcidn es muy uizada para acceder directamente a la imagen, modficarl o obtenerta
Estructura siructmage
Clases amigas 6T Imagelanager

Nombre de a Clases: GT_ImageManager

Descripeion: Clase que controla as imégenes

o | Nobre Descrpion
ool it (Garga las imégenes.
Wtodos hool Add (GT Image "pNewimage, char ‘pName)  [Adiciona una imagen.
void AddToist(GT Image "pNewmage) Adiciona una imagen ala ista
hool Delete (GT Image *pim) Elimina una imagen.

Anexo 19: Descripcidn de las Clases Juego.

Nombre de la Clases: GT_Render
Descripcion: Clase que se encarga de correr eljuego
Tipo Nombre Descripcion
int GetViewPortX retorna la posicion X del punto de vision.
int GetViewPortY retoma la posicion Y del punto de vision.
int GetViewPortWidth retona el ancho del punto de visidn actual.
int GetViewPortHeight retorna el largo del punto de visidn actual.
char *GetVersion retomna [a version actual del Direct3d
char *GetVendor retoma el nombre del proveedor de la tarjeta gréfica
Meétodos  |char *GetRenderer retomna el nombre de la tarjeta grafica
int GetMaxTextureSize retorna el tamafio méximo de la textura que permite la tarjeta gréfica
LPDIRECT3D9 GetDirect3d retorna el punto de Direct3d
IDirect3DDeviced *GetDevice retoma el punto del dispositivo Direct3D
void *GetFpsString retomna [ cantidad de de frames por segundo en string o char que hay actualmente
int GetFpsint retorna la cantidad de de frames por segundo en int que hay actualmente
GT_Window *GetWindow retoma el punto del objeto GT_Window del render donde ha sido creado
) GT_Entity2dManager;
Clases amigas ol it
Eslriichins StrucutFrustumPlane
infoStruct




Anexo 20: Descripcién de las Clases Superficie.

Nomre de  Clses. 6T Sutace

Destripin: Clase e cont s speies

Tio Nomre Deseren
01 Tie Gel e e o sperc, lzando case: 6T Tie
67 ualy CeQaln eoma  caidad el i GT (el
I CellimTees e et e el ipeice s s
I Gellidh o lancho e  speroe
I Cetfe e ellgo stpedce
I GetBocksK e e G Dot Lt e o Qe  sperce sty
i I Cetlce! e e e e o e g en e spefcieesa
it GetlmBlods e lnmero boques o cundadneh qu  specie e ddca
I CetlidtBlock e o decada o el il spece e
I Cetienioc e g cda coaacd el cual iperesta dida
Do e e 1l speie et cargaca
(A "GelTpeChar elma el destperce ensimgo e
(o "ol Cha e cadad dela iperieensong o car T Cllly
bod e e 5 B pece ene i coactod asaca
Estuetr sufTetues
T 0T Sufellerage
o7 Rence
Nomre de a Clses:GT uacelenage
Descrpion: e Qe cag s speces
T Nombre Destrpein
bl At e *oNewSurace, i *oName, G Ty o, Qualty ] con unasuperfe
Metodes Delt (6 St 14 Fiming nasupeic
ol it mgeanger “nmgeanger, T Rendr *fende Ciga nasuperfie
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