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Introduccién al Diseiio de SSEE
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e‘ Métricas de diseno

O Métricas de disefo

B Factores a tener en cuenta en las especificaciones
O Consumo de potencia
O Prestaciones
m  Velocidad, tiempos de ejecucién, cantidad de datos de E/O
O Restricciones de tiempo
B Plazos de respuesta
Interface de usuario
Tamano
Coste de ingenieria
B Costes de disefio que se producen sélo una vez
O Coste de fabricacién
m Coste por unidad de producto
O Flexibilidad

B Capacidad de cambiar la funcionalidad del sistema sin recurrir a un
nuevo diseno

Oooao
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B Métricas de diseno

O Métricas de disefio

B Factores a tener en cuenta en las especificaciones
O Tiempo de desarrollo de un prototipo
B Tiempo necesario para construir una version funcional del sistema
O “Time-to-market”

B Tiempo necesario hasta que el sistema estd plenamente terminado
y puede ser vendido.

O Tiempo de vida

B Tiempo durante el que se espera que el sistema funcione
correctamente

O Seguridad para el usuario (safety)
B Especificaciones necesarias para que el usuario no sufra dafios.
O Mantenimiento

B Capacidad de modificar el sistema una vez se haya puesto en el
mercado una primera versién.
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""e Disefo del Interfaz de Usuario

O Disefio del Interfaz de Usuario

B Se debe disenar en funcién de:
O Las especificaciones de usuario
O El tipo de usuario
O El entorno
O La funcionalidad del sistema
B Tipos de interfaces:
Pulsadores / Teclados
Pantallas textuales LCD
Pantallas graficas TFT
Pantalla tactil
Pagina web
Interfaz de comandos
Mensajes acusticos

OoOooooOoooan
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P‘e i Diseno del Interfaz de Usuario

O Diseno del Interfaz de Usuario

B Es necesaria una validacion de usuario antes de la

implementacion

Idioma de los mensajes

Texto de los mensajes

Colores

Colocacion de objetos en la pantalla
Menus y cuadros de didlogo

OoooOoooan

B La implementacién se realiza acorde al disefio
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Proceso de Diseio

W

O Metodologia Bottom - Up

B El disefno empieza por las partes mas simples que se van
uniendo hasta formar el sistema

O Metodologia Top - Down

B Se empieza a partir de la abstraccion del sistema que se va
dividiendo en partes.

B Requerimientos
B Especificaciones
B Arquitectura
B Componentes
B Integracion del sistema
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Proceso de Diseino

O Metodologia Top - Down

B Requerimientos

O Propésito, entradas, salidas, funcionalidad, métricas de disefio,
requerimientos de validacién final,

B Especificaciones
Expectativas del cliente sobre el producto
Hardware (periféricos, procesador, memoria, ...)
Estructuras de datos o necesidades de procesamiento
Comportamiento esperado del producto
Métricas de disefio (tamafio, consumo, precio, ...)
Ciclo de vida esperado del sistema

Especificaciones de proceso
B Lista de eventos en las entradas, salidas relacionadas con eventos,
procesos activados en cada evento

OoooooOo0n0oao
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Proceso de Diseio

O Metodologia Top - Down
B Arquitectura
O Graficos de flujo de datos

O Modelos de programas
B Orientado a objetos, maquinas de estados, procesos concurrentes,

O Niveles de la estructura de software
O Arquitectura hardware
O Disefio de interfaces
B Componentes
O Implementacion de los componentes
B Integracion del sistema
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Bt Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad
B Robot con traccion diferencial. Movimiento de las rudas
O Movimiento de la rueda derecha
O Movimiento de la rueda izquierda
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia i@
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VelD
Vell
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad
B Robot con traccidn diferencial. Movimiento de las rudas
O Movimiento de la rueda derecha
O Movimiento de la rueda izquierda
B Medida del avance de las ruedas

O Lectura del avance de la rueda derecha
O Lectura del avance de la rueda izquierda
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ECE Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

VelD
Vell

PulsosD
PulsosI
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia M

O Funcionalidad
B Robot con traccion diferencial. Movimiento de las rudas
O Movimiento de la rueda derecha
O Movimiento de la rueda izquierda
B Medida del avance de las ruedas

O Lectura del avance de la rueda derecha
O Lectura del avance de la rueda izquierda

B Movimientos del Robot
O Avance recto, retroceso recto, Giro 90° derecha, Giro 90° Izda
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e Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

@lectronica. %

Recto(Dist) —
Gira90°Der() — —VelD
—

—

Gira90°Izd() — Vell

Parado()

Base PulsosD
Tiempo PulsosI
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

M

O Funcionalidad
B Robot con traccion diferencial. Movimiento de las rudas
O Movimiento de la rueda derecha
O Movimiento de la rueda izquierda
B Medida del avance de las ruedas
O Lectura del avance de la rueda derecha
O Lectura del avance de la rueda izquierda
B Movimientos del Robot
O Avance recto, retroceso recto, Giro 90° derecha, Giro 90° Izda
B Control manual del movimiento
O Menu en la pantalla
O Bluetooth
O Comandos serie desde el ordenador
O Mando de la Wii
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

%

Touch Pannel

Recto(Dist) —
Gira90°Der() — —VelD
—

—

Gira90°Izd() — Vell

Parado()

Display 9

Base PulsosD
Modo Manual Tiempo PulsosI
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Recto(Dist)
Gira90°Der() — VelD
Gira90°1zd() — Vell
Parado()
Base PulsosD
Modo Manual Tiempo PulsosI
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) — Modo
Com. serie

Recto(Dist)
Gira90°Der()
Gira90°Izd()
. Parado()
Wi — PotX —,

— PotY —

Recto(Dist)
Gira90°Der()
Gira90°Izd()
Parado()
Base PulsosD
Modo Manual Tiempo PulsosI
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5’6 Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad

B Posibilidad de grabar y reproducir mensajes
O Reproducir mensajes
O Grabar mensajes
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BCE Ejemplo de Proyecto - Robot Espia ._:;;;:_:_.

Base Tiempo ——

Buffer de muestras
de audio

ReproducirAudio()
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""e Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

GrabarAudio()
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L +«~—— Base Tiempo ——
Micréfono
— Buffer de muestras —_— ﬁ))
de audio
ReproducirAudio()
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

)

O Funcionalidad
B Posibilidad de grabar y reproducir mensajes
O Reproducir mensajes
O Grabar mensajes
B Medida de distancia por infrarrojos
O Deteccion de obstaculos
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

+«~—— Base Tiempo ——

Micréfono

— Buffer de muestras
de audio

P

Distancia — Distancia

ReproducirAudio()

GrabarAudio()
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad

B Posibilidad de grabar y reproducir mensajes
O Reproducir mensajes
O Grabar mensajes

B Medida de distancia por infrarrojos
O Deteccion de obstaculos

B Secuencia de movimientos
O Avance recto, retroceso recto, Giro 90° derecha, Giro 90° Izda
O Graba audio, Reproduce
O “A20DA10GDDA10IA20!
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

Secuencia de
movimientos

| ReproducirAudio() Distancia
GrabarAudio()

Recto(Dist) —
Gira90°Der() —
Gira90°I1zd() —,
L Parado() —

— VelD &
— Vell .

—

Base PulsosD

Modo Tiempo PulsosI
Automatico
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

Secuencia de
movimientos

Modo
Automatico
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

—

\ USB - serie

| —

Com. serie
A— |

Secuencia de
. . —
movimientos
— Modo

| ReproducirAudio() Distancia
GrabarAudio()

Recto(Dist) —
Gira90°Der() —
Gira90°I1zd() —,
L Parado() —

—VelD
— Vell

Base PulsosD

Modo Tiempo PulsosI
Automatico
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad
B Posibilidad de gestion local a través de la pantalla tactil
O Visualizacidn del estado de variables

O Posibilidad de cambio de modo
O Posibilidad de control manual

O Configuracién
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

Display ’

—VelD
— Vell

-

PotX, PosY —

VelD, Vell —
PulsosD, Pulsos I —
Distancia —

Buffer de muestras de audio —

O Touch Pannel

1 ReproducirAudio()
GrabarAudio()

Recto(Dist)
—» J Gira90°Der()
Gira90°1zd()

| Parado()

Modo
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

O Funcionalidad

B Posibilidad de gestion local a través de la pantalla tactil
O Visualizacion del estado de variables
O Posibilidad de cambio de modo
O Posibilidad de control manual
O Configuracién

B Posibilidad de gestiéon remota desde una pagina web
O Visualizacion del estado de variables
O Posibilidad de control manual
O
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Ejemplo de Proyecto — Robot Espia

PotX, PosY —
VelD, Vell —
PulsosD, Pulsos I —
Distancia —

o <G@p
HTML

Secuencia de
movimientos

— VelD

— Vell

| ReproducirAudio()
GrabarAudio()

I' Botones

Browse. pagina HTML

upload

Recto(Dist)
1 Gira90°Der()

- 1
Gira90°Izd()
Parado()
Modo -
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