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CODIFICACION DE LA APLICACION DESARROLLADA

Clase Pantalla

Miembros Públicos:

void pantinic ( )

int pantbase ( )

int pantm&\x ( )

int pantmaxy ( )

double pantaspt ( )

void pantgraf ( )

void Pantall¡ - pantinic ( )

Inicio

Inicialización del modo gráfico

Si existe algún error entonces

Mostrar "Error en el Sistema Gáfico"

Fin Si

Fin

int Pantalla - pantbase ( )

Inicio

Si la pantalla es a color

retomar I (Fondo de pantalla azul)

LIBRERTA GENERAL
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sino

retomar 0

Fin Si

(Fondo de pantalla negro)

Fin

int Pantalla - pantmaxx ( )

lnicio

Retoma¡ el número máximo de pixeles en el eje X

Fin

int Pantalla - pantmrxy ( )

Inicio

Retomar el número m¿íximo de pixeles en el eje Y

Fin

double Pantalla - pantaspt ( )

lnicio

Cálculo de la razón de aspecto

Retomar razón de aspecto

Fin

void Pantalla - pantgraf ( )

Inicio

Limpieza de la pantalla

Pintar la pantalla del color de fondo

Fin

(l o 0 dependiendo del monitor)
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Cl¡se Seni¡l

Miembros Privados:

char rsenval[7]

Miembros Públicos:

Senial ( )

void senenvio (int)

Seni¡l - Seni¡l o
Inicio

Almaceno los códigos de control en el arreglo senval

Fin

void Senial - senenvio (int se nmovi)

(senmovi es el tipo de movimiento del vehículo)

Inicio

De acuerdo al valor de senmovi se envía ur código al puerto paralelo

Fin
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I IBRERTA LABERINT

Clese Bloque

Miembros Públicos:

Variables de pantalla

Bloque ( )

int blq_tam

void blqgraf (int, int, int)

Bloque - Bloque o
Inicio

Asignación de valores a variables de pantalla

Fin

void blqgraf (int bloqtema, int blq_¡osx, int blq¡rosy)

ftloqtama indica el tamaño del bloque)

ftlq losx indica la coordenada en X del origen del bloque)

(blq¿osy indica la coordenada en Y del origen del bloque)

Inicio

Determinación del patrón, tipo de línea y color a utilizar

Graficar el recuadro que simula el bloque

Fin
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Clase Pared -Public Bloque

Miembros privados;

int blq-temp, blq_i

Miembros públicos:

void PHGraf (int. int. int)

void PVGral (int. int. int)

void PHGraf (int blq_tam, int blq¡rosx, int blq_¡osy)

Inicio

blq_temp = blql¡osx

Para blq_i = 0 mientras blq_i <4entoncesi=i+l

bloqgraf (bl¡tam. blatemp, blqlosy)

blatemp = blq_temp + blq_tam

Fin Para

Fin

void PVGraf (int blq_tam, int blq_¡rosx, int blq¡rosy)

Inicio

blatemp : blq__pos¡"

Para blai = 0 mientras blqi < 4 entonces i = i+l

bloqgraf (blq_tam. blq_posx, blLtemp)

blq_temp = blq_temp + blq_tam

Fin Para

Fin
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Clase Laberinto - Public Pared

Miembros privados:

Definición de la estructura PTS {

rnt x, y;

int z,w

(Coord. en X y Y del origen de una pared)

(z= I sí existe pared horizontal, z=0 no existe)

(w= I sí existe pared vertical, w=0 no existe)

)

Definición del tipo PTS laber [6] [0] [0] (6 No. secciones)

(10 No. max. de filas)

(10 No. máx. de columnas)

Laber L

int lab_i. labj

Miembros públicos:

Laberinto (int, int)

void labinic ( )

void labgraf (int)

L¡berinto - Laberinto (int lab_bloq_tem, int lab-numero)

(ab-bloq1am indica el tamaño del bloque)

(ab numero indica el número del laberinto seleccionado)

Inicio

Definición de los valores de lab_blq, lab_col, lab_fiI

(ab_blq es el tamaño del bloque)

(lab col es el número máximo de columnas en una sección)

(lab;fil es el número máximio de Jilas en una sección)

Fin
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void L¡berinto - labinic ( )

Inicio

Limpieza del arreglo L

Apertwa del a¡chivo DATOS.TXT

Ubicación del puntero dentro del archivo DATOS.TXT al inicio de la inf. del

laberinto seleccionado

Cargar la información del laberinto seleccionado al arreglo L

Cierre del a¡chivo DATOS.TXT

Fin

void L¡berinto - hbgraf (int labjantalla)

Inicio

int labpan

labpan = lab_pantalla

Para lab_i=0 mientras tab_i < lab_fiI entonces lab-i : lab-i + I

Para labj=6 mientras lab_j < lab_col entonces labj = labj + I

Si (L fiabpan] [ab_i] [abj].2 = "1" entonces

PHGaf(ab_Uq L tlabra{ tlab_il tlabjl:<, L tlabpa l tlab_rl nabjly)

Fin Si

Si (L flabpan] [tab_i] [abj].w = "1" entonces

F/H(lab-U+ L tla¡pal ttaU_i¡ tla¡jlrq L tlabeútl l'lab-il tlab-jly)

Fin Si

Fin Pa¡a

Fin Para

Fin
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Cl¡se Crrro

Miembros privados:

pointype cr[5 8], llan_del [4], llan_tra[4], chasis[8], ventanas[ I 0],

adomo[6], techo [4], part_tra[4]

Definición de la estructu¡a coordlrcsic

float esql X, esql Y

float esq2X, esq2Y

void limpia ( )

void rotacion (double, int, int)

coordlrosic pos_carro (int)

Miembros públicos:

Definición de la estructu¡a coord_ubica

int direc, esqX, esqY (Dirección, Coord.Xy Y del origen)

Definición de la estructura banderas

int der, izq, ade (l sí existe pared a la derecha, izquierda

o odelan¡e del vehículo, 0 no existe)

Carro (int, int)

void inicializa ( )

void grafico ( )

void posiciona (int. int, int)

coord ubica rota (int, int, int, int, int)

coord_ubica ava¡ua (int, int, int, int)

coord_ubica avan_espe (int, int, int, int)

banderas puesto (int, int)
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C¡rro - Carro (int car_largo, int car_ancho)

lnicio

. LARCO = car_largo (Largo del vehículo)

ANCHO = car_ancho (Ancho del vehículo)

Asignación de valores a variables de pantalla

Fin

Carro - inicializa o
Inicio

Asignación de valores al arreglo cr

Fin

(Coord. para construir el vehículo)

Carro - grafico o
Inicio

Asignación de todas las coordenadas en cr al arreglo respectivo:

llan_del, llan_tra, chasis, ventanas, adomo, techo, part_tra

Graficación del vehículo

Fin

Carro - limpia o
Inicio

Asignación de coordenadas a los arreglos [an_det, llan_tr¿ chasis

Rellena¡ el itea formada por esos arreglos con el color de fondo

Fin
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void Crrro - rotsción (double rot_anglg ht mt-cenü, int rot-ceny)

(rot 
-angle 

indica el ángulo de rotación)

(rot_centx y rot_centy indican las coord. del eje de rotación)

Inicio

double angcos, angsin

pointtype rottemp[58]

Transformación de rot-angle de grados a radianes

Si angcos es casi 0 entonces angcos = 0

Si angsin es casi 0 entonces angsin = 0

Pa¡a rot_i = 0 mienras rot-i < 58 entonces rot-l = rot-i + I

rottemp[rot-i].x = cr[rot_i].x

rottemp[rot_i].y = cr[rot_i].y

cr[rot-i].x = (rottemp[rot-i].x * angcos)-(rottemp[rot-i].y *angsin) +

(( I -angcos) * rot-centx) + ((angsin r rot-centy))

cr[rot-i].y = (rottemp[rot-i].y + angcos)+(rottemPlrot-i].x+angsin) +

(( 1 -angcos) + rot-centy) - ((angsin t rot-centx))

Fin Pa¡a

Fin

coord¡rosic Carro - pos_carro (int pos-car-direc)

(pos_car_direc irulica la dirección del vehículo)

lnicio

coorjosic posicion

De acuerdo a la dirección del vehiculo determina¡ los valores de

posicion.esql X, posicion.esql Y, posicion'esq2X, posicion.esq2Y

Fin
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void Carro - posiciotrr (int posic_dir, int posic_X, int posic_Y)

(posic_dir indica la dirección que se desea tenga vehículo)

(posic_X, posic_Y indican las coord. del origen del vehículo)

Inicio

int pos_grad

pointtype pos_a

De acuerdo a la dirección del vehículo calcula¡ los valores de

pos_grad, pos_a.x, pos_a.y (lndican el ángalo de giro y el eje para

girar el vehículo a la dirección requerida)

Definición el puerto visual del vehículo

inicializa ( )

rotacion (pos_grad, pos_a.x, pos_a.y)

Fin

coor_ubic¡ C¡rro - rota ( int rot_dir, int rotgiro, int rot sentido,

int rot_PosiniX, int rot-PosiniY)

(rot_dir indica la dirección del vehículo)

(rotSiro indica si el giro es hacia la derecha o izquierda)

(rot _sentido indica si el giro es pora adelante o para atrás)

(rot_PosinLY, rot_PosiniY indican la coord. del origen del vehículo)

Inicio

De acuerdo a la dirección y giro se determina:

el eje de rotación del vehicüo en rot_b y la prox. d.irección en rotirxdir

posiciona (rot_dir, rot_PosiniX, rot_PosiniY)

Si al rotar el vehiculo está fuera de pantalla entonces

Retomar dirección y ubicación del vehículo en ubi-ca¡
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Pedir una tecla

Fin mientras

Fin

¡nt pide_tecla ( )

lnicio

Esperar hasta que el operador tipee una tecla

Retomar el valor de la tecla

Fin

int FueraPant ( )

Inicio

Determinación de Ia posición del vehiculo en la pantalla

Si el vehículo está fuera de pantalla entonces

De acuerdo a la sección y dirección del vehiculo se determina:

Si el vehiculo está fuera del laberinto entonces

Retomar I

sino

lndicar No. de nueva sección y posición

Fin Si

Retornar 2

Fin Si

Retornar 0

Fin
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Llamado a librerías de C+-+:

conio.h, ctype.h. dos.h, graphics.h, stdio.h, stdlib.h, string.h, time.h

Llamado a librerías desa¡rolladas para [a aplicación:

texto.h, general.h, laberint.h.

lnicio del Programa Principal

Emisión de sonido de inicio de programa

Apertua de A¡chivos datos_in y datos_out

Asignación de infbrmación de tiempos de resolución al arreglo calif

Pantalla pant: (Definición de la pantalla)

Letras titulo (60, 0) (Definición del titulo)

Inicializo pant y variables de pantalla

Pantallal ( )

Pantalla2 (titulo)

Pantalla3 ( )

tipres = Pantalla4 (titulo) (Escojo tipo de resolución o "SALIR")

Mientras (tipres o 3) (Repito mientras no escoja "SALIR')

numlab = Pantalla5 ( ) (Escojo laberinto)

Si ya se seleccionó un laberinto entonces

Si laberinto es aleatorio entonces se selecciona entre I y 4

Senial miseniall (DeJinición de la señal)

Laberinto milaber (30, numlab-l) (Definición del laberinto)

Inicializar milaber

Carro car (60. 30) (Definición del vehículo)

PROCRAMA PRTNCIPAL
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Fin Si

Si rot_sentido = I entonces

Sirot_giro=0entonces

rot_giro = I

sino

rot_giro = 0

Fin Si

Recalcular [a próxima dirección

Fin Si

timpia ( )

Para rota_i = 30 mientras rota_i < 100 entonces rota_

posiciona (rot_dir. rot_PosiniX, rot_PosiniY)

Si rot_giro = I entonces

rotacion (-rota_i, rot_b.x, rot_b.y)

sino

i=rota i+30

rotacion (rota_i, rot_b.x, rot_b.y)

Fin Si

Si rota_i < 90 entonces

limpia ( )

Fin Si

Fin Pa¡a

pos_car = pos_carro (rotjrxdir)

Definición del puerro visual del vehículo

Determinación de la dirección y ubicación del vehículo en ubi-ca¡

Retoma¡ ubi car

I:in
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coord_ubica C¡rro - ¡vrnza ( int ava_dir, int ava-sentido,

int ¡va_Posinü, int ava_PosiniY)

(ava_dir indica la dirección del vehículo)

(ava_sentido indica si el dvance es para adelante o para atras)

(ava_PosinLY, ava_PosiniY indican la coord. del origen del vehículo)

lnicio

De acuerdo a la dirección se calcula la dirección de avance

ava_¡aso = 2 (Cada movimiento sení de 2 pixeles)

Cálculo del punto tope (Prmto má<imo de acercanieno a uu parcd)

inicializa ( )

Tomar la imagen del vehiculo

Repetir

Sensa¡ las paredes de los lados

Si no existe una pared hacia la derecha o izquierda entonces

Salir del lazo

Fin Si

Ubicar la imagen del vehículo en la nueva posición

Actualizar la posición del vehículo dando un nuevo paso

Mientras que el vehículo no llegue al tope

Definición del puerto visual del vehiculo

Determinación de la dirección y ubicación del vehículo en ava-ubi

Retoma¡ ava ubi

Fin
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coord_ubica Carro - avan_espe ( iut ave_dir' int ave-sentido,

int ave_Posinix, iot ave_PosiniY)

(ave _dir indica la dirección del vehículo)

(ave_sentido indica si el avance es para adelante o para atrás)

(ave_PosiniX, ave_PosiniY indican la coord. del origen del vehiculo)

lnicio

De acuerdo a la dirección se calcula la dirección de avance

ava3aso = 2 (Cada movimiento serii de 2 pixeles)

inicializa ( )

Toma¡ la imagen del vehículo

Repetir

Sensa¡ las paredes de los lados

Si no existe una pared hacia la derecha o izquierda entonces

Salir del lazo

Fin Si

Ubicar la imagen del vehiculo en la nueva posición

Actualizar [a posición del vehículo dando un nuevo paso

Mientras que el vehículo realice menos de 90 movimientos

Definición del puerto visual del vehiculo

Determinación de la dirección y ubicación del vehículo en ava-ubi

Retoma¡ ava_ubi

Fin
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banderas Carro - puesto (int pue-dir, int pue-sentido)

@ue _d¡r indica la dirección del vehiculo¡

(pue _sentido indica si se serca paredes adelante o atrás)

Inicio

banderas pue_ban

De acuerdo al sentido y dirección del vehículo, determinar si existe

una pared hacia la derecha, adelante o aüiás en pue-ban

Retomar pue_ban

Fin
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LIBRERIA TEXTO

Clase Letras

Miembros privados:

int let_fract[ l5l

chr let_an[25]

Miembros públicos:

Letras (int, int)

void let_graf (int, int, cha¡ * let-Lxt, int, int)

Letras - Letras (int let_scale, int let_fact)

(et _scale indica la escala a

(etJact es un contador para la estructura de

Inicio

Constn¡ir la estructua de la letra de acuerdo a let-scale y let-fact

Asignar cada una de las letras del abecedario al arreglo let-arr

Fin

aplicar)

la Ietra)

void Letras - letgraf (int let-xini, int let¡rini, char rlet-txt, int let-col' int

let¡rat)

(let xini y let )ini indican la ubicación en X y Y del texto)

(let_txt es el texto a graficar)

(let-col es el color del texto)

(let¡al es el patrón del texto)

Inicio

Determina¡ color y tipo de línea a utilizar

,:e
\:
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Cálculo de la longitud del texto

Pa¡a tet_i=l mientras que let_i<long. del texto entonces let_i=let_i+l

Tomar la letra en la posición let i del texto

Ubica¡se en Ia posición indicada en la pantalla

Graf rca¡ Ia letra correspondiente

Rellena¡ e[ interior de la letra con e[ patrón indicado

Ubica¡se en la posición de [a siguiente lera

Fin Para

Fin
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PROCEDIMIENTOS DEL
PRO(;RAMA PRTNCIPAL

void Pantallal ( )

Inicio

Mostra¡ en panulla la presentación de la Universidad y Facultad

Fin

void Pantalle2 ( )

Inicio

Mosmr en pantalla e[ Título de la aplicación y autor

Mientras no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de ingreso de tecla

Pedir una tecla

Fin mientras

Fin

void Pantalla3 ( )

Inicio

Mostrar en pantalla el antecedente y objetivo de la aplicación

Mientras no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de ingreso de tecla

Pedir una tecla

Fin mient¡as

Fin
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void Pantrlla4 (Letras)

Inicio

Mostrar en pantalla tres opciones:

RESOLUCION MANUAL

RESOLUCION AUTOMATICA

SALIR

Repetir

Resalta¡ una opción

Pedir el ingreso de una tecla (Cursor hacia arriba o hacia abajo)

Si no es <Enter> entonces

Resaltar la nueva opción de acuerdo a [a tecla ingresada

Fin Si

Mientras no se presione <Enter>

Si la resolución es manual

Mostrar en pantalla las intn¡cciones para el uso del teclado

Mientras no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de inBreso de tecla

Pedir una tecla

Fin mient¡as

Fin Si

Fin

void Pantalla5 ( )

Inicio

Mostrar en pantalla cinco opciones:
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LABERINTO I

LABERINTO 2

LABERINTO 3

LABERINTO 4

ALEATORIO

Repetir

Resaltar una opción

Pedir el ingreso de una tecla (Cursor hacia arriba o hacia abajo)

Si no es <Enter> o <Esc> entonces

Resaltar la nueva opción de acuerdo a la tecla ingresada

Fin Si

Mient¡as no se presione <Enter> o <Esc>

Si se presionó <Esc> entonces

Retomar 0

srno

Retomar No. laberinto o 5 para ALEATORIO

Fin Si

void Pantalla6 (char *xtiempo)

Inicio

Mostra¡ en pantalla el mensaje de haber resuelto el laberinto

Mosúar en pantalla el tiempo de resolución en segundos

Mientras no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de ingreso de tecla

Ir in
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Pedir una tecla

Fin mientras

Fin

void PantallaT (Letras)

lnicio

Mostra¡ en pantalla el mensaje de FIN de aplicación

Mient¡as no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de ingreso de tecla

Pedir una tecla

Fin mientras

Fin

void Puntaje (char trtiempo, int xlaber)

Inicio

Si xtiempo < calif[xlaber- I ].sc_tiem

(calif,sc_nombre indica el nombre del operador)

(califsc_tiem indica el tiempo de resolución)

(calif.sc_labe indica el No. de laberinto resuelto)

Pedir el ingreso de miiximo l0 letras (nombre del operador)

Reemplazar en el arreglo el nuevo nombre y tiempo

Fin Si

Mostrar en pantalla los nombres de las personas con mejores tiempos

de resolución para cada laberinto

Mientras no se tipee cualquier tecla

Mostrar mensaje de ingreso de tecla



Incializa¡ ca¡

Determinar posición inicial del vehículo de acuerdo a numlab

Graficar pantalla

Graficar sección de laberinto

Posiciona¡ vehÍculo

Grafica¡ vehículo

Inicializar arreglo de conúol que registra movimiento y marca

Repetir

Si la resolución es manual

Enviar señal de paro

Repetir

pide_tecla

Mient¡as s€a una tecla valida

Si (direc.=l y teclFTT o direc.=2 y tecla=75 o

direc.=3 y lecla=12 o direc.-j y tecla=80) entonces

Envia¡ señal de avance

Ejecutar Ava¡¡ce del vehiculo

Fin Si

Si (direc.=l y tecla=80 o direc.=2 y recla=12 o

direc.=3 y tecÉ77 o direc.--4 y tecla=75) entonces

Envia¡ señal de rotación adelante derecha

Ejecutar Rotación Adelante Derecha del vehiculo

Fin Si

Si (direc.=l y teclFTz o direc.=2 y tecla=80 o

direc.=3 y tecla=75 o direc.=4 y lecla:TT) entonces

Envia¡ señal de rotación adelante izquierda

157

Él8Ll cgA



158

slno

Ejecutar Rotación Adelante Izquierda deI vehículo

Fin Si

Si (direc.=l y tecla=75 o direc.=2 y tecla=1l o

direc.=3 y tecla=8O o direc.--4 y tecl^=72) entonces

Enviar señal de retroceso

Ejecutar Retroceso del vehiculo

Fin Si

Si (direc.=l y tecla=145 o direc.=2 y tecla=l4l o

direc.=3 y tecla=l l6 o direc.=4 y tecla=l l5) entonces

Enviar señal de rotación atras derecha

Ejecutar Rotación Atnís Derecha del vehículo

Fin Si

Si (direc.=l y tecla=14l o di¡ec.=2 y tecla=l45 o

direc.:3 y tecla=l l5 o direc.=4 y tecla=l l6) entonces

Enviar señal de rotación aras izquierda

Ejecutar Rotación Atras Izquierda del vehículo

Fin Si

Sensar paredes

Si no existe apared adelante o derecha o izqüeda entonces

Si no existe pared adelante entonces

Ejecutar Ava¡rce del vehiculo

Registrar movimiento = I

Si no existe pared derecha registro marca: I

Si no existe pared izquierda registro marca : 2

sl I)()
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Si no existe pared derecha o izquierda

Si no existe pared derecha

Ejecutar Rotación Adelante Derecha

Registrar movimiento = 2

slno

Ejecutar Rotación Adelante Izquierda

Registrar movimiento = 3

Fin Si

Si no existe pared derecha e izquierda

Regisrar marca = 2

Fin Si

Fin Si

Fin Si

sino

Mientras marca o 0

Revertir el movimiento registrado

Registrar marca = 0 y movimiento = 0

Fin Mientras

Ejecutar movimiento en otro sentido al tomado al inicio

Fin Si

Fin Si

Verifica¡ si se resolvió el laberinto

Si no se lo ha resuelto

Grafica¡ pantalla

Graficar nueva sección de laberinto

Posiciona¡ vehículo
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Graficar vehÍculo

Fin Si

Hasta que no salga del laberinto

Si el tipo de resolución fue ma¡lual

Calcular tiempo de resolución

Pantalla6 (tiempo)

Puntaje (tiempo, numlab)

Fin Si

Fin Si

tipres = Pantalla4 (titulo)

Fin Mientras

PantallaT

Cerrar archivos de tiempos de resolución

Elimina¡ a¡chivos temporales

Fin del Programa Principal


