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INTRODUCCION

INTRODUCCION.

Lo elaboracion de esta tesis tiene la finalidad de
deasarrollar un sistema de computo para |a deteccion de faltas
de control (DFC) considerando un entormo grafico, Para ello se
consideran los sigulentes aspectos:

+ Ingenieria de programacion orientada a objetos.

¢ Control estadistico de procesos.

En las dltimas decadas la ingenieria de programacion
ha sufrido una gran evolucion. como consecuencia del auge
de los sisternas de computo. Esto dada la aceptacion en
todas las areas de la actividad del ser humano. en los cuales
se han desarrollado sistermas de computo especificos para
cada actividad, En los ditimos afmos se han desarrollado una
gran cantidad de sistemas ae computo vy progresivamente
mds complejos. tal es el caso del entomno grdtico.
procesamilento distribuido, aplicacioneas integradas, etc.
Creondo la necesicad de desarrollar metodologias capaces
ae soportar dicha complejidad.

La ingeniena de programacion orlentada a objetos es
un concepto reciente dentro de las tecnologias de desarrcllo
de sistemas de computo. Dicho concepto tiene la capacidad
de:

* Soporfdr con faclliidad los slstemas comple)os.

» Facilltar la reutilizacidon de codigo.

+ Disminuir el tiempo de desamrolio.

* Asegurar la eficiencia de sistema.

¢ Facillitar el mantenimiento.

La tecnoiogia de objetos es considerado como un paso
importante dentro de la industrializacldn del software.
logrando un proceso de manufactura sistemdtico v con elio
aumento en la productividad y sistermas de gran calidad.

A pesar de la ventojas de la Ingenleria ordentado a
objetos y las multiples aplicaciones que se han desarrollado
(programacidén. Sistermas operativos, Bases de datos), aun no
se ha apllicado dicha tecnologia debidamente.

En la actualidod para mantener un nivel competitivo,

toda organizocian industrial o de servicios, necesita el uso de
la calidad, parg lograr gue sus productos o servicios que se

2
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Para ello se recurre

generan sean virtuaimente uniformes.
control estadistico de

como metodologia fundamental, el
procesos. asi como su henomienta bdsica, los diagramas de
control.

Ei texto se desarrolia en cuatro capitulos:

Ei CAPITULO | describe los objetivos y conceptos del
control estadistico de procesos. Los diagramas de control. sus
componentes, su interpretocicon y el procedimiento para su
desarrollo. Reglas de corrida de AT&T como herramienta para
la deteccion de inestabilicdad en un proceso..

El CAPITULO Il describe los conceptos bdsicos dentro de
la orientacion o objetos. Describe o metodologia de desarrollo
OMT. desarrollaco entre otros por Rumbaugh. Describe y
desarrolla ia fase de andlisis para el sisterma DFC.

El CAPITULO Il describe y desarnrolla la fase de diseno
del sisterma DFC bagje la metodolegia OMT. Describe el
procedimiento para obtener un buen mMmodelo.

El CAPITULO IV describe Jla fase de Implantacion,
considerando una programacion orlentado a objetos y un
lenguaje orentado a objetos. Desarrolia la implantacidn del
andlisis y diseno del sistema DFC en lengudje de programacicon

Co++,
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CAPITULO | CONTROL ESTADISTICO DE PROCESOS

1.1. INTRODUCCION

El uso de la calldad como un arma competitiva impone.
sobre las organizaciones industriales o de servicios. la necesldad de
controlar la variabiliaad de los servicios o productos que ofrecen.
Por ejemplo, para una compania monufacturera, no es suficlente
Que sus productos cumplan con las especificaciones, sino que
debe ofrecerios ol mercadco con ia menor variacién posible entre
ellos. Para lograr que tos productos o servicios que se generan sean
vitualmente unitormes. es indispensable el estudio cuidaodoso de las
fuentes de variacion de su proceso productivo [Tayior2. Wheeler]

El objetivo ae este capitulo es presentar una metodologia
tundamental para el contral vy el mejoramiento de la calidad: el
control estadistico de procesos, asi como su herramienta badsica, los
diagramas de control. Asimismo, en este capitulo se considera el
hecho de que, a lo iargo del tlempo, la aplicacion de diagramas
de control ha incorporado el uso de conjuntos de reglas, conocidas
como reglas para corridas. con el fin de asegurar un adecuado
andllsis de las fuentes de varacién de un proceso productivo.

Ei capitulo | se desarrolla en tres secciones fundamentales

Lo SECCION 1.2. presenta los objetivos y los conceptos
bdsicos del control estadistico de procesos.

La SECCION 1.3. describe las generalidades de un diagrama
de contiol. Para el caso especitfico de tos dlagramas de control
aque maneja el sistema DFC, se analizan aspectos diversos como: sus
componentes, su interpretacion, el esquema de muestreo para su
mplantacion. asi como el procedimiento para su desarrollo.

La SECCION 1.4, presenta al conjunto de reglas para
comridas mdas populares en la industria, conocidas como las Reglas
para corridas de AT&T. cuya finalidad es la deteccidn de
inestabllidad en un proceso cuando dicha inestobilidad presenta
caracteristicas que la hacen no detectable con el uso de
dlagramas de control tradicionales.
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1.2. EL CONTROL ESTADISTICO DE PROCESOS

Por control estadistico de procesos (CEP) s¢ denota a un
conjunto de técnicas y metodologias que ufilizan herramientas
grdaticas y estadisticas para el andilisis y el control de la variabiliaacdc
de un proceso (kKiemele| Shewhart, el pionero del CEP. reconocio la
inevitabilidaao ae la varnacion en un proceso productivo e identificd
dos diterentes tipos de vanacion |Shewhart]:

1.- Controlada o comun : Generada por un paotron estable v

consistente o lo largo del tiempo.

2.- No controicda : Generada por un patron que cambia

con el tiempo.

Cada tipe de vanacion reconoce diferentes tuentes: Ia
controlada es  atribuible a causas meramente gleatorias ©
"comunes”, mientras que la no controlada es originada por causas
"asignables” o ‘especiales”’ [Deming. Shewhart]. Para ilustrar lo anteror,
considere el proceso de manutactura de una flecho moquinada
para la cual se monitorea, a lo largo ael tiempo, una caracteristica
o variable que determino su calidad (por ejemplio. su diametro). Si
bien no cabe esperar que dos flechas producidas tengan
exactamente el mismo didmetro (debido a factores © causas
comunes, como 1o imperfeccion del material, de la maquinaria.
etc.), la varabilidad entre uno y otro de ios diadmetros observados
puede mostrar un patréon de vanacion consistente en el empo., Por
tanto. el diametro de las flechos puede conslderarse una varable
aleatoria sujeta a una distribucidon probabillistica que no cambia
con el tiempo. Ocasionalmente pueden presentarse factores o
causas especiales de variacion (por ejemplo. desgjustes en la
maquinaria utiilzada, un cambio en el proveedor de la matera
prima. etc.) que alteran sensiblemente el patron de variacion
previamente identiflcado.

Un proceso estable es un proceso sujeto solo a varlacidn
comun y se dice que est@ baje control estadistico. En
contraposicidn, un proceso inestable es aquét sujeto a variacion de
ambos tipos (tanto comun como no controladaq), vy se dice que esta
fuera de control estadistico.
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1.3 DIAGRAMAS DE CONTROL PARA VARIABLES

Shewhart (showhar) concibid una herramienta gratica, el
odiagrama e control/ (confrol char), gue muestra, de manera
ordenada segun el tiempo en qQue se observan, un conjunfo de
datos. La tfinalidad de un Jdiagrama de contfrol es proporcionar
evidencia acerca del estado de control estadistico de un proceso y
senalar la ocurrencio de una causa especial de variacion, 1o que
permite realizar las medidas correctivas pertinentes.

Lo figura 1.1. muestra, esqQuemadticamente, un diograma de
control. El diagrama incluye dos /limites de control (el limite superior
de control, LSC vy el Iimite inferior de controi, LIC) y una linea central
(LC). que son parametros que se determinan estadisticamente. Un
conjunto de datos observados se considera generado por un
proceso estable si tfodos sus puntos, graficados en un diacgrama de
control. se encuentran dentro cde los timites de control, Por el
contrario, se detecta la ocurrencia de una causa especial de
variacion cuando un punto de los datos observados cae fuera de
los limites de control. Las conclusiones a las que permite llegar un
diagroma de control se muestran en ia tabkia 1.1.

FIG. 1.1,

VARIABLE
POR
MONI‘FOREAR

-

COMPONENTES DE UN DIAGRAMA DE CONTROL TRADICIONAL

LIMITE SUPERIOR DE CONTROL

LINEA CENTRAL

LIMITE INFERIOR DE CONTROL

TIEMPO
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TABLA 1.1.

CONCLUSIONES DERIVADAS DE UN DIAGRAMA DE CONTROL

TODO EL CONJUNTO DE OBSERVACIONES DE LA VARIABLE POR MONITOREAR
DENTRO DE LOS LIMITES DE CONTROL: EVIDENCIA DE QUE EL. PROCESO ES ESTABLE,

ES DECIR,

ESTA BAJO CONTROL. HAY QUE "DEJAR EL PROCESO EN PAZ",

AL MENOS UNA DE LAS OBSERVACIONES DE LA VARIABLE POR MONITOREAR FUERA
DE ALGUNO DE LOS LIMITES DE CONTRGL: EVIDENCIA DE QUE EL PROCESO ES
INESTABLE, ES DECIR, ESTA FUERA DE CONTROL. ES NECESARIO "AJUSTAR" EL

PROCESO.

El monitoreo de un procesc se realiza a traves de un
esquema de muestreo en el cual se observon, en diferentes
tiempos. m muestras o subgrupos. La practica mds comun consiste
en que:

1.- Los subhgrupos se observan a intervalos fijos ae tiempo (por

ejemplo, cada hora)

2.- Todos los subgrupos tienen el mismo tamano. n.

£l sistema desarrollado en esta investigacion se concentra en
diagramas de control para variables, que penrmiten el monitoreo de
una caracteristica de calidad medible. El patron de variacion de
las mediciones realizadas sobre un proceso se expresa en féminos
tanto de su dispersion (variabilidad), comoe de su locatizacion,  Por
lo tanto, el monitorec de un procesc a traves de diagramas de
control para variagbles requiere o preparacién y el andlisis
simult@dneo de un diagrama paro la dispersion (variabilidad de una
unidad de producto a otra) y otro para la dispersion (comunmente,
el promedio) del proceso. La pareja de diggramas comunmente
utiizadas son el diagrama R y el adiagrama X. El primer dlagrama
monitorea la dispersién del proceso. a traves de los rangos
observados en cada uno de los subgrupos. El segundo diagrama
monitorea ia localizacion del proceso, mediante los promedios de
jos subgrupos. La figura 1.2 muestra, de manera esquemdtica. la
manera en la que se reallzo el esquema de muestreo para el
monitoreo simuitaneo de dispersion y jocalizacion,
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FIG. 1.2. ESQUEMA DE MUESTREO, DC PARA VARIABLES

SE OBSERVAN m SUBGRUPOS

SE REGISTRAN

DE TAMARO n

RANGOS

1

m

MERIAS.Y

2 R n
- X ow
] X2 R,
—J Xm R

La practica comun para la adopcidn de diagramas de
control consiste en:
1.- Suponer aue ias mediciones sigue una distibucidn nomal.
2.- Lo adopcidn de ia convencidn norteamaercana conocida
como /imites 3-sigma.
Bajo esta practica. los pardmetros de un diagrama de
control para el rongo, R. se deteminan de la sigulente manerc

(Grant) :

tc=R __ Qo
LSC = bg4R (1b)
uc = p3R )

— Por su parte. los paradmetros de un diagraoma de control para
X se determinan como:

LC=¢3{=§ ca)
oA = 3R
ISC=X+3"yv =X+ b))
X dyn
3
R c)
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En donde R vy X representan el promedio aritmée&tico de los
rangos v las medias de los m subgrupos, respectivamente.  Las
constantes Dy. D3, v dp se encuentran tabulados en ios textos
clasicos de CEP [Grant] y sus valores se muestran en la tabla 1.2

TABLA 1. 2. FACTORES UTILIZADOS PARA CALCULOS

TAMANO
SUBGRUPO, (= (= A, o,

Ll

2 o 3.27 1.88 1.128
3 o] 2.57 1.02 1.693
4 2] 2.28 -73 2.059
5 o 2.11 -58 2.326
6 o 2.00 -48 2.534
7 .08 1.92 -42 2.704
8 14 1.86 -37 2.847
b .18 1.82 .34 2.970
10 22 1.78 .31 3.078

“Tomada de: [Gram}

E! procedimiento para desarrollar y aplicar ios diagramas de
control parc variables (R y X) se muestra en la tabla 1.3 .

Un proceso se considera inestable si al menos uno de los m
rangos © una de ias m medias es mayor que el respectivo LSC o
menor que el correspondiente LIC. El uso simuttdneo de diagramas
para la dispersion y para la iocallzacién permite, entonces, detectar
la inestabllidad de un proceso bajo diferentes variantes: camblo
sdlo en su dispersion, sdlo en su localizacicn, o en ambas.
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TABLA 1.3. DESARROLLO Y APLICACION DE DIAGRAMAS RY X

1.- DETERMINE EL TAMANO DE LOS SUBGRUPOS (USUALMENTE, n = 2 A 5). TRATE DE
QUE LAS MEDICIONES SE REALICEN BAJO CONDICIONES IDENTICAS.

2.- DETERMINE EL TIEMPO ENTRE SUBGRUPOS, DE ACUERDO CON: POSIBILIDAD DE
DETECTAR CAMBIOS EN EL PROCESO, COSTO DEL MUESTREO.,

3.- REALICE Y REGISTRE LAS MEDICIONES DE CADA SUBGRUPO.

4.- PARA CADA SUBGRUPO. j, CALCULE:

5.- OBSERVE 20-30 SUBGRUPOS (NO RECOMENDABLE MENOS DE 10).

6.- A PARTIR DE TODOS LOS m SUBGRUPOS, DETERMINE:

7.- ELABORE LOS DIAGRAMAS DE CONTROL R ¥ X.

8.- SI EL DIAGRAMA R ESTA BAJO CONTROL, ANALICE DIAGRAMA X .

9.- DEL ANALISIS DE AMBOS DIAGRAMAS:

+ SI EL PROCESO ESTA BAJO CONTROL, UTILICE LOS LIMITES DE CONTROL PARA
NUEVAS OBSERVACIONES.

+ Si EL PROCESO NO ESTA BAJO CONTROL: (1) DETECTE Y CORRIJA LOS
PROBLEMAS, (2) ELIMINE LOS DATOS ASOCIADOS A PUNTOS FUERA DE CONTROL
Y (3) RECALCULE LOS LIMITES DE CONTROL,

1
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1.4 REGLAS PARA CORRIDAS DE AT&T

ia seccion anterior, al que

€l esquema presentado en
detectar

aenominaremos esquema tradicional, solo  permite
cambios drasticos en la dispersion o la localizacidon de un proceso.
Se han desarrolicdo diterentes conjuntos de reglas para detectar
otros tipos de inestabilidaoa en un proceso (por ejemplo, cambios
patrones sisternadticos. etc.). conocidas como

leves, tendencias.
La presentacion. usc y andlisis ae

regias para corricas (runs rules).
algunos conjuntos ae reglas se pueden encontrar en [Hoyer Neison.

Waeastermn).
Las carocteristicas comunes de todas las reglas para corridas

son:
1.~ Dividen la regicn entre un limite de control y la linea
central de un diagrama en diferentes zonas (comunmente
en tres zonas con la Misma drea, come se muestra en ia

tigura 3).

2.- La activacion de una regia (senal de inestabllidad en un
proceso) se basa en el andlisls de una corrida (conjunto
de r puntos sucesivos del diograma). de tal manera que si
k puntos se ubican en una cierta zona, se considera que el
k-ésimo punto octiva a la regla.

La figura 1.3 presenta ias diferentes zonas de aplicacicén de

uno regia, en relccidén con ios diferentes componentes de un

diagrama de control.

ZONAS DE APLICACION DE UNA REGLA DE CORRIDA

FiIG. 1.3.
VARIABLE
POR
MONITOREAR
ZONA A Lsc
ZONA B
ZONAC
ZONAT LC
ZONA B
ZONA A
LC
4 TIEMPO
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El conjunto de reglas para coarridas mas usuales son |as regias
para corricdas de AT&T, que se han convertido en un estdndar en ia
practica del CEP.  Su finalidad es detectar cambios de diferente
magnitud en un proceso. Las regias que 1o conformrman son [Westem}]:
se activa cuando un punto coe fuera de los limites

Regia 1:
esquema ftradicional

de control. Esta regia es eqguivalente ol

propuesto por Shewhart.
Regla 2: se¢ activa cuando dos de tres puntos sucesivos coen

en la zona A (de un mismo lado respecto a LC) o mds lejos. Permite
lo deteccion ge cambios Moderados en un Proceso.

Regia 3: se activa cuando cuatro de cinco puntos sucesivos
caen en ta zona B (de un mismo lado respecto a LC) o mas lejos.
Esta regla permite detectar cambios leves en un proceso.

Regla 4: se activa cuando ocho puntos sucesivos caen en iQ
zona € (del mismo lado respecto a LC) o mds Iejos. Permite
detectar camblios pequefos en un proceso.

La tabla 1.4 muestra las conclusiones que pueden derivarse
de la aplicacion de reglas para coridas para un proceso en el cual
s monitorean dispersion vy localizacion.

TABLA 1.4. CONCLUSIONES DERIVADAS DEL USO DE REGLAS PARA CORRIDAS

NINGUNA OBSERVACION DE LA VARIABLE POR MONITOREAR ACTIVA ALGUNA
REGLA PARA CORRIDA: EVIDENCIA DE QUE EL PROCESO ES ESTABLE, £S DECIR, ESTA

BAJO CONTROL. HAY QUE "DEJAR EL PROCESO EN PAZ".

AL MENOS UNA DE LAS OBSERVACIONES DE LA VARIABLE POR MONITOREAR ACTIVA
POR LO MENOS UNA DE LAS REGLAS PARA CORRIDAS: EVIDENCIA DE QUE EL
PROCESO ES INESTABLE. ES DECIR, ESTA FUERA DE CONTROL. ES NECESARIO

“AJUSTAR™ EL PROCESO.

Es conveniente senalar que si bilen existe una ampliac gama
de software en el mercado gue incluye, entre sus capacidades, ef
control estadistico de procesos (una lista reciente de compahias
que ofrecen esfe tipo de software puede encontrarse en [Struebing]).
estos suelen ser caros (el rango de costos van desde poco menos
de cien hasta varios milies de ddlares) o no Inclulr reglas para

corrdas.




CAPITULO |

CONTROL ESTADISTICO DE PROCESOS

razon, la  investigacion que dio lugor a este

Por tal
desarrollc de un sistema de

documento tuvo como finalidad el
computo que fuera accesible para lo industria pequena y mediana
mexicana. que incluyera las reglas para corridas de AT&T y que,

postertarmente. fuera faciimente expandible para incorporar otros

conjuntos de reglas.

1.5. RESUMEN DE CAPITULO.

En este capitulo se presenta una metodoiogia fundamental
para el control y mejoramiento de o calidad : el control estadistico
de procesos. asi como su herramienta bdsica, los diagramas de
control. Se describen los objetivos y los conceptos bdsicos del
control estadistico de procesos. asi como. los componentes, la
interpretacion, el esquema de muestreo para la implantacion, y el
procedimiento para el desarrollo de los diagramas de control.

Presenta ademds. e! conjunto de reglas para corrida de
AT&T, cuya ftinalidad es Ia deteccidn de inestabilidod de un
proceso No detectable con los diagramas de control tradicionales.

Con el desarrolio del capitulo |, se tiene una idea clarq., de la
tinalidad del sistema de deteccidn de falta de control (DFC), vy se
retoma para reglizar el andlisis y diseno en ios capitulos il vy il.
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2.1. INTRODUCCION.

La orientacion a objetos es un concepto o tecnoiogia que ha
surgido en los Jditimos afios vy que ha cobrado un gran auge. A partir
de la tecnoiogio orlentado a objetos se logra (Taylor) :

¢ Un desarollo mas rapido pbasado en la reutilizacldn de

subprogramas y aplicociones completas. asi como en la
reutllizacion de profotipos.
¢ Una mejor calidad del sistema. proporcionado por 1o
herencla’ . teniendo la faciidod de crear nuevos
subprogramas evitando la adicidn de nuevos problemas.
Con ello los subprograrmas yQ creados no plerden su
rendimiento.

¢ Un mantenimiento mds sencillo proporcionado por el
encapsulado® con lo cual se iogra aislar los problemas de
manera tai que facilita determinar alguna falla.

+ Una considerable reduccion en los costos basado en las

caractersticas antes descritas.

+ Mavor flexibilidad., basada en la escalabliidad (construir

sobre lo existente sin modificaro) vy lo adaptabliidad
(capacidad de cumplir con requerimientos).

Para el desarrollo ocrientado o objetos existen diversas
metodologias para el andlisls y disefo (Anexo 1) cada unc de ellos
con caracteristicas proplas.

Para e! desarrollo del sistema de deteccidn de falta de control
(DFC), se utilizard la metodologia OMT (Object Modeling Technique)
propuesta entre otros. por Rumbaugh. Esta es una metodologia
estdtica en donde. se enfatiza mdas en los datas que en las funciones.
Este enfoque proporciona una base mas sdlida para el desanrollo de
sistemas en la gue los objetos y sus relaciones son susceptibles a

modiificaciones. La metodologico OMT utiiza diagramas simples y

descriptivos.
La metodologia OMT consiste en construir un modelo de la

aplicaciédn basado en la creacion de los objetos que intervienen en

' herencia : Es un concepto de la tecnologia orlentado o objetos, basade en
una relacidn jerargquico de los subbprogramas. Esto es, un subprograma de nivel inferlor
contiena tooas ias caracteristicas de un subprograma superior.

? Encapsulado : Es @l proceso ae ocultamiento para e! resto del sisterna. de

todos los aetalies de un subprograma.
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el sistema y posteriormente. durante el disefo. se le agregan los
detalles de la implontaclan. La metodologia consta de |as siguientes
etapas :

1.- ANALISIS : La primera etapa consta de un enuncicdo,
expresando el problema a resolver. Durante el andlisis se
construye un modelo de ia situacidn del mundo real.
presentando las propiedades importantes. Los objetos® en el
modelo deben confener los conceptos del dominio de la
aplicacion y no los conceptos de la implementacion. Un
buen modele es comprendido por expertos de la
aplicaocion, Bl modelo de andilisis Nno posee decisiones de
implantacion.

2.- DISENO DEL SISTEMA : Durante el disefo del sistema se
reqdlizan decisiones de aito nivel acerca de la arquitectura.
En el diseno de sistema se deciden las caractersticas de
desarrolio para su optimizacion, se eligen las estrategias
para atacar el problema.

3.- DISENO DEL OBJETO : Durante el disefo del objeto se
construye un Mmodelo basado en el andlisls pero agregando
los detalles de la implantacion. En el diseno del objeto se
Incorporan las estrateglas establecidas durante el disefo
del sistema. El punto principal del diseno del obleto es la
esfructuracion de los datos y ios algoritmos necesarios para
fa implantacion de cadao clase®,

4.- IMPLANTACION : Las clases y las relaciones desarrolladas
durante el disefio del objeto son traducidos a un lenguaje
de programacion. Para llevar a cabo la implantacion. es
necesario determinar el lenguaje de programacion que se

~ utillzarGé en dicha etapa. Lo programacion es la parte
mecdanica del ciclo de desarrollo, yo que todas las
decisiones se tomaron durante el diseno,

En el capitulo I se describe y se desarrolla la primera etapa
de la metodologia seleccionada (ANALISIS). para el desarrollo del
sistema DFC, considerando los conceptos y Necesidades descritas en
el capitulo .

? Objeto :  Abstraccion de dotos para el manejo de! probiema (saeccidn

2.3.1)
4 Clase : Grupo de objeftos con caracteristicas simllares.
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El objetivo del andilisis es la construccion de un Modelo preciso
y comprensible del mundo real. Para ello es necesario considerar los
requerimientos de! sistema vy su relacion con el mundo real. En esta
etapa se considera lo QUE va a realizar el sistema sin importar COMO
lo va a realizar, ni la manera en que se Implante el sistema. Como
resultado del andiisis se obtienen modelos precisos que permiten la
generacion de soluciones a problemas dados.

La fase de andilsis no sigue una secuencia légica. de hecho
Nno es un proceso mecdanico. Los modelos a desarrollar dependen en
gran medida de 1o perspectiva del disefhador. esto es. pueden existir
varios modelos diferentes para un mismo problema.

En 1o tase de andlisis se consideran varias etapas para su
desarrollo y son las siguientes :

1.- Enunclado del problema.

2.- Modelo de objeto.

3.- Modeio dingmico.

4.- Modelo funcional.

Lo figura 2.1. muestra las etagpas y fases que conforman la
metodologia OMT.

El capitulo Il se desarrolla en cuatro secclones fundamentales :

La SECCION 2.2 desarrolla el enunclado del problema. como
primer paso para el desarrollo del sistema.

Lo SECCION 2.3, aescribe y desarrclia el modeiado de objeto.

La SECCION 2.4. describe y desarrolla el modelado dindmico.

La SECCION 2.5. describe v desarroila el modelado funcional.
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FIGURA 2.1. DIAGRAMA ESQUEMATICO DE LAS ETAPAS DE LA METODOLOGIA OMT.

ETAPAS FASES
Modelo de Objeto {
™~
Andllsls Modelo Dindmico
Modelo Funcloncd <
Metodologio OM|
Disefo de sistema
Disefto
Disatto de objeto
Seleccidn de lenguoje
Implementacién
Traduccidn,

ELEMENTOS
Closes
Asociaciones
Atdbutos
Estados
Eventos.
Procesos

Flujo de dotos
Actores. Almocén de datos.

Arquitectura del sistema
Operaciones, Métodos
Funclones
Algoritmos

Cédigo

Ubreria
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2.2. ENUNCIADO DEL PROBLEMA.

E! enunciado del problerma es el primer paso de la fase de
andlisis, y consta de un enunciado que describe e! probiema vy ia
necesidades del sistema. puede ser ambiguo, Incompleto e incluso
INnconsistente. ya Que en ios modelos posteriores se define con
mayor claridad el problema y sus soluciones.

Para el sistema DFC, el enunciado del problema se describe
de la sigulente forma :

Elaboracidon de un paquete de diugnésﬁco do procesos
productivos que permite verificar su estabilidaod y, en su defecto,
efectuar la deteccién de falta de control estadistico. Esto mediante
una interfaz grdafica amigable para el usuario.

E! sisterma debe pemitir :

AL USUARIO :
e Introducir jos datos en subgrupos. (En Jote o
interactivo)
+ Introducir ias carc 1 de los datos (NUmero de

subgrupos y tamafio de subgrupos)
Una vez redlizado @l procesamiento de la informacidén :

EL_SISTEMA :
+ Desplegar las grdficas de control.
Sefgalar subgrupos fuera < control.
+ Obtener conclusiones preliminares a partir de fos
diagramas de control
¢ Indicar el @stado del proceso : estable (bajo controb
o inestable (falta de controb.

.

Con el enunciado del problema, se comienza a identificar las
caractersticas necesarias del sisterma.
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2.3. MODELADO DEL OBJETO.

El modelaao del objeto es el primer paso para el andiisis de
los requerimientos del problema vy se basa en el enunciado del
probiema y del conocimiento del entormo en el cudl se aplica el
sisterma.

El modelado del objeto se enfoca a la estructura estdtica det
sistermna. los objetos y las clases, es por ello que el modelo de objeto
antecede al modelo dindmice y al modelo funcional. ya que una
estructura estdtica es mas facit de anatizar, comprender vy
comunicar.

Para el desarrollo adecuado de un modelo de objeto
correcto se recomiendan los siguientes pasos : (Rumbaugh)

1.- identificacion de ias clases.

2.- Preparacion de un diccionario de datos.

3.- Identificocion de las asoclaciones entre objetos.

4.- Identificacion de los atributos.

5.- Organizacion vy simpilificocion de las clases utilizando

herencia.

6.- Refinamiento del modelo.

7.- Formato de interfaz.

2.3.1. IDENTIFICACION DE LAS CLASES.

El primer paso para la construccion del modelo del objeto es
la identificacion de ias clases.

Una clase se forma por un grupo de objetos con
propiledacdies © atibutos similares, conductas u operaciones y
semdntica comuan con otros objetos (Rumbaugh). Un objeto es: Un
concepto o wuna abstraccion de datos para el manejo del
proplema. Por elemplo: para el sistema DFC, datos, tablas,
diagrama serian aqlgunos objetos. Un objetc dentro de la
programacion se describe como: Un empaque de cddigo que
contiene un estado y una coleccion de datos y operaciones. Los
objetos se forman por tres componentes principales que son : (Fig.
2.2.) (Booch).

¢ ESTADO : E! estado de un obleto reune todas las

propledades estaticas del objeto, por elemplo : El tipo de
valor correspondiente a cada una de ias propiedades. Las

21
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propiedades son caracteristicas distintivas que contribuyen
a identiflcar o especlificar un objeto.

COMPORTAMIENTO : El comportamiento define la forma en
Que actian los objetos. Se define en ferminos de sus
cambios de estado y de mensajes generados. Descrito de
ofra forma, el comporfamiento es definido por sus
acciones. Dentro de la programacion orientada a objetos,
las operaclones se definen como metodos y forman parte
de la declaraclon del objeto.

IDENTIDAD : Lo identidad es el medio por la cual los datos
se agrupan en entfidades distinguibles y cuantificables.
Dichas entidades tonmman un objeto. Por medlo de ia
identidad se logra que lao referencia a un objefto sea
uniforme e independiente, permitiendo una mezcia de
objetos creados. Dicho de oftra forma la identidad es ia

propiedad de un objeto que lo ldentifica y lo distingue de
ofros objetos.

tas clases y objetos se identifican como sustantivos en la

descripcion del problema.

Para el sistema DFC se identifican las siguilentes clases :

=5
LINEA CENTRAL [cnvire sUPERIOR DE contrRoL|
[Lmire vFERIOR DE cONTROL|

NuMERS DE suBGRrUPOS | [famaro e suseruPOS|
[patos con recarcuLo | [PunTOS FUERA DE conTrROL |
[pracramas pE controL | [anausis] SISTEMA

RANGO |pEsviacion esTanDAR|




CAPITULO 1!

ANALISIS

BEHAV,IOR

o

—n
's:.,.;...
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Después de considerar las clases relaclonadas, se prosigue
con ia seleccion de ias clases adecuodas. de acuerdo con los
siguientes criterios : (Rumbaugh).

-

Clases Redundantes : Si existen dos clases que contienen
la misma Informacion. se selecciona aguella que tenga et
nombre Mmds descriptivo para el entorno del problemo.
Cilases irrelevantes: Si existe algunoa clase que su
participacién es lrrelevante para el problema, deberd ser
eliminada.

Clases vagos: Aqguellas clases que su  definicion o
participacion Nno sea especiflca,. deberd ser eliminada.
Atributos Aquellas clases qQue se tornaron en
consideracion. perco que no poseen una individualidad
definida, deberan ftormaor parte de otras clases.
Operaciones : Si un nombre describe una operacion
aplicable a un objeto, y no puede ser manipulada por si
misma, Nno forma parte de un objeto.

Elementos de impiantacidn : Aquellas clases que hacen
reterencia a ia implementacion deberan ser eliminadas.

Con base en los criterios descritos anteriommente, se
eliminarian los sigulentes clases identificadas :

CLASES REDUNDANTES :

CLASES ATRIBUTOS :

LINEA CENTRAL lLIMITE INFERIOR DE CONTROLI

fumite surerIOR DE conTrOL | [NumERo DE susGrRUPOS]
[famaro oE suscrurPos] [pEsviacion estanDAR]
[mepia ] [ranco] [PunTOs FuERA DE contrRoL |

[pATos con recalcuLo |

24
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CLASES VAGAS :
aas

OPERACIONES :

ANALISIS

Con la eliminacion de clases realizada, se identitican tres
objetos clave para el desarrollo del sisterna DFC. Dichas clases son

las siguientes:

(— | oiacrAMACONTROL | [recra] ]

CLASES PARA EL DESARROLLO DEL SISTEMA DFC

2.3.2. PREPARARACION DEL DICCIONARIO DE DATOS.

Después de definir ias clasaes., se construye un diccionaro de
datos gue contiene Ia Infomacidn de cada entidad. Esta
descripcion deberd ser lo mds compieta posible. Puede contener el
medio en que se desenvuelve, restricciones, alconce, asoclaciones,
atributos y operaciones.

Para ios ciases obtenidas en el desarrollo del sistema DFC, se
describe el siguiente diccionaro de datos :

+ DATOS : Contiene todos tos datos abtenidos v organizados
en subgrupos. Tiene métodos para recibir los datos en
forma interaoctiva o en lote y para calcular los puntos de
tas graficas de control.

* DIAGRAMACONIRGQL : Contiens todos lo elementos de la
grdfica, como son el limite central, limite superor de
control, limite Inferior de control, y los puntos que
conforman la grdfica, Asi como los meétodos parc la
obtencidn de dichos elementos.

25



CAPITULO I}

ANALISIS

+ REGLAS : Contiene principaimente las reglas de corrida
para detectar punfos fuera de control. Contlene como
atributos las variables necesarias para dicho proceso.
como son : AreaSup, Arealnf. PuntosCons. PuntosAreaq.
PuntosfFuera v los metodos necesarios para obtener dichos
atributos.

2.3.3. IDENTIFICACION DE LOS ATRIBUTOS.

El siguiente paso es la identificacion de los afributos de cada
clase.”

tos atributos son Ios Aaatos © vaolores que poseen los objetos
del mundo real. Cada atributo de una clase posee un valor para
cada instancia de eso clase, estos valores pueden ser iguales o
distintos. Caaa nombre de atributo es Unico dentro de una close.
Un atributo es una valor, Mmas no es un objeto.

Los atributos torman parte de la estructura bdsica del
problema y tendran que ser identificados tormando en cuenta los
requerimientos del problema y su retacién con el mundo real. Los
nombres seleccionados para los atributos deberan ser claros vy
especificos.

Para obtener los atributos correctos es convenlente considerar el
siguiente conjunto de criterios @ (Rumbaugh).

¢ Objetos: SI un atributo es de gran importancia como
entidad independiente, el afributo se considera como
objeto y se manejara como tal.

* Asociacion : Si el valor de un atributo varia dependiendo
de la aplicacion en particuiar, este valor o atributo
formara parte de una asociacién,

« ldentificadores : En el proceso de implantacion se utiizan
identiflcadores para Ia referencia especifica a un objeto.
Estos Identificadores no forman parte de los atributos
durante la fase de andlisis.

* Bajo el criterio desarrollado por Rumbaugh. ia identificocldn de atributos
se desarolia despuds de ia identiflcacién de las asoclaciones. Pero se Invirtis el
orden por consiclerar que las asociociones son mds faciies de identificar una vez
descrita las clase.

26
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Atributos de asociacion @ S un atributo depende de ia
presencia de alguna asociacion, este atfributo formara
parte de los atributos de asociacion.

Valores internos : Los valores internos deben ser eliminados
durante la tase de andlisis. Los volores internos son aquellos
qQue describen el comportamiento interno de! objeto y no
pueden ser vistos desde el exterior.

Atributos especificos : AqQuellos atributos Que generan o
necesltan de una gran cantfidad de operaciones deberdn
ser omiticlas.

Atributos  iNncoherentes : Aquellos atributos  que son
completamente incoherentes con respecto a la clase.
deberan ser eliminodos o integradas a otra clase.

Para ias clases seleccionadas para el sistema DFC se ldentitican ios
siguientes atributos :

DATOS :
* Datos. ( Contiene ilos datos por anatlizar,
agrupados en subgrupos ).
¢ NoSubGpos. ( Cantidad de subgrupos de los
catos por analizar )
¢ TamsSubGpo. ( Cantidad de elementos que
contlene cada subgrupo ).
e X ( Arreglo con los valores de g media de
cada subgrupo ).
¢ R ( Arreglo con los valores de rango de cada
subgrupo ).
DIAGRAMACONTROL :

¢ LC ( Valor dei limite central del diagroma de
control )

e LIC ( Valor del limite interor de control del
diagrama de control ).

¢ LSC ( Vvalor del limite superior de control del
diagrama de control ),

+ PuntosGra: ( Valores para desplegar en la
grafica de control ).

27
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REGLA :

¢ AreaSup ( Especitica el drea superor al limite
central de control. en donde se aplica la regla
para corridas correspandiente ).

* Areainf ( Especifica el drea inferior al limite
central de control, en donde se aplica o regia
para corridas correspondiente ).

e Puntoscons ( Cantidad de elementos por
considerar paia aplicar unc determincda regla
para corrdas ).

* PuntosArea ( Contidod de elementos por
corsiderar para aetectar el rompimiento de
uno regla y consideraria como un punto fuera
de control estadistico )

e PuntosFfuera ( Elementos © subgrupos que
rompen con la regla para comdas y que se
considera como fuera de control estadistico ).

2.3.4. IDENTIFICACION DE LAS ASOCIACIONES.

Una asociacion es toda relacion existente entre las clases. e
Incluso. cuando una clase hace referencky a otra, se genera una
asociacion. Las asocioclones son bidireccionates, a pesar que los
nombres sean en una sola direccidn. Es importante considerar et
nombre gque se e asigna a cada asociacion, ésta deberd ser clara,
simple y explicita. Las asociaciones se describben como verbas en la
descripcidn del problema. Por ejempilo : Genera, Proporciona, etc,

Existen cuatro conceptos refacionados con las asociaciones,
qQue son de son de suma Importancia considerar : (Rumbaugh).

1.- MULTIPLICIDAD : La muitiplicidad especifica la cantidad

de Instancikas de clerta clkaose gue pueden  estar
relacionadas con una Instancia de otra clase asociada. La
multiplicidad podria ser: una, muchas e incluso infinitas,
pero nunca podrén tomar un valor negativo. Para indicar
o multiplicidad. se considera una simbologia especial al
final de la frayectoria o iinea de asociacién. Para el caso
de to metodologia OMTRumbaughl un circulo sdlido
representa una asociacidon de cero o mas. un circulo
hueco representa una asociacion de cero o uno, la

28
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trayectoria sin simbolo representa una asoclacion ae uno
a uno. En general. la multiplicidad numeérica se indica al
final de la trayectoria.

2.- CLASE ASOCIADA : De manera similar a como las clases
poseen atributos, las asociociones también poseen sus
atributos. Los atributos de las asoclaciones son Jtlies para
aumentar ia flexibilidad sf ia muitiplicidad de Ia asociacion
llega a modificarse. Los atribufos de asociacion de una
clase asociada no pueden formar parte de ios atributos

o~ de clase.

3.- AGREGACION : La agregacion es un tipo de asociacion

especial. La agregacion es una reiacion ~ Parte de *. que
representa los objetos componentes que forman parte de
un objeto mayor. La ggregacion se representa mediante

obleto moyor de la trayectoria e

i un rombo en ef
i asociacion.
AN 4.- GENERALIZACION : La generallzaciéon es la relacién entre
i una clase y sus clases derivadas. Una ciase derivada es
: aquella que genera ios atributos y operaciones de su clase
padre (herencia). A las clases dervadas se les denoming
subclase., y a las clases padre se les denomina superclase.
¢ La generaiizacidn se define como una relacidén ™ Tipo de ™,
; por ello. todos los atributos y oparaciones definidas en una
: supercliase pueden ser implementadas en sus subclases. La
H generalizacion es de suma importancia, ya que a partir de
: asta se generan los codigos reutilizables. La generalizacidn
H se representa mediante un  tidngulo dentro de la
: trayectoria de superclase a subcliases.
Para el sistema DFC se identifican kas sigulentes asociaciones de ias

clases seleccionadas :

DATOS
: Datos DIAGRAMACONTROL ATZ:;:
NoSubGpos GENERA Lc APLICAN Arecln?
i TamsSubGpo Lc PuntosCons
x 1.0 LsC 1.2 Y puntosarea
R PuntosGra
PuntosFuera

s
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2.3.5.

Al giagrama anterior, que agrupa a las clases y sus
asociaciones se le denomina diagrama de objetos. y es el
diagrama principal del modelado del objeto. La representacion de
ia clase en el diagrama de objetos contiene tres secciones, cada
uno de los cuales contiene : nombre de la clase, nombre (s) del
atributo y nombre (s) del maetodo.

Como se observa en el diagrama del objeto del sisterma DFC,

éste no contlene operaciones, ya que estos se identificaran en el
tronscurso ael modelado dindmico y modelado funcional.

ORGANIZACION Y SIMPLIFICACION UTILIZANDO
HERENCIA.

El siguiente paso es organizar las clases utiizando herencia
(Generalizacion). Esta organizacion puede ser agrupando las clases
con atiibutos u operaciones similares generando una superclase ©
refinondo  ilas clases existentes, en ciases mdas especificas
generando subclases.

Debido a sus caracteristicas, el slstema DFC no requiere una
simplificacion utilizando herencia, pero este proceso es importante
para el desarrollo de cucalquler otro sistema.

2.3.6. REFINAR EL MODELO.

Es dificil que en un solo recorfido se obtenga un adecuado modelo
del objeto. Para ello, es necesario revisar ios objetos, sus atributos y
asociociones. Que todos ellos sean claros concisos, claros y sin
redundancia. Muchos aspectos del modelo de objeto se van
reflnando conforme se avanza en al modelo dindmico y el modelo

tuncional,
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2.3.7. FORMATO DE INTERFAZ.®

Toda aplicacion puede dividirse en dos partes :

1.- Procedimientos 16gicos.

2.- Formato para interactuar con el mundo exterior. (Interfaz).

Para el desarrollo del formato de inferface no es necesario
ser muy especifico, pero es de gran utildod para no ignorar los
elementos que Intervienen en el control togico.

Las fig. 2.3. muestran el formato de intertaz inicial para el
sisterma DFC.

FIGURA 2.3. FORMATO DE INTERFAZ INICIAL.

CONTROL LSTADISTICO DL PROLE 505 DI €
ARCHIVO EDICION  AYUDA

DIACGITAPEO. OB _

e

AR SE R, IOEE AT ECT .

M auvcorunos aue Frarmpes Corn 3B reSts Os OarETRda o,

° En la metodologic OMT. el formato de interface forma parte del
modelo dindmico, pero dada sus caractersticas estdticas se inciuyo en el
modelo de objeto.
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2.4. MODELADO DINAMICO.

Despues de examinar y comprender la estructura estatica del
sistema (Modelo del objeto). en donde se considera la estructura
del objeto y sus reilaciones entre ellos en un tiemMpo determinado, se
procede g examinar los objetos y sus relaciones a traves del tiempo.

E! modelo dindmico describe los ospectos del sistema que
dependen del tiempo. sin considerar las operaciones que se
realizan o come son implementados. El modelo dindmico es
insignificante para sistermas con datos estdaticos por ejemplo una
base de datos.

Para desarrollar un modelo dinamico eficlente se consideran
los siguientes pasos : (Rumbaugh).

¢ Preparacion de! escenario.
+ ldentiticacion de los eventos entre objetos.
+ Construccion del diagrama de estados.

2.4.1.PREPARACION DEL ESCENARIO.

La preparacion del escenario es el primer acercamienteo a la
creacién del modeio dindmico.

Un escenario es una secuencia de eventos que ocurre
durante la ejecucion de un sisterma. La profundidad de un
escenario puede variar, pudlendo inclulr todos los eventos de un
sistema o sdio aquelios eventos que generan determinados objetos
del sistema.

Para la creccion del escenario, primero se consideran ios
datos generaies. posterdormente se consideran los casos especlales.
como los valores mMaximos y minlmos, y finalmente se procede con
los casos de error, tales como los valores invalldos.

Para et sistema DFC, el primer acercamiento de un escenario
es el sigulente :
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e E! wusuario selecciona la forma de infroducir datos.
(interactivo o en lote ).

e EI  usuorio introduce los datos (Datos, NoSubGpos,
TaomSubGpRo)

+ El sistema verifica consistencia de los datos.,

¢ El usuario intfrocduce el tipo de grafica de control. En caso
de no exlstir, se aad tipo de grafica por omision.

+ Eil sistema calcula los atributos necesarios para desplegar ta
gratfica de control. X, R. LC. LIC, LSC. PuntosGra

e EI sistema  caicula los subgrupos fuera de  control.
(SusGpofra).

o E! sistema despliega la grafica de control senalando puntos
fuera de control.

« Elsisterma despliega lo conclusion preliminar y la indicacion
del nivel ae control.

e El sistema recaicula y repite procedimiento,

Los casos especiales y ios casos de enor se irdn Identificando
conforme se desarrolie el modeio dindmico y €l modelo funcional.

2.4.2. IDENTIFICACION DE LOS EVENTOS ENTRE LOS OBJETOS.

A los atributos y asociaciones que forman parte del modelo
del objeto, se le conocen como los estados del sistema. Los estados
del sistemma pueden varlar ante el estimuio de otro obleto,
dependiendo de sus caracteristicas. A los estimulos que realiza un
objeto se le denominan eventos. Los eventos son sucesos que Nno
tenen duracion a través del tiempo y se encargan del transporte
de informacion de un objeto a otro.

Para identificar los eventos enfre obletcs. se examina el
escenario para ldentificar los eventos externos, tales como
entradas, decisiones, Interrupciones, transiclones del usuarico o del
algdn componente externo. Los cdiculos de cdmputo no se
consideran eventos a menos que interactie con aigun agente
externo.

Despues de identificar los eventos, se procede a agrupar
aquellos eventos cuyos parametros o valores no afectan al control

15gico.
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2.4.3.

Considerando el escenario desarroflado para el sisterna DFC,
se obtiene el sigulente diagrama de eventos :

DATOS DIAGRAMASCONTROL REGLAS

Solicita atributos

Proporciona atributos

Solicito atributos
Concede atributos

Diagrama de eventos.

Una vez elaborado el diagrama de eventos, se procede a
construir el diagrama de flujo de eventos. En este diagrama se
resumen los eventos entre las clases. sin considerar su secuencia. El
diagrama de fluyjo de eventos es la contraparte dinamica del

diagrama de objetos.

Solicita atributos

> DIAGRAMASCONTROL
7

DATOS

Proporciona atributos

Solicita Concede
atributos) atributos

REGLAS

Diagrama de flujo de eventos.

CONSTRUCCION DEL DIAGRAMA DE ESTADOS.

El dicgrama de estados es el eiemento fundamental del
modelo dinamico. En general. esta formado por: eventos y
estados. Representa ia secuencia de eventos y estados que se
flevan a cabo por un objeto en particuiar, esto es, cada objeto
posee un diagrama de estados especifico,
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Los eventos son los estimulos del objeto que se desarroliaron
en el diogroma de evenros (4.2.2). Los estados son /a abstraccion
e /os atrbutos y enlaces de un objeto. Los estados tienen clerta
tlempo. que depende de la intervencion

duracion a traves del
los evertos. Los estados v los eventos se

anterior y posterior de
encuentran estrechamente relacionados.
Para desarroliar el diagrama de estados, los estados se
representan por medio de rectangulos clrculares y los eventos se
representan a troves de arcos o trayectorias entre los estados.
Dentro de los rectdngulos de los estados se especifica el nombre
del estado y la actividad que se realiza. En las trayectorias de ios
eventos se describen el nombre del evento. atributos, condiciones y

la accion que realiza dicho evento.

ESTADO EVENTO 1 (ATRIBUTOS) (CONDICION) / ACCIONT [ ESTADO =2
ACTIVIDAD ACTIVIDAD : 2

Los diagramas de estado pueden ser ciclicos o lineales. St
existe una secuencia repetitiva de eventos se considera un ciclo. En
el caso de los diagramas lineales, la clase u objeto al cual
representa tiene un tiempo detemminado de vida. Su estado inicial
se representa a través de un circulo sdlido. y su estado final se
representa con un circulo.

Al lgual! que en ias asociaciones de (0s diagramas de objetos,
en los estados y los evenltos se pueden aplicar los conceptos de
agregacidn y generalizacidn (2.3.6.).

Para la construccion de los diagramas de estado se

consideran tos sigulentes puntos : (Rurmbaugh).
Minimizar el uso de ciclos en io posible, Los ciclos causan

error, ya que el estado inicial y el estado final son iguales.
Localizar los estados que se encuentren repetidos o que
compartan caractensticas similicares, para crear
superestados a través de Ia generalizacicn.
Considerar los casos especiales y los casos de error.
Con los estados y los eventos obtenidos, crear un modelo
dindmico mas simple. utilizando agregacion.

Si exlsten clases en las que sus estados o eventos no influyen
en el control IGgico de Ia aplicacidn. dichos clases no necesitan del

*

*

* 0

dlagrama de estados.
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A continuacidn se desarrolian los diagramas de estados para
tas clases del sistema DFC.

P

Entrada Forma
Espero forma de infroducir cotosj

N l \L Informa (Batch-Interactivo)

Entrada Valor
Captura-Lectura de Volores)

Aslgnavalor(Datos)/Asigna Datos a varioble

( Entrada NoSubGpos w
LCcpmrc—Lecturc de valor ’

AsignaNoSubGpos(NoSubGpos)/ '
Asigna valor a variatie

( Entrada TamSubGpo w
Eopruro-Lecfurc de vc!oj

AsignaTamSubGpo(TamsSubGpo)/ ;L‘
b
H

Asigna valor a varkable
Verifica consistencia

Consistencia correcta. 4

Consincorrecta(senal de eror)/
AlarmaMensaje
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' [ biacramacontroL |

EntradaParémetros(X. NoSubGpos. TamSubGpo)

Calcuio de LC, LIC.LSC }
Envia Atributos

H (—Desplegodocro‘ﬂcc w

@esplegcr Graflco de conncﬂ

r Caiculo de atributos w
C

INnPuntos(PuntosGra,LC.LIC,.LSC)

rCélculo Areay Punrosj
@etermlno Areas y Punrcy

!
EnviaAtributos(Area y Puntos)

Cdlcuto Puntosfuera
ujeterrnlna rompimiento de reo!a)

\,/ Envia PuntosFuera

r Asigna PuntosFuera ﬂ

L Asigna valor a voriable J
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Al obtener los diagramas de estados, se procede a verificar
la consistencia del mismo. considerando los diagramas de estados
de todos lo objetos que interactuan en la aplicaclén. Para elic es
H necesario considerar lo siguiente :
; ¢ Cada evento posee un estado anterior y uno posterior.
. e Cada estado posee un eventc anterior y uno posterior.
¢ Los eventos entre las clases deben ser consistentes.
i 2.5. MODELADO FUNCIONAL.

El modelo funcional describe los operaciones dentro de un
sistema, la forma en que los valores de entradq se modifican o se
realizan operaciones en ellas para generar los valores de salida. En
este modelo se especifica la operacidn, pero no se especifica
cuando se realizan dichas operaciones.

El modelo funcional consta de miltiptes diagramas de flujo
de datos, en los cuales se muestra el flujo de los datos desde Ia
entrada, las operaciones aplicadas, hasta la sallda de datos.
Dichos diagramas de flujo son de gran utiidad para mostrar o
dependencia funcionat entre los valores.

Para la construcclén de un modelo funcional
recomendable seguir los siguientes pasos @ (Rumbaugh).

+ ldentificacion los valores de entrada vy salida.
Construccion el diagrama de fiujo de datos, mostrando las
dependencias funcionales entre ellos.

* Descripcion de las funciones.
+ Igentificacion de las restricciones.

eficiente es

*

i 2.5.1. IDENTIFICACION DE LOS VALORES DE ENTRADA Y

SALIDA.

Los valores de entrada y sallda son los pardmetros de los
aventos que relacionan el sistema con el mundo exterior. ta
identiflcacién de estos valores es el primer paso para la
construccicn del modelo funcional. Para ello es importante el
enuncicdo de! problema con ei fin de tomar en cuenta todos
aquelios valores que hayan sido ignorados u olvidados.
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De acuerdo con el enunciado del problema, las necesldades
del sistema DFC vy las clases creadas, se tlenen los siguientes valores
de entrada y salida :

+ Valores de entrada y salida del sistema DFC :
Entrada :
Datos.
NoSubGpos. ( Canticod de subgrupos de los datos
a analizar, 3
TamsSubGpo. ( Cantidad de elementos de cada
subgrupo ).
Salida :
PuntosFuera.

+ Valores de entrada y salida del objetos DATOS :
Entrada
Datos.
NoSubGpos.
TamsSubGpo.
Salidao :
X
R
NoSubGpos.
TamsSubGpo.

¢ Valores de entrada v sallda del objeto
DIAGRAMACONTROL :

Entrada
XoR
NoSubGpos
TamsubGpo.

Salida
Grdtfica de controt.

* Vaiores de entrada y salida del objeto REGLA :
Entraca :
LC
LsC
uc.
PuntosGra
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Sallda :
PuntosFuera.

2.5.2.CONTRUCCION DEL DIAGRAMA DEL FLUJO DE DATOS.

El Diagrama del flujo de datos muestra la relaciéon funcional
de los valores operados en un sistemd. incluyendo volores de
entrada, valores de salilda y vaiores Intermos. Muestra los valores del
objeto origen. los procesos que modifican dichos valores, y el flujo
de dichos valores hasta el objeto destino. No especifican las
decislones o la secuencla de operacion.

La construccidn ael diagrama del flulo de datos se realiza a
través de diversas capas. La capa superor se forma con procesos
senclllos. Para los procesos subsecuentes se consideran las entradas
vy saildas de un proceso para especitficar, mediante otros dlagramas
de flujo de datos, la forma en que se manejan dichos vaolores.

El diagrama de! flujlo de datos contiene los siguientes
elementos :

¢ Procesos: Todo aquelio que modifica los valores. En &l
diagrama del flujo de datos se representan mediante una
elipse que contlene e! nombre de o operacidn
comrespondiente. La descripcion detallada de fas
operaciones se realixc posterlomente y puede ser en
lengugje natuial, ecuacion Matemdatica o por algun otro
medlo. Los procesos son implontados como métodos en ka
clases en el modelo de objeto.

* Fujo de datos : Representackdin de (a conexiones entre los
procesos © los objetos. Su funcldn es ka de transportar
datos de un proceso a otro. Los valores no se modifican en
su trayecto. Un flujo de datos se representa mediante
arcos entre los procesos comespondientes,

¢ Actores: Es un objeto activo que maneja el flujo de datos
generando o recibiendo valores. Los actores generan las
entradas o reciben las salidas del flujo de datos. Los
actores se representan mediante rectangulos,
representando un objeto. La implantacicn de los actores
se representa mediante un objeto, que en si es un
manejador externo.
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o Almacén de datos: Es un objeto pasivo dentro del
diagrama de flujo de datos que almacena datos para
una posterdor utlilizocion, Bl alimacén de datos se
caracterza por la posibllidad de acceder ios datos en un
orden diferente a como fueron almocenados. Se
representa medianfe un par de lineas paralelas, y entre
élias se denoto el nombre de) almaceén. La implantacidn
de un almacen de datos en un lenguaje orientado a
objetos se readlza mediante la creqacidén de wun objeto
archivo.

Para el sistema DFC, algunos de los diagramas de flujo de
datos serian ios siguientes :

Datos
NomArehivo m—“mg

Archivo
Datos = X (}
TamSubGpd. @ ————

Datos = RO}
TamSubGpd. -——ﬁ

TamSubGpo
Vv
_X__(_L___é __L>
R () MX
T Medias [l _ ne 2
Tablas
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LC
LsC CalcAreasup ) —2M€ASUp __ ~,
—_— =y

LC =
uc CalcAreaint _____f\r_eg:aﬂ‘___>
_—

PuntosGra -~

_— = >

—PuntosCons ~J~"caicpuntosFuerd PunfosF_uer%c
PuntosArec =

— Ly

Parametro

—_— =
LC LSC LIC = SratPantalia Graflca =
PuntosFuera =

2.5.3. DESCRIPCION DE LAS FUNCIONES.

En el proceso de refinamiento del diagrama del fivjo de
datos., se incluye una descripcion de las funclones. Dicha
descripcion puede hacerse a traves ce:

+ Funciones matematicas.

¢ Tabla de valores de entrada y salida para un numero de

elementos pequeno.

& Ecuaciones qQue expresen los elementos de salida en

téminos de elementos de entrada.

+ Tabla de decisiones.

+ Codigo de programacian.

+ Lenguaje natural.

Durante ia etapa de disefo es necesarno especificar las
operaciones de acceso publico y privadas, con la finalidad de
asegurar el encapsulado.

Para los procesos descritos del sistema DFC se desarrolla la
siguiente descrpclon
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* Recupera : Funcion que se encarga de recuperar Ios
datos almacenaaos en disco para su posteror evaluacion.

e Copturc: Ruting que se encarga de solicitar ios datos al
usuario y a la vez, verificar la consistencia de 1os mismos.

e CaiX : Elabora un arreglo de dimensidon m. (numerc de
subgrupos). a partir del cdiculo de las medias de cada
subgrupo. Esto genera la columna de las medias de X de
la figura 1.3. Para cada elemento del arreglo se usa la
sigulente tormuia

e CalR : Elabora un amrregio de magnitud m. (numerc de
subgrupos). conformado por los rangos de cada subgrupo.
Con ello se genera la columna de los rangos de la ftigura
1.3. Para cada elemento del arreglo, se utiliza la sigulente

formula :
R = Valormax — Valormin

* Medias : Caicula la medila de ios arreglos. que puede ser
el de las medias, de los rangos y .desviaciones estdndar
Con elio produce |las sigulentes salidas: MX, MR y MS.

MX : Media de las medias de cada subgrupo.
MR : Media de los rangos de cada subgrupo.
M5 : Media de las desviaciones estandar de cado
subgrupo.
Considerando que 7?omc tos valores de X, R y s se toma
la sigulente formuia:
B zhumxubﬁl’m ¥

B NumSubGpos

o LimControl : Caicula los limites de control (LC, LSC y LIC)
de un cierto diagrama de control. Para ello se consideran
las formulas siguientes :
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Para diagramas de X :
LC =X
- 3K

LS = X [TamsubGpe

3R

LSC = X~ 5 [TamsnbCpo

Pora diagramas ce R :

LC=R _
LIC = D3* R
LSC = D4= R

¢ CalcAreaSup : Calcula e! drea supernior respecto a la linea
central de un diagrama de control. Esta drea permite la
apllicacidn de una determinada regla para corddas. El
cdlculo se basa en la sigulente fédmula @

LSC-LC

AreaSup = 3

¢ CaicAreainf: Calcula el drea Inferior respecto a la linea
central de un diagrama de control. Esta drea permite la
aplicacion de una deteminada regla para corridas. El
cdiculo se basa en la sigulente fémula :

Areainf = ————LC— Lic
3
* GrotPantalla : Despllega grdfica de control con todos sus
componentes y sefala {os subgrupos fuera de control.
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2.5.4. IDENTIFICACION DE LAS RESTRICCIONES ENTRE
OBJETOS.

Las restricciones son las dependencias funcionales entre
objetos que no estan relacionadas por una dependencia de
entrada-salida. Las restricciones pueden ser entre dos objetos al
mismo tiempo. entre instancias del mismo objeto en tiempo diferido.
O entre Instanclas de diferentes objetos en tiempo diferido.

Las precondiciones son restricciones para los valores de
entrada que deben satistacer una condlcion, Las postcondiclones
son restricciones que deberan de cumplir los valores de salida.
Durante el andilisis es necesario considerar las restricciones dentro
del modeio dindmico y modelo funcional para compietar la
aplicactén,

Para el sistema DFC. se pueden ldentificaor de primera
Instancia las siguientes restricciones :

+ La cantidad de datos recibidos en la ciase DATOS, debe
ser coherente con el numero de subgrupos (NoSubGpos) vy
al tamanno del subgrupo (TamSubGpo).

¢ Los valores de X y R de la clase DATOS, no pueden ser
valores negativos.

e EI lImite Iinferior de control (LS de la clase
DIAGRAMACONTROL aplicado a un diagrama de R no
podra tomar un vaior negativeo. EN caso de que resulte
negativo su caiculo. tomard el valor de cero.

2.6. RESUMEN DE CAPITULO.

En este capitulo se describe y se implanta la primera etapa
del proceso de desarollo de! sistema DFC (Deteccidn de faltas de
control. conforme 1la metodologia OMT (Object Modeling
Technique) de Rumbaugh.

Para lograr dicha etapa (Andlisls) se elabora el :

+» Enunciado del problema.

* Modelado de objeto.

* Modelado dindamico.

* Modelado funcional.
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Se presentan una serie de diagramas del sistema DFC.
Esenciales para el desarrollo del sistema y muestra una descrpcion
general del problema a resolver.

* Diagroma de objeto.

+ Diagrama de estados.

+ Diagrama de flujo de datos.

Los diagramas anferiormente sefalados se retoman para su
refinamiento. en la etapa de diseno del objeto que se describe en
el capituio 1.

El siguiente paso para el desarrollo del sisterma DFC. bajo ia
metodologic OMT es el diseno. y se describe y desarrollo en el
capituto HL.
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3.1. INTRODUCCION.

En la metodologia OMT(Rumbaugh) se identifican dos etapas
fundamentales para el desarrolio de sistemas :

1.- Andlisis

2.- Diseno.

La etapa de andlisis fue descrita v desarrollada para el
sisterna DFrC. en el capitulo anterior.

Lo efapa de anditisis tliene como finalidad describir QUE es 1o
Que va a realizar el sistema. La finalldad de ia etapa de disefo es
describir COMO se va A solucionar el proplema.

La etapa de disefno se divide a su vez en dos subetapas :

1.- Diseno del sistema. Se realzan decisiones de alfo nivel
acerco de la arguitectura y de las caracteristicas de
desarollo para su optimizacion, asi mismo se eligen las
estrateglas para atacar el problema.

2.- Diseno de! objeto. Se construye un Mmodelo basado en los
resulfados de la etapa del andlisis, 1o cual se ldentifican
los detalies requeridos para ta Implantacion,
incorporando  ias estrategias establecidas durante el
diseno del sistema. El punto principal del diseho det
objeto es e! desarrollo de la estructura de dotos y de los
algoritmos necesarios para ta implantacldn de cada una
de los clases.

En el transcurso del capitulo Il se describen y se desarrollan
las subetapas del diseno de! sistema y del diseno de) objeto para et
desarrollo del sisterma DFC.

El capitulo Il se desarrolia en fres secciones fundamentales

La SECCION 3.2 describe el disefo del sistema. identificando
los pasos requeridos para el desarrollo eflclente de la etapa v su
concretizacion para el desarrolio del diseho del sistema para el
sistema DFC,

La SECCION 3.3 describe y desarrolla el diseno del objeto
para el sistema DFC. Se concretizan iocs pasos recomendados por
Rumbaugh para un eficiente desarrolle de! sistermna vy su aplicacion
para ia implantacion eficiente del sistema DFC.

La SECCION 3.4 describe las arquitecturas comunes de los
sistemas. Asi como la importancia que cobra cada modelo
dependiendo del tipo de sistema.

ag
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3.2. DISENO DEL SISTEMA

El diserno del sistema es una estrategia de alto nivel para la
solucion de un problema vy la construccidn de su solucidn. Ef diseho
del sistema incluye decislones acerca de la organizacidn de
supsistemas dentro de los sistemas vy el lugar gque ocupa cada
subsistema dentro de los componentes de software vy Rardware.

A la organizacion del sisterma se le denomina arquitectura
del sistema. La arquitectura del sistema muestra ia organizaclon de
todo el sistema con componentes tlamados subsistemas.

El diseno del sisterma se reallza medlante los cuatro pasos
siguientes :

+ Descomposiclon el sistema el subsisternas.
identiticacion de concurrencias principales del problema.
Seleccion de equipo para la Instatacion de subsistemas.
Especiticacion de laos condiciones y prioridades.

L BN 1

3.2.1. DESCOMPOSICION DEL SISTEMA EN SUBSISTEMAS.

El primer paso para el diseno det sistema consiste en la
divisién del sistema en pequenos componentes. Cada
componente denominado subsistema posee funclones especificas,
a través de {os cuales proporcionan servicios al resto det sistema. a
tfravés de un medio de comunicacion. Este medio de
comunicacion se Identifica con las enfradas y salidas de
pardmetros o varables de cada subgrupo.

Con el desarrolio del sistema a traveés de subsisternas se togra
la implantacion independiente sin afectar el propdsito del sistema.

Lo descomposicion de! sisterma en subsistemas puede ser
organizado por capas horizontales o bloques verticales,

En un sistemna con capas horzontales los subsisternas  son
secuenciales, uno arriba de otro. Los objetos de cada capa
pueden ser independientes aunque existan relacion entre los
objetos de distintas capas. La relacidn  entre capas es
unidireccionat. Es decir, una capa tlene conocimiento de su capa
Inferlor pero no tHlene conocimiente de su capa superior. Por
ejemplo para el sisterma DFC los limites de control y los subgrupos
fuera de control serian dos capas horizontales. La capo de

49



CAPITULO I}

DISENO

subgrupos fuera de control tlene conocimiento de los limites de
confrol pero no sucede a la inversa,

En un sistema con blogques verticales, el sisterma se divide en
varios subsistemas independlentes. cada subsisterna provee algun
tipo de servicio.

El sigulente diagrama muestra el sistemma DFC dividido en
subsistermas.

Gratica de control

Subgrupo fuera de control

Reglas de corrida
LC LsSC Lic
x R

x1] RO)
Dotos TamsSubGpo NumSubGpPos

Como se puede observar el sistema estd constituido por
capas horizontales ( Grafica de control, subgrupo fuera de control,
Reglas de corrida. Limites de control, Datos ), y bloques verlicales
(XO)yRO)D.

3.2.2. IDENTIFICACION DE CONCURRENCIAS .

Uno de los propdsitos de! disefo de sistema es Identificar los
objetos concurrentes y los objetos independientes.

Dos objetos son concurrentes si ambos pueden recibir
eventos al mismo tliempo sin la interacclian entre ellos. El modelo
dindmico es 1a guia para identiticar los eventos concurrentes.

Es preferble crear subsistemas Independlentes ya que
reduce significativamente el costo y tiempo ocasionado por la
comunicacidn entre subsisternas.

Dadas ias caracteristicas del sistema DFC y por la forma en
que se desarrolla no existen subsistemas © eventos concurrentes.
Todos los subsistermnas son Independlentes.
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3.2.3. SELECCION DEL MEDIO PARA LA INSTALACION DE LOS

3.2.4.

SUBSISTEMAS.

Los subsistermas pueden ser instalados en

1.- Software.

2.- Hardware.

Durante e! disefic del sistema se decide en donde se
instalaran los subsisternas, considerando @ Costo, compatibilidad.
eficiencia del equipo vy tlexibiidad para futuros cambilos de diseno.

Los subsistermas se instalan en hardware por ifas sigulentes
razones :

+» Existen equipos que proporcionan la funclonalidad
requerdda.

e Se requlere un alto rendimientoc que un procescdor de
propdsito  general no puede proporcionar y  existen
procesadores que proporcionan tal eficiencia.

Los subsistemas se Instalan en software por las siguientes

razones :

e Es suficiente el rendimiento proporcionado por un
procesador de propdsito generail.

o Exisien planes futuros para la modificacldn o
mantenimiento del sistema.. El soffware es mas flexible
para futuros cambelos.

Para el sistema DFC no es necesario desarrollar aigun tipo de
eleccion, ya que por kas especiicaciones iniclales del sistema, y
conslderando el enunciado del problema, el sistema se Instalard e
implementard para equipo PC compatible con interfaz graflca 3.X
o superior. Esto considerando la cantldad de equipos Instalados en
el presente y la disponiblidad del mismo para ta aplicacion det
sisterma DFC.

ESPECIFICACION DE LAS CONDICIONES Y
PRIORIDADES.

En el diseno del sisterma es necesaro determinar las
condiciones que rigen el funcionamiento del sistema. Las tres
condiciones principales son : inicio, fin y error,

La condicion de inicio especifica los pardmetros y valores
asignados a ios datos y variables para inicializar el sisterma.
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La condicidon de tin indica la realizaclén de la finalidad del
sisterma.

La condicidn de error se defermina para lograr un sisterma
menos vulnerable a condiclones adversas, tales como, parametros
fuera de rango, operaciones no definidas y errores por parte dei
usuario.

Durante el disefo del sisterma es necesario considerar las
prioridades en los siguientes aspectos para lograr el sistema
deseado :

¢ Cantidad de informacicon a procesar.

+ Rapidez de ejecucion.

* Costo.

La determinacion de prioricdades es importante, dado qgue,
alguno de los aspectos son inversamente proporcionailes, esto es, a
mayor cantidad de informacion a procesar. mayor costo y menor
velocidad de respuestc. Los prioridades son fllosofias de disefio que
sive como guia para el disefo de sistema. y varion dependiendo
del julcio e interpretacion del disefador .

Para el sisterma DFC se tienen las sigulentes condiciones :

e Condicidn de mniclo: Asignar valores coherentes a los

atributos :  Datos. NoSubGpos., TamSubGpo de la clase
DATOS. El total de datos serd de (NoSubGpos *
TamSubGpo). Divididos en subgrupos. Ei numero maximo
de datos serc de 8 elementos por cada subgrupo y 50
subgrupos.

& Condicidn de fin: Posterior al deteminar recdiculo y

desplegar el diagrama de control corespondiente.

¢ Condiclén de error : El usuario no introduce la cantidad de

datos establecidos por el mismo. El usuario introduce ios
valores de TamSubGpo y NoSubGpos igual a cere. Los
valores de X y R de la clase DATOS toman valores
negatives. El Wimite inferior de control de la clase
DIAGRAMACONTROL toma un valor negativo.
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3.3. DISENO DEL OBJETO.

En el diseno del objeto se definen con detalle las clases,
asociaciones y algoritmos desarroliados durante el andlisis. Dicho
detalle enfocada a ia implantacion, esto es. considerando :

* Tiempo de ejecucion.

¢ Memoria,

¢ Equipo disponible.

¢ Medio utillzado para impilantacian.
Las etapas que se siguen para el desarrollo dei disefo de

objeto son : (Rumbaugh)
¢ Infegrar los tres modelos para obtener las operaciones

entre las clases.
Disenar aigoritrmos para ia implantacion de operaciones.
Impiantar el control para tas interacciones extemas.

Ajustar la herencia.
Empaque fisico.

Documentar las decisiones de diseho.

diserio de objeto es un proceso interactivo entre los tres
modelos obtenidos en el andilsls vy ias declsiones tomadas en e
diseno del sisterma. Durante el diseno del objeto es importante
especlficar en lo posibie ias operaciones y atributos para crear con
ello nuevas operaciones, atributos y clases necesarias para una

Impiantacion eficiente del disefo.

Me o o400

3.3.1. INTEGRACION DE LOS TRES MODELOS.

Dinédmico y Funcional) se

Los ftres modelos (Objeto,
por  sus

encuentran estrechamente relacionados., tanto

componentes como por sus funciones.
El modelo del objeto obtenido durante la fase de andilisis no

contiene operaciones. las operaciones se obtlenen a parfir de ias
accliones y actividades del modelo dindmico y de los procesos del
modelo funcional. Para completar el modelo del objeto, se

onsideran ios modeios dindmico y funcional tomondo en cuenta

los siguientes puntos :
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DEL MODELO DINAMICO :
+ El modelo dindmico especifica los cambios permitidos en
los objetos del modelo de objeto.
+ Los estados equivalen a los atributos y asoclaciones que
posee un objeto en un tlempo determinado.
* Los estados se definen por las interacciones entre objetos
y eventos.
* Los eventos pueden ser representados como  las
operaciones en el modelo de objeto.
* Los eventos pueden ser definidos o través de diferentes
clases de objetos.
» Todo evento recibido por un objeto es asociado con una
operacion.
¢ Generalmente los eventos ocurren por pares de eventos,
un objeto que Manda un evento y otro que lo recibe vy
responde son alguna respuesta.
+ Una transicicon es un cambio de estado de un objeto que
se representa como una operacion dentro de un objeto..
¢ El nombre de las operaciones corresponde al nombre de
ios eventos.
Retomando el diagrama de estados de la seccidn 2.4.3. se
tlenen los siguientes estados y eventos :
+ Clase DATOS :
¢ Estados .
EntradaForma
EntradavVator
EntradaNoSubGpos
EnfradaTamSubGpo
Consistencia
¢ Eventos .
= InForma.
= Asignavalor.
* AsignaNoSubGpos.
» AsignaTamSubGpo.
« Consincorecta
* ConsCorrecta.

PR IR N}
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+ Clase DIAGRAMACONTROL :
© Estados .
» Calcuio de atributos
« DesplegadoGrafica.
o Eventos.
+ EntracaParametros.
« Envia Atributos.

¢ Clase REGLA :

¢ Estados.
+ Cdiculo Area vy Puntos.
« Cdiculo PuntosFuera,
= Asigna PuntosfFuera,

¢ Eventos.
= InPuntos.
+ EnviaAtributos
= Envia Puntosfuera.

DEL MODELO FUNCIONAL :

¢ El modeilo dindmico muestra la secuencia en que ias
operaciones se desarrolian.

¢ Los procesos dentro del modelo

operaciones en objetos. En algunas ocasiones un proceso

comresponde G varas operaciones y en otras ocaslones

una operacién coresponde o varos procesaos.

Los acrtores son objetos explicitos en el modelo de objeto.

El oimocén de datos es un objeto pasivo que responde

unicamente a llamadas.

¢ Los flujos de datos son valores en el modelo de obleto.

Retomando jos diagramas de flujo de datos de la seccidn

funclonal son

2.5.2. se tlenen los siguientes procesos :

+ Clase DATOS :
» Recupera.
- Caix
« ClaR
¢ Clase DIAGRAMACONTROL :
= Medias.
= LimControl.
= GrafPantalia.
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¢ Clase REGLA :
= CaicAreaSup
= CalcAreainf
« CalcPuntosfFuera
Combinando las operaciones obtenidas de los diagramas
dindmico y funcional se tienen las siguientes operaciones para ias
clases del sisterna DFC
+ Cilase DATOS :

1.- Recupera.
2.- Captura.
3.- Calx
4.- ClaR.
+ Clase DIAGRAMACONTROL :
1.- Medlas.

2.- LimControl.
3.~ PuntosGra.
4.- GrafPantalla.
+ Clase REGLA :
1.- CalcAreqsSup.
2.- CalcAreainf.
3.- CalcPuntosFuera.

Una vez definidas las operaciones, es posible completar el
diagrama de objeto de la seccion 2.3.4. y quedaria como sigue :

DATOS PEGIA
Daotos
NoSubGpos /X,eec;s"l;:;:
TomSI;a(pro APLICAN PuntosCons
R PurtosGra PuntosArea
Recupera 1+ PuntosFuera
& LimGentrol Carcareaint
al
Calr CalcPuntosFuera

Durante el diseno de objeto se tendrd que convertir la
estructura grafica del diagrama a una secuencia de pasos de un
aglgoritmo.
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3.3.2. DISENO DE ALGORITMOS.

Todas las operaciones especificadas en el modeio funclional
deben ser traducidas en algoritmos. Durante la tase de andlisis se
describen las operaciones que se reclizan y con el aigortmo se
describe la manera COMO se realizan dichas operaciones. Los
algoritmos pueden ser llamadas © simples operaciones. Incluso
estos pueden ser recursivos.

Para el diseno de algortmos se consideran los siguientes
aspectos :

+ Elegir algoritmos que minimicen costos e implementacion.

* Seleccionar la estructura de datos apropiados parc et

algoritmo.

* Definlr nuevas clases y operaciones en caso necesaro,

+ Asignar responsabilidades a las operaciones de cada

ciase.

En la eleccidn de algoritmos se consideran aspectos como

* Sencillez de cémputo. En este aspecto se consideran ias
funciones y estructura de datos que minimicen el tiermpo
det procesador.

+ Faclidod de implantacidn y comprension. Es preterible
dar priocfidad a la senclllez. siempre y cuando no se
afecte la eticiencia det sistema.

+ Flexibllidad. Es importante considerar que todo el sistema
se encuentra expuesto a futuras modificaclones.

A manera de lustracion, para el sistema DFC, el diseno de
algoritmos para la operacion Recupera seria el siguiente :

Recupera: Abre un archivo de disco con los datos a graficar.

Entradao :
+ NomArchivo : Nombre del archivo donde se

encuentran los datos a graficar.
Salida :

= Datos: Los datos a analizar.,

= NumSubGpos: Numero total de subgrupos
que conforman los datos.

= TamSubGpo : Numero de elementos que
conforman el subgrupo.
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Datos >

I NumsSubGpos.
Recupera Jiomsubepe <

Archivo
ALGORITMO :

Abre archivo (NomArchivo)
Asigna valor a NumSubGpos. (Verifica que no sea
mayor a rango)
Asigna valor a TomSubGpo. (Verifica que no sea
mayor a rango).
Asigna valores al arreglo bidimencional con los datos
a analizor. (Veriflca la cantidad de valores
especlficados ).
Ciera archivo. (NormArchivo)
€l disemo de algoriimos del! resto de las operaciones se

encuentran en el Anexo 2.

3.3.3. IMPLANTACION DEL CONTROL.

Durante el disefio es necesario refinar ias estrategias para

imptlantar los modelos de eventos y estados del modelo dindmico.

A continuacion se muestran los cuatro pasos para la

conversion del diagrama de estados en cddigo de programacicon

1.- Identificar el contral principal. Comernzando con  ei
estado inicial v la secuencia de eventos en condiciones
nomales, esto es, sin considerar condiciones de error,

2.- Identificar el control alterno. Esto se traduce en
instrucclones de condicion dentro del cadigo.

3.~ Identificar controles atrasados. Los controles atrasados
son aquelios estados que fueron establecidos con
anterioridad. Este punto se traduce en cicios dentro del
codligo.

4.- Ltos estados y transiciones restantes corresponden o
condiciones especiales. Estos pueden ser implementados
de diversas formas, comeo las condiciones de emor, manejo
del estado de las banderas, etc.
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Toda transicion de un estado corresponde a un nuevo valor
de alguna variable. Dependiendo de dicho valor se procede o
algun estado determinado.

Considerando, los diagramas de estados del modelo
dindmico (2.4.3.), vy las condiciones y prioridades desarrolladas en el
diseno de sisterma (3.2.4.), se obtiene el algoritmo para el sistema
DFC descrito en el Anexo 3.

3.3.4. AJUSTE DE HERENCIA.

Durante el disenho del ocbjeto es posible reordenar las clases
creadas durante: el andlisis para incrementar Ia herencla. Durante
esta etapa se consideran todos las similitudes que tengan los
objetos o las operaciones para crear un objeto padre que redna a
varios objetos, con comportamiento y estructura comdn.

En caso de que existan operaciones similares, pero alguno
de ellos con menor numero de argumentos, es recomendable
tomar los argumentos simllares para formar una clase padre, y
agregar los demds argumentos en las clases hijos. Todo esto
aplicando herencia.

Al aplicar la herencia es necesaro que todas las
operaciones contengan la misma cantidad y tipo de argumentos y
resultados. Para el caso de! sistema DFC no es necesarlo realkzar
ningun gjuste de herencia ya que por sus caracterisicas carece de
ellas.

3.3.5. EMPAQUE FISICO.

El empaqgue fisico hace referencia a la estructura que toman
los modelos obtenidos durarnte el andlisis,. al momento de
transformarios a cadigo de programacidn. En la estructura se
conslderan los aspectos o virtudes que posee el lenguagje de
programacion seleccionado.

El empaque fisico consiste de los sigulentes aspectos :

1.- Ocultacion interna de informacién.

2.- Construccldn de moduios.
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3.3.5.1. OCULTACION INTERNA DE INFORMACION.

Una meta del disefio es lograr transtormar las clases en cajas
negras, esto es, los aspectos propios de la clase se conslderan
privadas. Los meétodos y atributos privados son aquelios que sdlo
pueden ser accesados por la propla clase.

Durante el andilisis no se considero el ocuitamlento interno de
informacicon. Durante e! disefo se definen claramente los
elementos que Interactyan con el exterior. Asi como los elementos
que solo conciernen a la ciase que pertenecen. Estos ultimos
elementos son privados y sabre ellos se aplica el ocultamiento.

Durante el andlisis pueden existir métodos que puedan
operar sobre algunos elementos de otra clase, pero esto puede
causar un desarrollo fragil, ya que algun cambio en aigun meétodo
puede ocasionar comportamientos inesperados, es por ello, que
durante el diseno se limita el alcance de los meétodos,

Es preferible que cada método tenga un conocimlento
limitado del modelado en general. A continuacion se describen
algunos aspectos a considerar para lograr que una operacién
posea un alcance limitado deil modelado en general :

¢ Asignar < cada clase la responsabllldad de sus
operacioneas y asignarte lo informacidn correspondlente a
la clase.

El occeso a un atributo de un objeto perteneciente a otra
clase sera a traveés de una operacion de esta misma

clase.
Definlr Ia interaccién con el exteror en un aito nivel de

abstraccisn.,
Identificar y separar aquellas ckases que Interactian entre
el sistema y et mundo exterior.,
Ellminar la aplicackdn de meétodos como resultado de
otros Mmeétodos. Es preferible obtener métodos como
resultado de dos operaciones.
Para llevar a cabo el ocultamiento interno de informacian
del sistema DFC se consideran los sigulentes aspectos :
Para la clase DATOS :
Los atributos
¢ Datos
+ NoSubGpos
¢ TamSubGpo
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se consideran como atributos privados de {a clase. Y {os
atributos :

* X

e R

* Tarmano

+ Contidad
se consideran como atrbutos plblicos. Ya gue dichos
atributos son solicitados por otras clases. Asi mismo los
atributos Tamano y Cantidad toman los valores de
TamSubGpo vy NoSubGpos pero se duplica dicho
atributos para asegurar ia integridad de la claose.

Para la clase DIAGRAMACONTROL

El atributo

* PuntosGra
Se considera como atributo privado de la clase y los
atributos :

e LC

e LSC

* LIC

¢ Elermentos
se consideran como atributos publicos. El atrtuto
elementos es el mismo que atiibuto PuntosGra., pero
PuntosGra se reserva como privado para asegurar la

integridad de ia clase.

Para Ia clase REGLA

Los atributos
+ AreaSup
* Arealnt
e PuntosCons
+ PuntosArea
* Mifipios
& PuntosFuera.
Son atributos publicos.

Paro todas los metodos de todas las clases se consideran

como metodos publicos.
Considerando el disefo de aigortmos. I implantacion de

control, y el ocultamiento intemo de informacion, el diagrama de
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objeto final para el sistema DFC quedoaoria cormo sigue : (Los
atributos subrayados son atributos privados ).
DATOS
Datos REGLA
NoSunGpos DIAGRAMACONTROL Areasup
TamSubGpo PuntosGra Arealnt
x GENERA LC APLICAN PuntosCons
R tc PuntosArea
MX i Lsc 1.2 1+ Muitiplo
MR SubGpoFuera
Tamano LimiteControl PuntosGra
Cantidad CalcAreaSup
Recuperc CoicArealnf
Captura CalcPuntosfuera
Guarda
Caix
CaiR
CalMXR

3.3.5.2. CONSTRUCCION DE MODULOS.

Durante la etapa de andiisis y de diseno del sistema se
obtuvieron los modelos de objetos en mMmddulos. tos mddulos
obtenidos necesitan ser organizados para la implantacion final. En
dicha organizacién se pueden credr nuevas clases que no existian
durante ic fase de andilisis.

Un mddulo puede definlirse a traveés de otros mddulos
conectados a traveés de asociaciones.

tos Mmaddulos contienen objetos con un mMismo propdsito,
Henen aplicaciones simliares.

3.3.6. DOCUMENTACION DE LAS DECISIONES DEL DISENO.

Las decisiones reallzadas a lo largo de la etapa de diseno,
tienen que ser documentadas. De lo contrario, llegaon a ser
confusas. Sobre todo cuando en el desarralle se involucra un grupo
de personas. ia documentacion es esencial para el mantenimiento
del sistema.

La documentacion del disefho describe de manera
detaliada el modelo del objeto. tanto en forma grdfica como en
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forma textual. Es recomendable incluir 1os comentarios adicionales
para mostrar la implantacion de ias decisiones.

Durante et disefo de! objeto se especifica a detalle el
modeio funcional obtenido durante la etapa de andlisis. A pesar
de que se utiliza la misma notacidn de la utilzada durante el
andlisis, es Importante especificar todas las operaciones, resultados,
los valores de entrada-salida asf como los efectos que se generan.

Para el modelo dindmico es necesara una eficlente
estructuracion del cddigo de programacién.

Es recomendable tener por separado la documentacion
obtenida durante la etapa de andlisis y la documentacidn
obtenlda durante 1a etapa de diseno del objeto. Con la finalidad
de tener una documentacicon mas completa vy especifica para el
mantenimiento, esto es si en to futuro se llevan a cabo
modificaclones at sisterna.

Para el sistema DFC es necesario tomar algunas
consideraciones a los modificaclones llevadas a cabo en el
ocultamiento interno de informacion :

+ Paraia close DATOS se fiene :

+ Los afributos X, R, MX, MR, Tomano, Cantidod son
atributos publicos ya qgue otros objetos necesitan
realizar referencia a ella.

» Los atributos Tamano y cantidad fueron creados de
dltimo momento, y se le asignan los valores de
TamSubGpo vy NoSubGpos. Pero éstos ultimos se
conservan  como  privados para  asegurar o
integridad de ia clase. Esto es. toda referencia de
otro objeto a ios atributos TamMSubGpo y NoSubGpos
se redlizord a traves de Tamane y Cantidad.

* Los atributos MX y MR, a pesar de que son afributos
dervados de otras ciases. se consideran para
completar ia informacion de la clase.

» tos atributos Datos, NoSubGpos y TamSubGpo son
atributos privados.

+ Parala clase DIAGRAMACONTROL :

» Los atributos LC, LIC, LSC y Elementos son atributos
publicos.

+ Se consideran tres meatodos prvados ( TablaD2,
TablaD3 y Tabla D4 ) que contiene las tablas
necesarias para obtener los limites de control. Dichos
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métodos son accesados a travées del método
publico LimiteControl.

+ Para la clase REGLA

= Todos fos atributos y meétodos se consideran como
pubiicos.

Los metodos : Medias Y LimControl de jle] clase
DIAGRAMACONTROL se integran en un sdlo metodo denominado
LimiteControl con los siguientes parametros de entrada-salida :

Enfrada :

- X()

= R()

= NoSubGpos
+» TamSubGpo
= Tablas

Saiida :

« {C
- LIC
+ LSC

Las operaciones que se reallzan son las mismas que en

Mecdtias y LimControl.

3.4. ARQUITECTURAS COMUNES.

Existen varios tipos de arquitecturas comunes, dependlendo
del tipo de sistema. Los sistemas pueden ser :(Rumbaough)

+ Transformacion en lote.

+ Traonsformacion continua.

+ Maedilo interactivo.

* Simulaclén dindmica.

+ Sistemas en tlempo real.

+ Manejo de transacciones.

Dependlendo del tipo de slstema, varia o importancia del
modelo de objeto, modelo dinamico y modelo funclonal, y con
ello el énfasis que se aplica a determinada etapa de diseno.
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3.4.1. TRANSFORMACION EN LOTE.

Una transformacion en lote, es una transformacidon
secuencial de entrada-sallda. esto es, en el momento en que se
produce la entrada, la accidn inmediata es la salida (respuesta).
Entre la entrada y salida no existe ninguna Interaccién con el
mundo exterior.

El aspecto fundamental de una interaccidn en lote es el
modelo funcional, que especlifica ia forma en que los valores de
entrada se transforman para producir los valores de sallda.

3.4.2. TRANSFORMACION CONTINUA.

Una ftransformacién continua es una transformacion en
donde la salida depende de una continua actualkzacidn de las
entradas.

Para el sistema DFC, se consldera este tipo de transformacién
continua, ya que para lograr el objetivo deseado se recurre a una
continua actualizacidn de los datos. Por ejemplo, el racdiculo
posterdor al primer resultado de los limites de control,

El modelo funclonal, junto con el modelo del objeto definen
la transformacicn. El modelo dindmico es de poca importancia en
este Hipo de slstemas.

Los pasos para el diseo de un sistema de transfommacion
confinua son :

1.- Disefvar y dibujar el diagrama de flujo de datos,

2.- Definir los objetivos que Intervienen entre cada etapa

(estado).

3.- Especificar todas Ias operacioneas requeridas para obtener

detemninada etapa.

4.- Optimizacion.

3.4.3. MEDIO INTERACTIVO.

Un medio interactivo es un sisterma en el que predomina las
Interacciones entre el sistema y algun agente extemo. El agente
externo es Independiente deil sistema. Por ello, ias enfradas no
pueden ser contfroladas por el sistema. B modelo dindmico
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predomina en el medio interactivo. Los objetos del modelo del
objeto representon los elementos que Interactian. El modelo
funcional describe Ias funciones que se ejecutan en respuesta a ias

entradas.

3.4.4. SIMULACION DINAMICA.

Una simulacion dinémica modela un objeto del mundo reai.
En este tipo de sistemas el modelo de objeto es Importante y por
lo general complejo y corresponden a cbjetos del mundo real.

El modelo dindmico es parte importante de la simulacion del

sisterma.

3.4.5. SISTEMAS EN TIEMPO REAL.

Un sistema en tiempo redal es un sistema interactivo en donde
la respuesta en el tiempo es de suma importancia. Esto es. el
sistema debe garantizar ia respuesta en un intervalo exacto de
ttempo. Para garantizar ia respuesta en el Hempo se detemmina los
escenarios con problemas externos, sus causas y soluciones,

3.4.6. MANEJO DE TRANSACCIONES.

Un manejador de transacciones es un sistema de base de
datos en donde la funcidn principal es almacenar y accesar
informacidén.

El modeloc de objeto es el mdas imporante de los tres
modelos, ya que representa los objetos que se va a maoanejar. El
modelo dindmico muestra la distribucion de Informacién. El modelo
funcional no es muy importante ya que las operaciones que
generaimente se realizan son actualzacién y consulta.



CAPITULO 111 DISENO

3.5. RESUMEN DE CAPITULO.

En este capituio se describe y se desarolla ia segunda
etapa del proceso de desanolio del sistemna DFC, conforme la
metodologia seleccionada. OMT.

Dicha etapa, denominada diseno, se divide a su vez en dos
subetapas :

1.- Diseno del sistermna.

2.- Disenoc del objeto,

La finalldad de la etapa de diseno es describlr como se va a
solucionar el problema. Para ello, en el diseno del sisterma se
reallzan decisiones de alto nivel acerca de la arquitectura del
sistema. En el diseno del objeto se construye un modeio basado en
los resultados de la etapa del andiisis, o cual se identfican los
detalles requeridos para la implantacion.

En este momento., yva se tienen los elementos necesarios
para lka implantacién, esto es, con el desarrollo realizado hasta el
momento se tienen respuestas a ias preguntas :

* QUE va a realizar e! sisterna 2.

¢ COMO se va a solucionar el problerma 2.

Con el desarrolio realizado hasta el momento se posee una
base sdllda para la realizacion del sistema DFC, ya que. se hon
tomado todas las declsiones para el desarrollo del sistema, y con el
material obtenido se logran las ventajas del desarrolio ordentado a
objetos, descritos en el capitulo 2, tales como un mantenimiento
mds sencillo, reduccion de costos, mayo; flexiblidad, entre otras
caracternsticas.

£l frabgjo restante es la implantaciéon, que consiste en la
fraduccldn del andlisis y diseno reallzado hasta el momento. Dicha
traducclén se describe vy se desarrolla en el capitulo 1V,
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4.1. INTRODUCCION.

La implantacicon es la ditima etapa para el desarrolio de un
sisterma. Dicha etapa consiste en la tftraduccion del desarrollo
regliizado en las etapas de andllsis y disefio. La implantacién. puede
reallzarse a traveés de una programacion orientada a objetos o una
programacion  estructural, considerando una lmplantacién  en
software.

La programocion orientada o objetos posee grandes
ventajas tales como : la reutitizacion de codigo. un sistema flexible
para futuwros cambios, un  sistema  obusto, la  tacllidad de
programacion en grupo.

Un lenguaje de programacion sthve para dos propositos
relacionados : Proporciona un vehiculo para que et programador
especifique las acciones por glecutar, y proporciona un conjunto
de conceptos que le sirven al programador para pensar en lo que
es factible reallzar. La primera consideracion reqguiere idealmente
de un lenguagje cercano a la maquing, a tin de poder manejar
todos los aspectos importantes de una mdquina en forma sencilla,
eficiente y razonablemente obvia para el programador. El segundo
aspecto requiere idealmente un lenguaje cercano al problema a
resolver para poder expresar directa y concisamente los conceptos
de una solucion.

Para la programacion orlentada a objetos es recomendable
utliizar un lenguoje orientado a objetos, ya que con ello. se
aprovecha al mdaximo las ventgjas de la programacion orlentada a
objetos y se taocllita la implantacion del andlisls y disefo
desarrolladoe con anterioridad.

Al momento de considerar el lenguale de programacion
para llevar a cabo la implantacldn, se consideran cliertas etapas
para garantizar una flel traduccion del trabagjo realizado en las
etapas de andlisis y diseno.

A lo largo de este capitulo se describen las ventajas de la
programacion orlentada a objetos. la impilantacidn con un
lenguadje de programacion orlentado a objetos, asi como el origen.
las cualidades y el potencial del lenguoje de programacidn C++.
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El capituio 1V se desarrolla en tres secciones tundamentales :

La SECCION 4.2 describe la programacion orientada a
objetos, tas ventajas y las consideraciones necesarias para lograr el
peneficio de la programaclon orientada a objetos.

La SECCION 4.3. describe el lengugje de programacion
orientado a objetos, sus caracternsticas, las acciones necesarias
para llevar a capo la implantacion de un andlisis y diseno orientado
a objetos., asi como el origen y caractensticas del! lenguaje de
programacion C++.

La SECCION 4.4. describe ia forma en qQue se desarrolia vy se
implanta ia Interfaz gratica para el sistema DFC, asi como las
caractensticas del entorno gratico Windows™.

4.2. PROGRAMACION ORIENTADA A OBJETOS.

Un buen programa de computo ademds de satisfacer los
requernmientos funcionales, tiene la capacidad de ser flexible para
futuros camblos, lograr un sistema robusto a fallas Inesperadas,
entre algunas caracteristicas.

Con la programacion orentada «a objetos se logra el
desarrollo de un sistema con las sigulenfes ventgjas

* Reutiizacion de cddigo.

¢ Flexiblidad para futuros cambios.

» Fortaleza a fallas inesperadas.

+ Programacion en grupo.

4.2.1. REUTILIZACION DE CODIGO.

Lo reutiiizacion de cddigo reduce la programacidon para el
desarrollo de sistermas. asi come el costo en la elecucién de
pruebas de corrida.

Es posible realizar la reutilizacian de codigo a traves de una
programacldn estructural, pero con la programaclkdn orientado o
objetos se facliita y garantiza la reutiitzaclkdn de codigo.

Para garantizar la reutilizacion de cdédigo es importante
considerar los sigulentes aspectos :

¢ Elaborar métodos coherentes : Un método es coherente si

solo ejecuta una funcidn © un grupo concreto de
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funciones. Si una funcion realiza dos o mMmds tareas, es
recomendable dividir dichos metodos.

¢ Elaborar métodos pequenos : St la funcién de un meétodo
es muy gronde es recomendable fraccionardo en
pequenos métodos.

* Elgborar métodos consistentes : Es recomendable utiiizar
nombres, condiciones. argumentos y tipo de datos
similares para los metodos similares.

¢ Conslderar un alconce unlforme: SI existen varias
combinaciones para una condicldn de entrada. es
preferible elaborar un metodo especifico para cada
comblnacidn.

& Evitar informaclion global @ una variable o método global
hace mds wvulnerable al sistema ya que., en cualquler
momento puede varar su valor o comportamiento y
obtener un sistema impredecible.

* Minimizar las referencias externas : Un sistema con muchaos
referencias externas dificulta la reutizaciéon de cddigo.

¢ Utilzacion de herencia: Con la herencla es posible
reutiizar parte de cdédigo y aprovechar (heredar) sus
atributos y métodos.

¢ Encapsular codigo extemo: Al momento de encapsular
atributos  y meétodos propios del objeto faclita la
reutiizacion de cdadigo ya que conserva la integridad de
dicho cddigo.

4.2.2. FLEXIBILIDAD PARA FUTUROS CAMBIOS.

En el desarolico de un sistema. siempre surgen futuras
modiificaciones, ya sea para mejorar el sistema o para agregar

caracteristicas al sistema.
Los aspectos para ilevar a cabo ja reutilizacldn de cddigo

ayudan de cierta fomma las modlificaciones futuras. pero existen
otros aspectos importantes como son

+ Ocultar la estructura de datos: La estuctura de datos
debe ser especifica para cada meétodo. St se exporta la
estructura de datos se limita la flexiblidad para algun
cambio futuro.
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< Evitar multiples asociaciones o métodos : Un método debe
poseer un conocimiento limitado de! objeto y su entormo,
esto es, un metodo tiene conocimiento del objeto al que
se le aplica alguna funcicon pero desconoce la relacidn
del objeto con su entormo.

4.2.3. FORTALEZA A FALLAS INESPERADAS.

Un metodo es robusto si €ste no faila al momento de recibir
algun parametro improvisto. Con la construccion de metodos
robustos se logra un sistema mds eficiente. Para lograrlo se
consideran los sigulentes aspectos :

¢ Proteccion contra errores : Un sistema debe considerar
todas 1os entracas posibies. Con la finolidaod e que el
sistema no realice comportamientos inesperados con la
entrada de valores incorrectos.

+ Vaiidor argumentos : Es importante verificar los argumentos
de toda operacion externa para evitar comportamientos
Inesperados.

e Eviar limites predefinidos : Al momento de utliizar memoria
dindmica se recomienda no limitar en lo posible su
tamano. Con ia findlidad de poseer un margen de
memoria paro situaciones o valores inesperados.

4.2.4. PROGRAMACION EN GRUPO.

La programacién en grupo hace referencia ol desarrollo de
un sisterma completo por un equipo de desarroliadores para 1o cual
se recomiendan los siguientes aspectos :

+ No realizar una programacion prematura: Antes de
comenzar la programacién es preciso definir el equipo de
trabagjo asi como el andilisis y disefio del sistema.

+ Construir meétodos senclllos : Se recomienda construir
meétodos sencillos con la finalidad de que todo el personal
del equipo comprenda la finalidad vy funcionamiento del
método.
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* Elegir nombres senciillos: Los nombres de los meétoaos
deberan ser sencillos y comprensibles, esto es. utillzar
nombres cortos y que expresen la finalldad del sisterma.

+ Utllizar diccionario de datos : Es recomendable crear un
diccionorio de datos que contenga la descripcion de
todas las clases, ios meétodos, las asociaciones, al cual
tiene acceso el equipo de desarrollo.

4.3. LENGUAJE DE PROGRAMACION ORIENTADO A
OBJETOS.

La impliantacion natural de un andilsls y diseho orientado a
objetos se reallza a traves de un lenguaje orlentado a objetos. Esta
es bostante sencilla, dado que la estructura del andiisls y disefno
orientado a objetos es muy similar a la estructura del tenguaje
orientagdo a objetos. En general un lenguaje orentado a objetos
soporta objetos ( con la combinacidn de atrbutos vy métodos ),
polimorfismo y herencia.

Existen diversos lenguajes orentado a objetos, tates como,
C++™, Smalitalk™, CLOS™, EIFFEL™ por mencionar algunos.

£l sistema DFC se desarrolla en lenguaje C++, considerando
los siguientes aspectos :

¢ Tamahe pequefo: Es un lenguagle que contiene mds
operaclones y combinaciones de operaciones que
palabras clave. Con ello se tlenen menos reglas de sintaxis
que otros lenguagjes.

¢ Velocidad : La combinacidon de un lengugje pequeio, un
sisterna de ejecucion pequenc y un lenguagje cercano ai
haordware hace qQue la ejecucion de muchos programas
de C++ se aproxime a ia de sus equivalentes en lenguaje
ensamblador.

¢ Manipulacién de bils: Como los ongenes estdn muy
ligados at sistema operativo UNIX el lenguaje proporciona
un amplio conjunto de operadores de manipulacidn de
bits.

¢ Variables apuntador : Un sisterma operativo tlene dreas
especificas de memoria. Esta capacidad tombien
aumenta la velocldad de ejecucion de un programa. El
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fenguaje C++ cubre con estos requlsitos de diseno
utilizando apuntadores.

+ Biblioteca de funciones especiales: Existen muchas
bibllotecas de tunciones comerclales y disponibles para los
complladores de C++.
Constructores de clase y encapsulamiento de datos : Los
constructores de clase son el vehiculo fundamental para
fa programacion orientada a objetos. Una definicidn de
clase puede encapsular todas las declaraciones de datos,
los valores iniciales y el conjunto de operaciones, lamados
metodos, para la abstraccion de datos. Los objetos
pueden ser declarados para una clase dada y se pueden
enviar mensajes a objetos. Adiclonalmente., cada obleto
de una close especifica puede contener su  propio
conjunto privado vy publico de datos representativos de
esa clase.

Constructores y destructores : Los métodos constructores y

destructores se utiiizan para garantizar la iniclaiizacion de

tos datos definidos dentro de un objeto de una clase
especifica.

Mensajes : El objeto es la pieza bdsica de la programacién

orlentada a objetos. Cada obleto responde a un Mmensaje

determinando una occidn apropiada. basdndose en ia
naturaleza del mensaje.

+ Sobrecarga de operadores : Con C++ podemos dar varios
significados al conjunto de operadores y funciones
predefinidos, o definidos por el usuario, suministrados con
el compllador.

+ Clase derivada: Una clase derlvada es como una
subclase de una ciase especitica.

« El uso de polimorfismo en funciones viduales: E!
polimorfismo induce a una estructura de Aarbol de clases
padre y sus subciases.

Para la Implantacion a un lenguaje orientado a objetos se
Hevan a cabo las sigulentes ccciones :

+ Declaracion de clases.
Creacion de objetos.

Liamada de operaciones.
Implantacion de asociaciones.

LK 2N
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La tmplantacion del sisterma DFC se desarrolla en al Anexo 4.

4.3.1. DECLARACION DE CLASES.

El primer paso para la implantacion de un diseno orentado a
objetos es la decilaraclén de las clases.

Cacda atributo y meétodo del diagrama de obleto se declara
en su correspondiente clase. Considerando los atributos y métodos,
publicos y privados.

A manera de ilustracion. se describe a continuacién. la
Impilantacién de la clase DATOS dei sistema DFC

class DATOS {
float Datos [SD}[8];
int NoSubGpos;
int TamSubGpo.

public :
float dat [SO)[8];
float X [S0];
float R [50):
float MX;
float MR
int Tamano;
int Cantidad:

i

1

i int Recupera(char{15});
i void Guarda(char[15]).
void Captura(void);
wvoid CalX (void);

void CalR (void);

vold CalMXR (void);

¥
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4.3.2. CREACION DE OBJETOS.

Despuées de declarar las clases es necesario crear los objetos
para su Mmanipulacion. Al momento de crear un objeto, el lenguaje
le asigna un espacio en memoria y un identificador unico.

Un objeto puede ser destruido al momento en que termina su
utilidad. con la finalidad de liberar espacio en memoria.

Para el sistema DFC. la creocion de objetos se recllza de la

siguiente manera :

DATOS Medicion;
DIAGRAMACONTROL Diagrama,

REGLA ATT1, ATT2, ATT3, ATT4;

En donde el objeto Medicion es de la clase DATOS, ei objeto
Diagrama de la clase DIAGRAMACONTROL y los objetos ATTI1, ATT2,

ATT3. ATT4 son de la ciaose REGLA.

4.3.3. LLAMADA DE OPERACIONES.

En la mayoria de los casos, una operacidn tiene impilicito un

atributo., y pueden tener mds atributos. Las operaciones realizan
referencios a los atributos para modificaria © reallzan referencias

soto para su lectura,
Para el sistermma DFC, las operaciones del metodo Captura y

CaiX para ia clase DATOS se impianta de la sigulente manera :

void DATOS::Caplura (void) /# Descripcidn del método Captura

{

nt x,y.
for ( x=0; x<50 ; x++}
{
for (y=0:y<8,y++)

{
Datos [x]iy] = dat [x]ly]:

}
NoSubGpos = Cantidad;
TamSubGpo = Tamano;
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void DATOS::CalX({void) / Descripcitn del método Calx
{
inti. j:
float XProv:
for (j=0 ; J<NoSubGpos . j++)
{
XProv = 0:
for (i=0 ; i<TamSubGpo ; i++)
{
XProv = XProv + Datosljl{i};
}
X[j] = XProvi TamSubGpo;

4.3.4. IMPLANTACION DE ASOCIACIONES.

La implantacién de asoclaciones se lleva a cabo a través de
referencias de un objeto a ofro, con apuntadores o con referencia
a un atributo publico de otro objeto.

4.4. ENTORNO GRAFICO.

Los compilladores de C++ y sus herramlentas asociadas para
Windows™, proporcionan al desarroilador de C++ la posibliidad de
compillar y eniagzar programas con Windows™ de Microsoft™,
Windows™ RelUne menuUs plegables y controles que aceptan
pulsaclones de ratén y ejecutan acciones en relacién a éstas.

Las aplicacionas descritas para el entormo de Windows™ de
16 pits pueden ejecutarse con Windows 3.1. ™, Windows 95™, o
Windows NT™,

El sistema DFC se desarnrolld en una piataforma de 16 bits, por
lo tanto, pueden ejecutarse en Windows 3.1. ™, Windows 95™ y en
Windows NT™.
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4.4.1. CARACETRISTICAS DE WINDOWS.

Para comprender |la forma en que se realiza la programacién
en el entorno gratico Windows, primero  describirermos  sus
caracteristicas mdas importantes.

Windows es un entormo de ventanas graficas, multitarea, que
permite a los programas escritfos especificamente para Windows
tener un aspecto y una estructura de ordenes consistentes. Esta
caracteristica hace que 10s programas sean fdaciles de manejar.

Windows posee las siguientes caracternsticas importantes

« Interfaz de usuario estaGndar : Entre las caracteristicas mas
Impoertantes y mds notables es la interfaz de usuario
orentado a graficos. Esto es. la interfaz con el usuario
utilzo  dibujos para representar disposithvos, archivos,
subdirectorios y muchas ordenes y acciones del sistema
operativo.

« Multitarea : Un entormmo operativo multitarea permite at
usuario tener varios programas o varias instancias de un
mismo programa, elecutdndose concurrentemente. Cada
programa ocupa una ventana rectangular en la pantalia.
y es posible elegir entre varios programas, camblar de
tamanoe de la ventana e intercamblar informacicon de una
ventana a otra.

¢ Gestidn de memoria : Windows es capaz de compactar
espacio de memoria libre moviendo bloques de cddigo vy
datos en la memoria del sistema.

Acceso directo a memona extendida.
Hasta 16 megabytes de memoria virtual como resultado
de Intercamblar paginas de memoria hacla y desde disco.

* Sdiida por cola : Windows reclbe todas las entradas desde
el teclado. ratdn vy reto] en una cola del sistema. Es la cola
de trabajo la que redirecciona ia entrada al programa
apropiado. copidndola desde la cola del sistema a la cola
del programa.

¢ Mensajes : El principal medio que se uliiza para difundir
informacion en el entorno multitarea es el sistema de
mensgjes, un mensaje puede verse como una notiticacién
de que ha ocurrido algun suceso de Interés que necesita o
no de una acclon especial.
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+ Cursores e iconos independientes del dispositivo, que
selecciona automdticamente la imagen aoproplada del
dispositivo especificado, entre un conjunto predefinido de
imdgenes ofrecidas por el programa.

4.4.2. PROGRAMACION EN WINDOWS.

Como menclonamos anteriormente, Windows Jtiliza los
mensajes para ditundir informacion, y con elio notifica al programa
que ha ocurrido un suceso Interesante. Todo mensaje se almacena
en una cola del programa.
Los sigutentes cuatro pardmetros estan asociados con todos
los mensagjes, independientemente de su tipo
1.- Un manejador de ventanas. (Palabra de 16 bits con
Windows 3.1. v de 32 bits con Windows 95 y Windows NT).
Para el sistermna DFC estd declarado con HWND.

2.- Un tipo de mensagje (Palabra de 16 bits bajo Windows 3.1.
y de 32 bits con Windows 95 y Windows NT) Para el sistema
DFC esta declarado con UINT,

3.- Un parametro word (Palabra de 16 bits con Windows 3.1. v
de 32 bits con Windows 95 y Windows NT). Para el sistema
DFC el pardmetro estd definido con WPARAM.

4.- Un parametro long (Palabra de 32 bits). Para el sistema
DFC el parametro estd detinido con LPARAM.

La construcclion de un sistema en ambiente grdfico Windows
con C++, especificamente Borond C++. es posible realizado a
través de dos meétodos: El primero de ellos estd basado en
mensagjes para la comunicacldn con las funciones de Windows, y el
segundo se basa en un entorno integrado de desarrolio en C++ (En
Borland se le conoce como ObjectWindows)., Que en si, es una
coleccion de objetos que describe ias caracternsticas estGndar de
Windows. El desarrollo del sisterna DFC se reallzd mediante mensajes
para la comunicacion con las funclones de Windows,

Para llevar a cabo Ia implantacldn del sistema, son
necesarios cuatro archivos, que son los siguientes :

1.-Un archivo de definicion (“.def). que aporta wuna

importante informacion sobre el prélogo. epilogo vy
exportacion del compllador,
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Para el caso del sistema DFC dicho archivo se denomina
DFC.def, y se lsta en el Anexo 4.

2.- Un archivo de recursos (“.rc ), que contienen los mends,
cuadros de diaglogo. cursores, iconos que se manejaran en
el sistemna. Para el sistema DFC se denomina DFC.re,
tistado en el Anexo 4. Cabe sepalkar que para realizar
dicho archivo se utilizé el taller de recursos Bornand.
( Borland Resource Workshop ).

3.- El archivo de caédigo ( ".cpp ), gue contlene el programa
en si, con las clases definldas en el diseno, asi como ias
declaraclones necesarias para manejar los mensajes para
el entorno grafico. Para el sistema DFC se define como
DFC.cpp.

4.-Un archive Que contiene los componentes para la
compllacion. (".mak ). Dicho archivo realiza todo e!
trabajo relacionado con compilar y enlazar., Para el
sistermna DFC se denomina como DFC.mak. y se lista en el
Anexo 4.

4.4.3. IMPLANTACION EN C++.

El desarrolio del cddigo para el sistema DFC estd organizado
de la sigulente manera : (Anexo 4)

1.- Definicion de o clase DATOS.

2.- Definicién ce la clase DIAGRAMACONTROL.

3.- Definiclon de la clase REGLA.

4.- Declaracion de (os procedimientos a utilizar.

&.- Definicion del la clase MAIN

6.- Definlcion del a clase WINDOW

7.- Declaracion de objetos y variables globates.

8.- La funcién WINMAIN

9.- Definicidn det procedimiento Nuevo1DIlaProc

10.- Definicidén del procedimiento Nuevo22DiaProc

11.- Definicidn del procedimiento Nuevo23DlaProc

12.- Definicion del procedimiento Nuevo24DiaPraoc

13.- Definicién del procedimiento Nuevo25DiaProc

14.- Definicidn del procedimiento GuardaComoDiaProc

15.- Definicion del procedimiento AbrrDiaProc

16.- Definicion del procedimiento AbrirErrorDiaProc
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17.- Definicién del procedimiento EllminarDiaProc

18.- Definicion del procedimiento ErrorEliminarDiaProc
19.- Definicion del procedimiento CEPDIaProc

20.- Definicion del procedimiento ErrofNuevoDiaProc
21.- Detinicion gel procedimilento AyudalDiaProc
22.- Deflnicion del procedimianto Ayuda2ZDiaProc
23.- Definicion del procedimiento Ayuda3DilaProc
24.- Definlcién del procedimiento AcercabDeDiaProc
25.- Definlcion del orocedimiento WndProc.

En la definicion de la clase DATOS, DIAGRAMASCONTROL y
REGLA, solo se tradujo lo desarroliado en el andlisis y disefo del
sisterma DFC. Cabe senalar que en la definlcidon de cada clase,
primero se describid la clase en si, esto es, sus atributos y sus
meétodos, Y posteriormente se describleron {os métodos
correspondlentes a dicha clase.

En la detinicion de la clase MAIN y WINDOW se define ia
clase ventana, que contiene los atributos de Ias ventanas, tales
atributos como, el color, el tipo de letra, la colocacidn, ia bara de
tulo. iconos, etc. Los atrbutos se locallzan en el obleto wcApp de
la clase WNDCLASS definida en windows.h. El atributo IpfnwndProc
del objeto wcApp, recibe el puntero a la funcidn de la ventana
que realizard todas las tareas de la ventana. Esto es, en este
momento  se define el procedmiento WndProc, como el
procedimlento principal que llevord a cabo todas ias funclones de
ia ventana. Asi mismo contiene jos métodos para ia creacion de ia
ventana (CreateWindow). Visualzar y actualizar la ventana
(ShowWindow, UpdateWindows).

winMain es el cuerpo principal del programa para Windows.
Esta funcién actua como el punto de enfrada de Ia aplicacién y se
comporta de manera simiiar a a funcidn main en un programa en
C estdndar. La funcion WinMain se encarga de lo sigulente :

+ Registrar las clases de la ventana de la aplicacién.

+ Ejecutar ia inicializaciones necesarias.

« Crear e iniciar los bucles de proceso de mensgjes de la

aplicacion.

¢ Terminar el programa una vez reclbido el mensagje

WM_QUIT.

La definicidn de los procedimientos, hacen referencia e

interactua con cuadros de didlogos descritos en DFC.rc, y actian

81



CAPITULO IV

IMPLANTACION.

dependiendo del cuadro de didiogo y la orden ejecutada en ef
mismo.

El procedimiento WndProc, es el procedimiento principal, et
cual maneja los mensgjes de la ventana principat. v llama o todos
los procedimientos cuando son solicitfados.

Como resultado de ia implantacicn realizada, se logra un
sisterna con los didlogos descritos en el manual del usuario del
Anexo 5.

4.5. RESUMEN DE CAPITULO.

En este capituio se describe y se desarrolla la Implantacion
del andlisis vy diseno desarrollado para el sisterma DFC. Se describen
las ventajas de considerar una programacion orientade a objetos,
asi’ como las consideraciones necesarias para lograr la
programacion orientfada a objetos.

Se desarrolla la implantacion del sistema DFC en un lenguadje
de programacion orientado a objetos, considerando que o
implantacién natural de un andlisls y disefo orientado o objetos es
utlizando una programocidn y lenguagje orentado a objetos.

Se describe y se desarrolla los caracteristicas y ventajas del
entorno grético Windows™, asi como los elementos necesarios para
iogror la programaciadn det sistema DFC en un entomo grdfico. Asi
mismo, se describen los bloques de cdédige desarrollados para
lograr la Implantacion del sisterma DFC.

Con el desarrolio de este capitule, se comprueba el
potencial de un desarrollo orientado a objetos, ya que., el tiempo
necesario para lograr la traduccion es corta. asi mismo al poseer las
caracteristicas del sistema en un andlisis y diseno previo, esta etapa
se convierte en una etapa mecdnica disminuyendo el tempo en la
correccidn de errores de sintaxis.
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COCLUSIONES

Con la elaboracion de esta tesis. Se cumplieron con los
siguientes objetivos :

1.- Se logro desarrollar un sistema pora la deteccion de
inestabilidad o falta de control estadistico de algun
proceso Iindustrial, mediante la Introduccidn de datos
obtenidos en unao seleccidn de muestras. La deteccion de
falta de control estadistico se logra mediante la utllizacion
de las reglas de corridas de AT&T,

2.- Mediante el desarrollo del modelo del objeto, modelo
dindamico y modelo funcional de la etapa de andlisis se
logra un conocimiento claro del problerma a resolver, esto
es, lo QUE va a reallzar el sistema.

3.- Se comprobd Ia facilidad de comunicacion con el
personal que utiliza el sistema. esto es, una comunicacién
clara de los protesionaies del drea de la aoplicaciéon con el
desarroliador  del slstema. Todo eilo, garantiza la
realizacién de un  sistema que cumpla con las
especificaciones del usuario.

4.- A partir del diseno orlentado G objetos, y con base en el
desarrollo del andiisis se logra tomar decisiones de manera
determinante en la forma de COMO se sotuciona el
problema.

5.- Se visuallzo la faciidad de implantaclion de un andlisis y
diseno orentado a objetos en una programacién
orientado a objetos, ya que la traduccion en natural y
sencilla.

6.- Se logro implantar el sistema en un lenguagje de
programacion orentado a objetos, Bordana C++, que si
blen es complejo por sus caractensticas de bajo nivel se
logra un sistema eficiente.

Con el desarrollo de esta tesis. se mecanizs la vision de ia
orientacicon a objetos v esto implica una gran ventgja para futuros
desarrollos, ya que se ha comprobado las ventajas de la
orentacion a objetos. vy en la actualidad se estd aplicando en
diversas dreas, tales como ¢



CONCLUSIONES

+ Bases de datos orientado o objetos

+ Lenguajes de programacion orientado a objetos
* Lengugijes visuales orientado a objetos.

« Sistermas operativos orientado a cbjetos.

£s importante senalar que con los objetivos logrados, se
amplia et campo de desarrolio y aplicacidon del area de cdmputo.
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ANEXO 1.

ANEXO 1

METODOLOGIAS PARA EL ANALISIS Y DISENO ORIENTADO A OBJETOS.

DISENO ORIENTADO A OBJETOS. GRADY BOOCH.

* Se enfoca Mmds en ia fase de diseno que en la fase de andlisis.
¢ Abarca modelos dinamicos y modelos estdaticos.
¢ Utllizo cinco diagramas.

1.- Diagrama de clase.

2.- Diagrama de objeto.

3.- Diagroma de transicion de estados.

4,- Diagrama de tlempos.

5.- Diagrama de modulos.

INGENIERIA DE SOFTWARE ORIENTADO A OBJETOS. IVAR JACOBSON.

Metodologia dinamica.
Utlliza empaqgues. ( Construccidon de eventos comenzando por un actor )
Obtiene jerarquia de clases para la clasificacisn de objetos.
Las operaciones en los objetos se definen por las interfaces de los mismos.
Utiliza sels diagramas :

1.- Diagrama de empaque.

2.- Diagrama del doaminio del objeto.

3.- Diagrama de prueba.

4.- Diagrama de andilisis.

5.- Dlagrama de disefno.

6.- Diagrama de iImplantacion.

LR B N B J

DISERO POR MANEJO DE RESPONSABILIDAD. REBECA WIRFS-BROCK

+ Metodologia dindmica.

+ Se basa en el encapsulado de la estructura y el comportamiento det
objeto.

+ El diseno se basa en una estructura de cliente-servidor.
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TECNICA DE MODELADO DE OBJETO JAMES RUMBAUGH.

* Metodologia estatica.
¢ Se construye un modelo de aplicacisn vy despuds de agregan detfalles de
implantacion,
o Utiliza tres diagramas :
1.- Diagrama de ocbjetos.
2.- Diograma de estados.
3.- Diagrama de flujo de datos.

ANALISIS DE COMPORTAMIENTO DEL OBJETO. PARCPLACE SYSTEMS.

* Metodologia dinamica.
* 38 basa en la uthizacldn de escritos, fichas de modelo de objeto y glosarios.
< Especilfica el comportamiento del objeto antes de Ia estructura del objeto.
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ANEXO 2.

DISENO DE ALGORITMOS.

Capturg : Rutina para capturar los valores de : Datos, NumSubGpos y
TamsSubGpo.

USUARIO

Datos >
@ NumSubC—;pos.g
ALGORITMO :

Entrada volor NumsubGpos
Verifica que no sea mayor a rango
Entrada valor TamSubGpo
Verifica que no sea mayor a rango
Comienza ciclo j=0 hasta J=NumSubGpos.
Comienza ciclo i=0 hasta j=TamSubGpo
Entracdia Datos(}.1)
Termina ciclo |
Termina ciclo |

CalX : Rutina para calcular el areglo con los valores de la media de cada
subgrupo.

Entroda :
= Datos,
» TamSubGpo.
= NumSubGpos.

Salida :
= X () : Arreglio con los valores de la media.
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ALGORTIMO :

Xprov = 0
Comienza ciclo j = 0 hasta j = NumSubGpos
Comienza ciclo | = 0 hasta | = TomSubGpo
Xprov = Xprov + Datos (}. i)
Termina ciclo i
X () = Xprov / TamSubGpo

Termnina ciclo )

calR : Rutina para calcular el aneglo bidimencionat con tos valores de

rango de cada subgrupo.
Entrada :
+ Datos
e TamSubGpo
= NumSubGpos.

Sgalida :

Datos
TamSub @ X 03
blumSubGn s
os
ALGORITMO :

Rmax = 0
Comienza cicio | = 0 hasto | = NumSubGpos
Rmin=Datos {}. 1)
Comilenza ciclo | = 0 hasta | = TamSubGpo
Si Rmax es menora Datos (). 1)
Rmax = Datos (), 1)
Sl RMIn es mayora Datos (f. 1)
Rmin = Datos (. 1)
Termina ciclo
R (]} = RMax - Rmin
Termina cicio |.

« R () : Ameglo con los valores de rango.
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MEDIAS : Calcula las medias de los arreglos de las meadias y rangos.
Entrada :
- X(0)
= RO
= NumSubGpos
Sallda :
- pMX
» MR

X
R T

os
ALGORITMO

RProv = 0

MProv =0

Comienza ciclo | = 0 hasta | = nuMmSubGpos
Rprov = Rprov + R (1)
MProv = MProv + M (1)

Terminao clclo |

MR = Rprov / NumSubGpos

MX = MProv / NumSubGpaos.

UmControl : Calcula los limites de controt (LC, LIC, LSC) de los diagramas
de control.

» TamSubGpo

*= Toblas.
Salida :

- LC

=« LC

» LSC
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TaomSubGpo

Tablas

Algoritmo :

Si es para diagrama de X. (recibe como paradmetro d2)
LC = MmX
LSC = MX + ((3 " MR)/(d2 * (¥ TamSubGpo)))
LIC = MX - (3 * MR)}/(d2 " (N TomSubGpo)))

Sl es para diagrama de R. (Recibe como pardmetro D3 y D4)
LC = MR
LSC =D4 * MR
LIC = D3 * MR

CalcAreaSup : Calcula el Grea superor el limite central de control, en
donde se aplica la regla de conrlda en proceso.

Entrada :

- LC

- LSC

=  Mualtiplo
Sailda :

= AreaSup

LC

—_—3

LSC CalcAreaSup ).ACasSup,
Mljlﬂglo; .
Algoritmo :

AreaSup = (( LSC - LC ) / 3) * Mditiplo
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CalcAreaint : Calcula el drea interior el limite central de control, en donde
se aplica la regla de corida en proceso.

Entrada :

- LC

= LIC

= Multiplo
Sallda :

= Areaint

LC .

LiC CalcAreaint ) Areaint .
Mamglg_;
Algoritmo :

AreaSup = (( LC - LIC )} / 3) * MJltipio

CalcPuntosfuera :Calcula los elementos o subgrupos que rompen con
regia de corrida solicitada.

Entrada :
» PuntosGra
« PuntosCons
» PuntosArea
- AreaSup
-« Areatinf
« NoSubGpos
Salida :
= Puntosfuera

PuntosGra =

Areasup = CalcPuntosFuera S _Puntosfuerq
Arealnt
— e

NoSubGpo
—_— =
5

la
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Aigoritmo :
j=0:
I=0:
R=0:
Cont=0:

Miantras (1 < (NoSubGpos - PuntosCons + 1))
Mientras ( R < PuntosCons )
Si PuntosGra(l+R) > AreaSup
Cont++
Si Cont = PuntosAreq
SubGpoFuera( ) =1+ R

Jr
Cont=0
R++;
Si no
R++
Sl no
R++
Termina ciclo
i++
R=0
Cont =0

Terrmina ciclo
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ANEXO 3

IMPLANTACION DE CONTROL

Selecciona forma de introducir datos.
1.- En lote (Batch)
2.- Interactivo.
Si selecciond en lote
introduce nombre del archivo,
Recupera archlvo de datros.
Asigna valores a las variables.
e NoSubGpos.
e TamSubGpo
= Datos.
Verifica consistencia de las varables :
*« NoSubGpos < 100
« TamSubGpo < 10
» Cantidad de datos= (NoSubGpos)*(TamSubGpo)
Si la consistencia correcta
Prosigue con el programa
Sl la consistencla Incorrecta
Senal de error y replte el proceso.

Si selecciond Interactivo
Introduce y asigna valor a NoSubGpos
Vearlflca que NoSubGpos < 100
Sl no cumple repite proceso.

introduce y asigna valor a TamSubGpo
Verifica que TemSubGpo < 10
Sl no cumple repite proceso.

Intfroduce y asigna valor a datos
Repite ( NoSubGpo * TamMSubGpo ) veces.
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{DIAGRAMACONTROL |}

Asigna valores a PuntosGra
Calcuia los atributos :

- LC

- LIC

e LSC

Considerando los atributos de la clase DATOS.

Despliega grafica.

El usuario introduce :
* Multipto
= PuntosCons
» PuntosArea
Calcula y asigna :
= AreaSup
* Arealnf
Determina puntos fuera de control y asigna a :
= Puntosfuera
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#include <windows.h>
#include <stdlib.n>
#include <string.h>
#include <ftstream.h>
#include <math.h>

#includs “dic.h”

#define PALETTESIZE 256
Vi 7
Vi DEFINICION DE LA CLASE DATOS Vi
class DATOS { .
float Datos [60118); :
int NoSubBpas; :
int TamSubSpo; 4
public - |
flgat dat [SO1[8); 3
flaat X [50]; i
float R {501, :
foat MX; i
float MR;
int Tamane,
int Cantidad;
int Recupera(char{i5),
void Suarda(char[15));
void Captura(void);
void CaiX (void); )
void CalR (void); :
void CalMXR (void).
¥
?iﬂ DATOS::Captura (void) V4 Definicion del métedo Captura :
intxy,

for (x=0,;x<50,; x4+ )
for (y=0,y<8:y++)
Datos Ix)iy} = dat IxJiy}; ;
}
¥
NaSubGpos = Cantidad;
TamSubGpo = Tamano;
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void DATOS:.8uarda(char Nombre(15) /7 Definicitn del métode Guarda
{

intwy;
fstream x;

x.open(Nombre,ios::out);
2 < << NoSubBpos < < "\n*;
% < << TamSubBpo < < “\n";
tor {w=0; w<<NoSubSpos : w+ +)
for (y=0; y<<TamSubBpo; y+ +)

X < << Datosiwlly) < < "\n*;

}
x.closeD;
}
int DATOS::Recupera{char Nombref15]) // Definicion de! método Recupara
€
intwy.err;
fstream x;
x.apen(Nombre,ios..in);
it (0
{
er=1;
retum a;
}
float butter;
x > > float (utfer);
Cantidad = buffer;
% > > float (butfer);
Tamann = butfer;
for (w=0; w-<Cantidad ; w+ +)
{
for (y=0,;y<Tamano;y++)
x > > flaat (buffer);
datlwily] = buffer;
xclose();
em =0,
return er;
}
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void DATOS:.CalX{void) V4 Definicitn del método CalX
inti, i
flaat XProv,
for (=0 ; j<<NoSubBpas ; j+ +)
{
XProv = 0;

for (i=0;i<TamSubGpo ; i+ +)
XPrav = XProv -+ Batos[jlfi];

}
X[j] = XProw/TamSuhSpe;

}
}
woid DATOS:.CalR(void) V4 Definicién del método CalR
{
intij;
float RMax, RMin;
for =0; j<NoSubfipes ; j+ +)
{
R¥ax = 0;
RMin = Dates[j1[0);
for {i=0; i <TamSubGpo ; i+ +)
H (RMax < Dates({i]}
= Datas{j}li};
if (RMée: > Datos[i}(iD)
Rilin = Bates(jlfil;
}
R{j} = RMax - RMin;
}
3}
void QATOS:.CalMXR(void) //  Definicion del métado CalMXR
inti;
flaat ProvR, ProvX,
Prowk = 0
Provk = O,
tor (i=0; i<Cantidad ; i+ +)
{
PravR = Provll + Rlil;
ProvX = Provk + X[il;
}
MR = ProwR / Cantidad;
WX = Provk/ Cantidad,
}
V4 /
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V4
V4 DEFINICION DE LA CLASE DIAERAMACONTROL I

class DIAGRAMACONTROL
{

finat TablaD2(int);
flaat TablaD3(int);
float TablaD4(int);
public :
fioat LC, LSC, LIC;
void LimiteControi(int, float,float,float);
}l
float DIAGRAMACONTROL.: .TablaD2(iat a) Definicion del método TablaD2
ifla==2)
returm 1.128;
it{a==3)
retarn 1.693;
it(a==4)
returm 2.059;
if{a==5)
ratumn 2.326;
if(a==F§6)
rotumn 2.534;
if{a==17)
retum 2.704;
if(a==8)
return 2.847;
}
flaat DIAERAMACONTROL:.TablaD3(int a} // Dafinicion del método TablaB3
{
H(a==2)
retumn O;
if(a==13)
returm 0;
H{a==4)
0; i
ifla==5)
retorn O; :
if{a==86) i
o; H
#la==7)
m 0.08,
it{a == 8)
retumn 0.14;
}7
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flcat DIAGRAMACONTROL..TablaD4{int ) 4 Dafinicion del método TablaD4
{
t{a==2)
return 3.27;
H(a==3)
return 2.57;
iffa==4)
retum 2.28;
if{a==86)
retum 2.11;
if(a==86)
retumn 2.00;
itta==7)
return 1.82;
if{a==18)
return 1.86;
}
void DIAGRAMACONTROL.. Limi (int Tipo, flaat flaat NIX, float MR)
it (Tipo = = 0} // i del métoda L
LC = MX;
LSC = MX + ((3"MR)/ (TabiaD2(T. (sqr 1)
LIC = MX - ((3*MR) / (TablaD2( (sqr M
}
H(ipe==1
{

MR
MR * (FablaDATamSobEp0));
UG = MR * (TablaDXTamSubSpe));
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/]

VA DEFINICION DE LA CLASE REGLA
class REGLA

public .
float AreaSup;
float Arealnt,
int PuntosCons;
int PuntosArea;
int Multiplo;
int SubBpoFueral25);
float PuntosBral50],

woid CalcAreaSup (float, float);
void CalcArealnt (float, float):
vuid CalcPuntosFuera(int);

k

wvoid REGLA::CalcAreaSup(ficat LC, flaat LSC)
{ // Definicien dal método CalAreaSup
AreaSup = LC + (((LSC-LCY/3) * Multipio);

void REGLA:.CalcArsaint(float LC, flaat LIC)
/ icion del método
Arealaf = LC - (((LC-LIE)/3) * Multiplo);

woid REGLA.:.CalcPuntosfueralint NoSubSpes)
{ Gefinicién del méindo CalcPuntosFuera

whils (§ < (MoSubGpes-FuntosCans +1))
while (R < PuatosCons)
{
if (PuntesGrali+ Rl> AreaSup)
{

Com+ +;
it ( Cent = == PuntosArea)

SubGpoFuerafj) = i+-R;
1+ +:

4
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Cont = 0;
R+ +;
}
else
{
R+ +
}
}
else
{
R+ 4+
}
i+ +;
R=0
Cont = 0;
}
i=0
R=0
Cant = 0;

while (i << (NoSubGpss-PuntasCons +1))
while (R < PuntosCans)
i (PuntesBrali+ R] < Areataf)
{

Cont+ -+,
if { Cant = == PuntosArea )
{

SubSpofueralj] = i+R;

J+
Cont = O,
R+ +;
}
else
{
Rt 4,
}
}
sizs
{
[
}
i+ 4
= 0;
Cont = ©;
¥
SubBpoFueral0]=j;
I}/ /”
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/3

DEFINICION DE FUNCIONES PASCAL

extern "C" {

i

i
4

y

LONG FAR PASCAL WndProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM (Param);

BOOL FAR PASCAL Nugvo21DiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM |Param);
BOGCL FAR PASCAL Nuevo22DiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM (Param);
BOOL FAR PASCAL Nuevo230iaProc{HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM [Param);
BOOL FAR PASCAL Nuevo24DiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam);
BOOL FAR PASCAL Nueva25DiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM |Param);
BOOL FAR PASCAL BuardarComioDiaProc{HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam);
BOOL FAR PASCAL AbrirDiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam);

BOOL FAR PASCAL AbrirErrarDiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam);
BOOL FAR PASCAL EliminarQliaProc(HWND hWnd, DINT messg, WPARAM wParam, LPARAM iParam);
BOOL FAR PASCAL ErrvrEliminarDiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM |Param);
BOOL FAR PASCAL ErrorNuevoDiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM [Param);
BOOL FAR PASCAL CEPDizProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM [Param);

BOOL FAR PASCAL AyudalBiaProc(HWND hWad, UINT messg, WPARAM wParam, | PARAM [Param);

BODL FAR PASCAL AyudaZDiaProc(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM 1Param);
BODL FAR PASCAL AyudadDiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM (Param);

BOOL FAR PASCAL AcercaBaDiaPrac(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM 1Param);

}

4

/3

/4

DEFINICION DE LA CLASE MAIN
class Main

public:

static HANDLE hinst;

static HAMDLE hPrevinst;

static int nCmdShaw;

static int Messageloop(vold);
}l

MANDLE Main:.hinst=0,
HANDLE Main.:hPrevinst=0;
int Main..nCmdShow =0,
int Main.Messageiloopivaid)

MSG lpMsg;
while (EetMessage(RipMsg NULL,0.0))
{

TranslateMessage(LipMsg);
DispatchMessage(kiphsg);

}
return ipMsz.wParam;

4

Vs
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v/
BEFINICION DE LA CLASE WINDOW V4
class Window
protected:
HWND hWnd;
public:
HWND getHandle(void) {
raturn hWnd:
}
B00L Show(int nCmdShow) {

return ShowWindow(hWnd.nCmdShow);

}
void Updatelvoid) {
UpdateWindow(hWnd);

class MainWindow:public Window
{

private;
static char szProghama(];
static char szAppikamal(l;
public:
static void Register(void)

{

WHNDCLASS weApp;
weApp.lpszClassName — s2ProgName;
weApp.hinstance =Main:hinst;

wehpp. pinWndProc = WndProc;

weApp hCursor = LaadCursor{MULL,1IOC_ ARROW),
weApg.hicon=HULL;

welApp.IpszenuName = "MENU_1";

weApp. (WHITE_BRUSH);
weApp.style = CS_HREORAW | CS_VREDRAW;
weApp.chCisfxtra=10;

welppchWndExtra=0;

if (¢ RegisterClass(JawcRpp))
exit (FALSE);

}
MainWindow{void)

tWnd = CreateWindaw({szProgame,
~CONTROL ESTABISTICU DE PRDCESDS. OFC =,
WS_ OVERLAPPEDWINDOW, CW_USEDEFAULT,
CW__USEDEFAULT,CW_USEDEFAULT,
CW__USEDEFAULT, (HWND)NULL (HWHRDINULL,
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Main::hinst, (LPSTR)NULL),
if (thwnd)

exit (FALSE);

Show(Main::nCmdShow);
Update(),

h

char ) ="F i
char MainWindow::szAppiName[} ="MENU_1";

"

/]

A

i DECLARACIOR DE OBJETOS Y VARIABLES GLOBALES A UTILIZAR
DATOS Madicion;
DIAGRAMACONTROL Diagrama;
REGLA ATT1, ATTZ, ATT3, ATT4;

v
14

char NomArchiva(15];

char *Titulo;

char *Tipo;

int arror;

int SubGpaEliminar;

int Grupofueraf25};

float ElementoGral50], °
float GraAreaSup, Srakrealnf;

HANDLE hPal.
WPLOGPALETTE plogPal;
4

/4

”

v/

WIHMAIN /4

V4
int PASCAL WinMain(HANDLE hinst, HANDLE hPrevinst,
LPSTR IpsxCmdLine, int nCodShow)
{
imtzy;
tor (=0, x<B0 ;x+ +) // Wnicializacion de variables
{ // de 1a clase DATOS.
for (y=0,y<B;y++)
{

Wedicion.datixllyl = 0;
}
Eiementobralxl = 0;



ANEXO 4

Medicion.Cantidad = 1;

Medicion. Tamane

Medicion CapturaQ;

strepy(NomArchivo, "Nueva.dfc);
s

Tituto

// Asigna valores a las clases REGLA

ATT2 PuntosCons
ATT2.PuntosArea
AYT2.Muitiplo =
ATI3.PuntosCons == 5,
ATT3.PuntosArea = 4;
ATT3 Muitiglo = 1,

ATT4.PuntasCans = 8;
ATT4.PuntesArea = 8;
ATT4.Myitiplo = 0;

Main::hinst =hinst;
Main.hPrevinst=hPravinst;
Main:nCmdShaw=nCadShow;

if (‘Main.:hPrevinst) {
MaiaWindow.-Register(;
}

MaisWindew MainWnd;
retum Main. Messageloop(;

” V4
V4 BEFINICION OEL PROCEDIMIENTD BUEVO2 V/4
BOOL FAR PASCAL MirevaZ1BiaProc(HWND hWad, UENT messg, WPARAM wParam,LPARAM 1Param)
{

wwitch (messg)

case WM_INITDIALOSG:
return FALSE;

case WM_COMMAND,
switch (LOWORD(wParam))

{
case IDOK:
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Cantidad =

T

DM_Cantidad, RULL,0);

03t(01[0) =

DM_Tamano,NULL,0);

dat{0lll=

OM_Datol NULLD);

dat[01{2] =

OM_Dato2,NULL,D);

dat[o}(3]1=

DM _Dato3,NULL.0);

DM_Dato4.NULL,!

=]
t
o
o
=
-]
md
=
E

[

OM_Data6, NULL,! IJ);

dat[01{7]=

DM _Dato7,NULL.O):

datfij(0)

DM _DatoB,NULL,0);

datnl

Wnd, BM_ Data9,NULL,0);

datl){2l=

OM__Datol0,NULLD),

1

dat(1}[3]=

DM _DataTl,MULL0);

Medicion.gatD](4]1=Getligitemint(hWad OM

dat(1li5] =

DM_Datol2,NULL,0);
Datol3,NULL0),

datfl)(6)=

DM_Datol4,8ULL,0);

datn)(7]=

'Wnd,ODM_Bato15.NULL,0);

dat(2](0} =6

DM _Datol6,NOLLD),

Wnd,OM_Datol?,NULL,0);

Iudn:hm da([Zm]" GetDigitamint(hWnd,DM_Dato18,NULL0);
[2]= BM_Dato19.NULL,0);
Medicion. ual[ﬂl:ﬂ—-Gatnllltamlm(hwm OM_Dato20,NULL,0);
i dat{2}[4] = BM_0at021,NULL,0);
dat[2](5]= nll_DathZ NULL.0).
dat(2]i6i= Wnd,OM_Date23,NULL,0);
Medicion.dat[2}[7} = EutIlllﬂnm|m(h‘nﬂ.l)l_l!zta14.lluu..ﬂ);
dat[3jio)= OM_Dato25,NULL,0);
dat{3iM] =6 DM_Dato26,MULL,0);
dat[3}{2] = DM _Data27,M0LL,0);
da{3)[3] = GetDI, B_Data28,WULL0);
dat[3](4]= DM_Data29,NULL,0);
dat{3}(5] Wnd,DM_Dato30,MULLO);
dat(3)(61= M Data31,NULLO):
dat[3]17} Wnd,BM_Dato32,NULL,0);
dat{4){0] = GetD} B8 _0ata33 NULL.0);
dat[4}[1} =6 Wod,BM_Dato34.MULL,0)
dat{4][2) = DM_Nato35,NULLO);
dat(4](3] = GetD} OM_Dato35,NULL,0):
datf4H{4] =6 Wad, DM_ Bato37,M0LL,0);
dat{4)[5}= OM _Dato38.NULLD):
dat[4][6) = B4 _Dato39,NULL,0),
dat{4][7]=6 OM_D3to40,NULL0):
dat[S]{0)= Wnd, 0 _ Datodl,NULLO):
dat{5)[1] = GatD DM_Batod2, KULL D),
dat[51(2} OM_Dato43 NULL,0);
dat{5}[3] = 0M_Dato44,KULLO);
dat{5]{4] = GetDj OM_DatadS NULL0);
dat[51(5} DM_Dato46 NULL,0);
dat{5){6] DM _Dato47 NULLO);
dat{SiMN= OM_Data48,NULL,0):
datls)l}= OM_Dato49,NULL,O);

i

1



Medicion.dat{6)[1) = GetDigttemint(hWnd, DM _BateS0,NULL.0):

dat{6}(2] = Get

0OM_Dato51.NULL.O):

dat[6}{31 =

hwnd,DM_Data52,NULL.0);

dat[6]{4] = Get|

Medicion.dat[6][5]
Medicion.dat{61[6}
Medicion.dat{61(7]
Medicion.dat(71{0] =

dat{7](1} = Get

DM_0atoS53,NULL,D);
etDigltemint(hWnd, DM_Dato54,NULL0);
etDigitemint(hWnd. M _DateS55.NULL.D);
etDigitemint(hWnd, DM _Dato56.NULL,0).
GetDlgitemint(hWnd. M _Dato57, NULL,D).

Medicion.dat[7)[2] =

hwnd,OM_Date58, NULL,D):

.DM_Dato59, NULL,0):

dat71(3} =

OM_Dato60,NULL,0);
.OM_Dato61,NULL,0);

DM_OatoB2,HULL,0).
DM_DatoB3,NULL,D);

DM_Data64,NULL,0);

dat{71{7] =

OM_Dato65,NULL,0);

dat[8][0] =
dat[8][t] =

DM _0ato66,NULL,D),

Medicion.dat[B](2]

ntllIgltumIn!(hWnd,DM:ﬂatnB’I,NULL,O);

dat(8]{3] =

DM_Dato68,NULL,O):

Medu:wn da([B](dl— GetDigitemint(hWnd, ﬂM Dato63,RULLD);
(5] = D

M DatlﬂU NULL,0);

DM_Dato7,NULL,

DM _Data72.NULLO);
DM_Dato73,NULL,D),

dat{9][0] =
dat[9][3} =

DM_Dato74,NULL,D):

DM_Data75,NULL,0);

icion.dat[9}{4]
dat{9][5) =

stIJlgll:mlnt(nWmi,DM:DznﬂG,NULL,O);
etDigitemint(h¥nd, DM_DatoT7,NULL,0);

datiSlis] =

OM_Data78,NULLO);
DM_Bato79,NULL,D);

Medicion.dat[S1[7} = Gu!nIzltamlnt(hWnd.DM__DatnBD.NULL.D):

EndDialog (hWnd,TRUE);

break;

case IDCANCEL:

EndDialog (Wnd, FALSE),

break;
default .
return FALSE;

break;
defauit:

return FALSE;
}

return TRUE;

}
4
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/4

DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO NUEV022
BOOL FAR PASCAL Muevo220iaPrac{HWND hWnd, BINT messg, WPARAM wParam LPARAM \Param)
{

switch (messg)

{
case WHM_INTTDIALDG:
return FALSE:

case WM_COMMAND.
switch (LOWORD (wParam))

case 100K

dat(10110] ==

datiiolin =

L,DM_DatoB1,NULLO);

oM DalnBZ NULL0);

Ilsdlcmn dat{10)12) = GetDigtemint(hWad, DM _ _Dato83,HULL,0);

dat{10)(31 = DM_DatoB4,NULL,D);
dat{i0}{4] = oM_ _DatoB5,RULL,0);
dat(10}{5] = Getbig! nm_uamss.uuu.u)x
dat[10)161= DM_DatoBT KULL,0);
datfio}[N = DM _Dato88,NULL,B);
datiny{0} = B nalnBB NULL 0);

Had!r.mn dat{i1}1] = GetDigitemint(hWnd , DM Datnsu LHULL,0);

datinii2l =

DM_ _Dato91,NULL O):

Medicion.dat{111{3] = GetDigitemint(hWnd, OM_ Dato92,RULL,0);

datli} (41 =

datilis) =

“"_Baloﬂ:! NULL,0),

DM _Dato94,NULL,0);

¥/
"

Medicion.dat[11}{6] = GetDigitemInt{hWnd, DM _Data95,NULL,0);
Medicion.datiN}[7] = GetDightemint{hWnd OM_Dato96,NULL,0);
Medicion.dat(12]{0] = GetDigitemint(hWnd, BM_DBata97,NULL,0);
Medicion.dat121{1] = GetDigitemint(hwnd, DM_Dato88,NULL.O);
dicion.dat(12){2) = DM_Dato99,NULL,D),
Medicion.dat[121{3) == GetDigitemint(hwnd, DM _Dato100,HULL0);
Medicion.dat[12114] = GatDightemint(hWnd, DM _Datol01L,NULLD);
i dat{12}(5] = gl .BM_Dato102,NULL,0);
dat(12116] = DM _0ato103,NULLD),
Medicion.dat(12}{7) = GetDigitemiat(hWnd, DM _| " Data104,RULL,0);

dat{13}10) = UM_Datol05,HULL,D),
dal(13){1} ,OM_Dato106,NULL,D);
datn3}2i= ,DM_Dato107,NULL,0),
datfi31{3} = OM_Dato108,NULL O);
dat[131{41=

Wnd,OM_Dato109,NULL 0);
Madlcmn 0at(13)15] = GetDigliemint(hWad, DM Bato110,NULL,D);

datf13}161 = oM _Datolit, NULL.0):
dati3]l(N = OM_Datol12,NULL,D);
dat(14]101 = L,DM_Dato13, NuLL,B);
dat{14i{1] = DM_DBatali4, NULLD):
datf141(2] = ,0M_Datol15, NULL0),
datl14)(3] =

" datf14]i4l= (hWnd,

datii4lls) =

,DM_Datali8,KULL0),
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dat{14](6) = DM _Dato!19, NULL,0):
datNAlM = DM_Datol20,NULL,0),
datii6}{0] = DM_ Datol2] NULL,0):
dathisIN] = hWng,0M_Data122,HULL,0);
dat{15)i2]= Wnd,OM_Dato123, NULL,D);
datis){3) = hWnd,DM_Dato124,NULL,D);
dat(15]{4] = Get (hWnd,DM_Data125 NHULL,0),
dat[i51i5) = BM_Dato126,NULL,0),
dat{15]{6] = OM_DatolZ7, RULL,Q);
Mnm:lnn dat(15]{71 = GetDigitemint(hWnd, DM natnIZB NULL,0);
datplio) = OM_ _Dato129,NULL,D);
dat(16)f1) = BM_Dato130,NULL,0);
dat{16]{2] = ,DM_Da!nﬂl.NULLU);
dat{16](3]1= hWnd,OM_Dato132, HULL,0);
dat(16}l4]= ) DOM_Datol33,NULLD),
datfiB){5) = DM_Dato134,NULL,D),
dat(161{6} = DM_ Dato135,RULL0);
datDi6}(MN = (hWnd,DM_Bato136,NULL,0);
dati7]io) = DM__Datol37,NULL,0);
datiinl = (hWnd,BM uatnl38 NULL,D);
datQ17}[2] = DM_ _Dato139,NULL,0);
dat171(3) hWnd,BM_Datol40,NULL,0);
dati7ia] = om_ _Datal41,NULL,0);
datf17]I5) = DM_Datol42,NULL,0),
datfi7(6l1= OM_Dato143,NULL,D);
datiinNM = Wnd,OM_ Dato144, NULL,0),
¢atN8}{0] = o) DOM_Datol45 NULL,0),
gatfiBlt} = OM_Dato146,NULL,0),
datf18]{2) = OM_Oatol47,HULL,0);
Wedicion.dat[18]{3] = DM_ Datal48 NULL0),
icion.dat[1B]{4] = DM_Datol49,KULLD),
datM8){5] = OM_Dato150,NULLO);

icion.dat[1B){6] = Ge DM_Datol51,NULL,0),
Medicion.dat[1B1{7) = GetDigitemInt(hWnd,DM_| Datnl52,NULL,0);
icion.dat[19]{0] = oM_ _0at0353,NULL,0);
Medicion.datifft] = "“_Da(nlu.ﬂull.ﬂ);
Medicion.dat[19](2] = GetDigitemInt(hWnd,DM_ DBato1S5,NULL,D);
icion.dat[19){3] = \Wnd,DM_Dato156,NULL,0),
ici 0918l = DM_Datol57,HULL0);
Redicion. datal{5] — Wrut,DM_Dato158,NULL.D),
dati8}[6]= OM_T1atol59,HULL0);
Satft8}[(71= OM_Datel60,NULLD);
EndDialog(hWnd TRUE);
break;
case IDCANCEL:
EndDialog (hWnd, FALSE);
break,
detault :

return FALSE;

1na
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break;
default.
return FALSE;

b
return TRUE;
}
o /
VA /7

DEFINICION DEL PROCEDIMIENTD NUEVD23

V4
BOOL FAR PASCAL Nuevo23DiaProc(HWRD hwnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM 1Param)
{

switch (messg)

{
case WM_INITDIALOG:
return FALSE;

case WM_COMMAND.

switch (LOWORD{wParam)}

{
case |DOK:

datf20){0} OM_Datel61,NULL0);
Medicion.datI20] (1) = GetDiglitemint(hWnd,DM_! “Datol62,NULL,0);
icton.dat[201[2} = DM_ Dato163,NULL,0);
dat[20){3)= DM_Datol64,NULL,0)
dati20][4) = DM_Datol65,NULL,0);
dat[20){51= Wnd,OM_Datol66,NULL,0);

Medicion. l!at[ZD][G]—EetDlzlleln\(h'M oM_| _Dato157,RULLD);
201(71= Wnd, M _Dato168,NULL,0);
||:"71][D] DM_Datal69,NULL0);
dat[21)[1) = DM_Dato170,NULL,D);
Medicion.dat{21){; GetDigitemint(hWnd, DII DatoIN, NULL,D);
Medicion.dat[21][ GetDigitemint(hWnd,DM_Datol72,NULL,G);
i dat{21}{4} = OM_Datol73,NULL,0);
Medicion.dat{211{5] = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato174,NULL,0),
Medicion.dat{21]{E]1 =Getligitemint(hWnd DM_Datal75,NULL,0),
dat(21}{7]= oM Ila(nﬂB ,NULL,D):
Medicion.dat{22]{0] = GetDigitemint(hWnd, DI Dato177,NULL,D):
Medicion.dat{22][1] = GetDlgitemint (hWnd,0M_DatsI78,NULLD);
Medicion.dat[22][2] = GetDigttamint(hWnd,| Dl‘ Bato179,RULLD),
Medlcinn.dal[ZZ][S]=Eamlgnamlnt(thmi,nH_Datnlw.NIJLLU)x
Medicion.dat{22]{4] = GetOigitemint(hWad, DM_Ratol81,HULL,D);
dat{22]18}= OM DalnlBZ NULL,0);
Medicion.dat{ 221[6]1=GetUlgitemInt(hWnd, DM_ Datol83,NULL.D);
Medicion.dat(22][7] = SetDlgitemint(hWnd, DM _| ~Rato184,NULL,D);

dat[23]110} DM_Dato185,NULL,D),
dat[231N) = oM, namas NULL,0);
dat{23}{2} DM_Datol87,NULL,0);

7
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Medicion. dat[23)]3) = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato183,NULL,0);
Medicion.dat{23}{4] = GetDigitemint{hWnd.DM_Datoi89,KULL,C);
Medicion.dat{23]{5) = GetDigttemint(hWnd, DM _Dato190,NULL,0);
Medicion.dat[23116] = GetDigitemint(hWnd, DM _Dato191,NULL,0),
Memmnn dat[23}{7] = GetDigitemint{hWnd,DM_ Datoi92,NULL 0);

dat{24}(0) = OM_Datol93,NULL.D);
dat[24)[1] = DM_Datol94,NULL,G);
dat[24}{2}= OM_Datold5,RYLLO),
dat{24][3) BM_Datoi36.NULL,0);
dat[24}[41 DM_Datol197, KULL,D);
dat[24){51 = DM _Dato198,NULL,0);
dati24]161= DM_Dato139,RULL,O);
icion.dat{24} [T} = OM_Dato200,NULL,0);
Medicion.dat{25}{0] = GetDighemint(hWnd,DM_ _Dato201,NULL,0);
icion.dat{25)[1]1 = DM_Dato202,NULL0);
dat{251(2) = DM_Dato203,NULL,0);
dat(25}{3]1 = OM_Dato204,NULLD),
dat{25]{4) = DM_| _Dato205,NULL,O);
4at[25)[61 = 0M_Dato206,HULL,B),
dat{25}[6] = DM_Dat6207,NULL,B);
dat[25][7] = Get0I OM DaanDB NULLD);
at{26)10) = .OM_Dato209, NULL,D);
dat[26111) = (] Dathlﬂ NULLO),
Medicion.dat[261(2] = GotDIgitemint(hWnd, DM_ __Dato2M NULL,D);
icion.dat261(3) = PM_Dato212,NULL,0),
Medicion.dat(261{4] = GetDigitemint(hWnd,OM_| _DatoZ13,NULL,D);
jon.dat[26](5] = M Daln?H.NUlLD
Medicion. dat{26}[6] = SetDigitemInt(hWnd, DM _Dato215,NULL,D);
dat{Z6){71 = DM _DatoZ16,NULL,D);

Medicion.dat[27)[0] = GetDigitemint(hWnd, DM _ _Dato217,NULL,D);
Medicion.dat{271(1] = GetDigltemint(hwnd,DM_DataZ18,NULL,0);
Medicion.dat{27][2] = GetD!gitemint(hWnd, DM _Dato219,RULL,0);

dat{ZN{3]1=

OM_Bata220,NULLO),

Medicion.dat(27]141 = GetDigitemint (hWnd, DM_| _Dato221.NULL,D);
lld!clnn.d:llmﬁl=Gumlzllcmlm(hwnd oM_| _Bato222,NULL,0),

dat{271[6] =

datl27i{7) = Getb}

DM_Dato223,KULL,D),

OBM_Data224,NULL,B);

Mud!c!nn.dat[la][n] =GetBigitemint(hWnd,IM_Bata225,NULL,D);

dati28}{11 = Wnd,0M_Dato226,9ULL,0);
dat[28}(2] = OM_Dato227 NULL,0);
dat[28][3] = OM_Dato228 NULL,D);
dati28][4]) OM_Bat0229,NULL,0);

Medicion. dat{28){5) = GetDigttemint{(hWnd, DM Da(nZBD LNULL,0);

dat[28}[6} =

Rl Da(nzfﬂ LHULL0);

dat(28)[71=GetD! oM ﬂalnm L NULL,D);
dat[29110) = nM_l'lathI‘l.!lULLB);
dati291(1}= OM_Dato234,NULL,0);
dat{291[21 DM_ _Bato235 NULL,D);
dat[293L3) 1] nmz:s NULL,0);

Medician.dat{29){4]=GetDigitemint(hWnd,DM_Dato237 NULL,D);
Medicion.dat(29}15] = GetDlgltemint(hWnd,OM_| " Dato238,NULL,0);

e
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Medicion.dat(28][6] = GetDIgitemint(hWnd, DM_Data233,NULL,D);
i dat[29][7] = OM_DBato240,NULL,D);
EndDialog(hWnd, TRUE);

break;
case IDCANCEL:
EndDialog (hWnd FALSE);
break;
defauit .
return FALSE;
}
break;
defauit,
return FALSE;
}
return TRUE;
}
Y/ /s
/4 /s
DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO NUEVD24 /4

”
BOOL FAR PASCAL Nuevo24DiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM IParam)
{

switch (messg)

{
case WM_INITDIALOG:
return FALSE;

case WM_COMMAND.
switch (LOWDRD{wParam))

case |DOK:

gat(30)[0} = OM_DBata241,NULL,0),
dat{30101= OM n:(n242 NULL,0);
dat[30][2) = DM_Dato243,NULL,D),
datfao){3]= OM_Dato244,NULL,D);

dat[30]{4) = DM_Dato245 NULL,0);
dat{30l{s}= Wnd.DM_Daan%,NULL,D)-.
dat[30]{6] = .DM_Dato247, NULL,D),
dat(301[N = DM_Dato248,NULLD);

dat{A]{0]1= DM_Dato249,NULL,0);

Medicion.dat{31){1] = GetDigltemint(hWnd,DM_Bato250,NULL,0);
Medicion.dat(21){2] = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato251,NULL,0);
Medicion.dat{31]{3] = GcmIgnumIm(hWnd,DM_Datnzsz,NUu,n).
Medicion.dat[311{4] = GetDigitemint(hWnd,BM_Dato253,KULL,0);
Medicion.dat]31H5] = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato254,NULL,0);

dat[3t]{6] = BM_Rate255,RULL,0);

dat{31M= L0M_Dato256,NULL,D);
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Medicion.dat[321[0) = GetDigitem(Int(hWnd, OM_Dato257,NULL,0);
Medicion.dat(32](1) = ULL,

Medicion.dat[32)(2) = Sﬁ(!llzllemlnt(hﬂml OM_Dato269,NULL,D),
Medicion.dat[32][3} = GetDigitemint(hWnd, DM_Dato260,HULL.0);
Medicion.dat[32][4] = GetDigitemInt(hWnd, OM_ Data261,HULL0),
Modician_dat{32)(51= OM L,NULL,0);
Medicion.dat[32][6) = GetDigitemint(hWnd, DM_ Bate253,NULL,D);
Medicion.dat{321[71 = GetDBlgitemInt(hWnd,) !m Dato264,NULL,0);

1l

1

dat{33][0} = M_| NULL,0);
Medicion.dat{331[1} = GetDigitemint(hWnd,| nM_l]aanGS NULL,0);
icion.dat(331(2]1 = DM __Data267,NULL,!
dat[33][3]= OM_Dato268,NULL,
Medicion.dat(331{4] = GetDigitemint(hWnd, OM_Dato269,NULL,D);
icion.dat[331{5) = DM_DatoZ70,NULL,D),
Medicion.dat{33][6} = GetDigitemint(hWnd, OM_ Dato271,NULL,0),
icion.dat[33]{7) OM_Dato272,NULL,0);

Medicion.dat{34])[0] = GetDigltemint{hWnd,DM_Dato273,RULL,0);
llcdl:mn .dat[34][1] = GetDigitemint(hWnd, DM_ Dato274 RULLT);

dat{34)[2) = .DM_DatoZ75,8ULLD);
dat{34)[3] = GetDIg} DM_Bato276,NULL,0).
dat{34)[4]= DM_Dato277,KULL,0);
dat[34](5] = OM_Dato278,NULL0),
dat[341(6) LOM_Dato273,NULL,0);
dat{34}{7} = DM_Dato280,NULL,0);
Medicion.dat{35][0] =EeiDigltemint(hWnd, DM_Data281,HUL1,0);
dat[35)N] = 0M_Dato282,NULL0),
Medicion_dat(35]12) = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato2B3 NULL,D),
Medicion.dat{35])[3} = Wnd,DM_! L NULL,0);
i dat{351{4] = { UM_Dato285,NULL,0),
da{35](5]= LOM_Dato286,NULL,0),
dat[35][6}= DM_ Dato287,NULL,0),
datl3sim = DM_Dato288,NULL.D),
Medicion.dat{361[01 = LOM_| NULLO),
icion.dat{36101) = L, OM__Dato230,NULL,0),

Medicion.dati36112] = GetDigitemint(hWnd,BM_Dato25} NUU.,U);
Medicion_dat{36](3) = NULL,0),
Medicion.dat[36]{4] = Gatﬂlzlllmlnl(hwnd OM_Data293,NULL0);

ion.dat[{36]{5) DM_Bato294,NULL,D),
Medicion.dat{36][6] = GetDIgitemint(hWnd,DM_Dato295,NULL,0),
Medicion.dat{361{7] = GetDIgitemint(hWnd, DM _Dato296,NULLD),
Medicion.dat{37]{0} = GetDlgitemint(hWnd, DM_Dats297,NULLD),
Medicion.dat{37}{1] = GetDigltemint(hWnd, DM_Dato298,RULLD),

=
[

1

Medicion.dat[371[2) = DM_| NULL,D),
dat(371(3] = OM_Dato300,NULL,0),
dat(3TH4]l = LOM__Dato301,NULL,D);

Medicion.dat[371{5] = GetDlgltemlnt (hWnd,0M_ _Data302,NULL,0);
dat{37116) = Get LBM_ _Dato303,NULL,0),

Medicion.dat{37){7}=GetDlgitamint(hWnd,DM_ Dato304,NULLB);

icion.dat{38][0} = Get DM Data305,MULL.D);
dat[381(= oM DamSﬂS LNULL0),

Medicion.dat[38)(2] =GetDigitemint(hWnd,DM_ _Dato307,NULL,0);
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dat[38)(3] = DM_Dato308,NULL,0);
dat{38][4) = DM_Dato303,NULL,0);
dat[38}[5] = OM_Dato310,NULL.D);
dat[381[6] = OM_Dato31,NULL,D):
dat{381[7]= OM_Dato312,NULL.0).
Medicion.dat{33]{0] = GetDightemint(hWnd,BM_Dato313.HULL,0);
dat[39101) 0M_Dato314,NULL,0):
dat[39)[2} OM_Date315,NULL.0);
dat[391[3]1= d,0M_Dato316,NULL,0);
dat[39)[4l= DM _Dato317,NULL,0);
dat{39][5)= DM_Dato318,HULL,0);

Medicion.dat[39][6] = GetDigitemint (hWnd, DM _| _Data318,NULL, D)
Medicion.dat{38){7] = GetDigitemint(hWnd,DM_Dato320,NULL,0);

EndDialog{hWnd, TRUE);
braak;
case IDCANCEL:
Endlialog (hWnd,FALSE);
break;
default .
returmn FALSE;
break;
default:
retusn FALSE;
}
return TRUE;
}
Vi i
” /4
/4 DEFINICIDN DEL PROCEDIMIENTD NUEV02S V4
BOOL FAR PASCAL Nueva25DiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam)
{
switch (messg)
case WM_(NTTDIALOG:
return FALSE;
case WM_COMMAND.
switch (LOWORD (wParam))
{
case IB0K.:
dat[40}[0] = DM_Datn321,NULL,0);
dat(40111] DM_Dato322,HULL,0),
dat{40]{21= DM_DBato323,NULL,0);
dat[401(3] = OM_Dato324 NULL,0);
dat{40}{4l= DM_Dato325 NULL,0),
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dat[40}(5) =

dat{40][6] =

DM _Date326.NULL,0);

OM_Date327,HULL,D);

4at[40}[71 =
dat{41}{0] =

DM_Dato328,RULL.0):

datiani] =

0M_Dato329,NULL.0):

datl 4112} =

hwnd,DM_Dato330,NULL,D);

dat{413(3}

dat(41][4] =

hWnd,EM_Dat0331,HULL,0),
(hwnd,OM_Dato332,NULL.0):

dat[Al[5) =

DM_Date333,NULL,0);

dat{41116]=

DM_Dato334,HULL.0);

OM_Dato335,NULL.D);

Medicion.dat[41}[7) =
icion.dat{421{0] =

DM _Dato336,MULL,0);

dati42i011=

OM_1ato337,NULL.0);

dat{42](2] =

DOM_Dato338,HULL,0);

OM_fato339,NULL,0);

Medicion.dat(42]){3] =
jcian. dat{421{4] =

DM _0ato340,RULL,0);

hwnd,0M_Dato341,NULL,0);

0OM_Dato342 NULL,D);

Medicion.dat(42](5] =
ion.dat{42](6] =

dat[42](7) =

OM_Dato343,NULL0);

dat(43){0] =

OM_Dato344,NULL,0);

dat[43]01} =

OM_Dato345,NULL,0);

dat[43][2] =

DM_Data346,NULL,0):

dat[a3](3] =

OM_Dato347,NULL,D);

dat[43][4}

dat]431(51 =

OM_Datp348,NULL.0);

Wnd,DM_ Date349,NULL,0);

|

hWnd,BM_Dato350,NULL,0);

Iluﬂlcmn dat[43][6]1 = GetDigitemInt(hWnd,BM_Dato35i,NULL,0);

dat[43}[7]

i}

dat[44){0] =

0M_Dato352, NULL,D);

OM_Dato353,NULL.C);

Medicion.dat[44][1] =
icion.dat(44}(2]

0M_Dato354,NULL,0);

dat[44)(3] =

DM _Dato355,NULL,0);

OM_Dato356,8ULL,0);

1

Mudlclnn dat[44][4] = GetDigitemint(hWnd,DM_DBato357,NULL,D);
44](5]

dat[44]

dat[44](6]=

DM_Dato358,NULL,0);

Medicion.dat{44}({7]

OM__Bato353,NULL,0);

1

DM_Dato360,NULL,0);

Medicion.datl451{0] = GetDightemint(hWnd,OM_Dato361,NULLO);

dat{45)[1) =
dat]45](2] =

DM_Dato362,NULL,0);

dat[45){3] = GetDlg!

DM _Dato363,RULL,D),

dat{45][4}=

BM_Dato364,NULL,0):

Medicion.dat[45){5] =

DM_Dato365,NULL,0):

dat]451(6] =

OM_Dato365,NULL.D),

dat[45)(T1=

OM_Data367,HULL,D);

at{461[0} =

OM_Dato368,KULL,0);

i

dat(48}[1] =

BM_Dato369,NULL,0);

dat{461[2] =

DM_Dato370,HULL,0);
OM_ |_Data371,NULL,O);

Medicion.dat[46){3] =GetDigitemint(hWnd, OM_! _Dato372,NULL,0);
Medicion.dat{461[4] = GetDigitemint(hWnd,DM_ _Dato373,NULL0);

dat[456){5)=

dat{461(6)

OM_Dato374, NULL,0);

dat[46}T1 =

DM_Dato376 NULL.0),

DM_Dato376,KULL,0):
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break;
defaull:

}
return TRUE;
}

4

break;
case IDCANCEL:

break;
defauit -

dati47}(0] =

DM_Dato377 NULL0);

dat{47](1] =
dat{47]{2] =

DM _Datn378,NULL,D):

dat[47){3] =

DM_Dato379,NULL,0);

dat{47]{4} =

dat[47115] =

OM_Dato380,NULL,D),

DM _Dato381,NULL,0);

dat[47](6)=

OM_Dato382,NULLO):

DM_Data383 NULL,O);

dat[4T}(7] =
dat[48]{0] =

OM_Dato384, NULL,D);

dat{48]{1} =

M_Dato385,NULL,O);

dat{48][2] =

0M_Dato386,NULL,0),

dat{48](3] =

DM_ Dato387,NULL,0);

DM_DBato388,NULL,O);

dat[48}[4] =

DM_Dato388,NULL,0),

dat{48}[5]

DM_Dato330,RULL D),

dat[48}(6])
dat[48](7] =

DOM_Dato331, NULL,DY,
DM _Dato332,NULL.0);

dat(49](0] =

OM_Dato383,NULL.O),

dat[48)(i]1 =

DM _Dato394,NULLD),

dat(49](2]=

OM_Dato395,NULL.D);

datf49](3] =
dat{49}114) =

(11 ] llzlnBSlE L NULLD),

dat{491[5) =

DM_Data397,NULL,0),
OM natn398 NULL,0);

dat{48}(6]=

dat{49][7) =

DM_0ato399,NULL,0);

EndDialog(hWnd, TRUE):

EndDialog (hWnd FALSE);

return FALSE;

retumn FALSE;

DM _Dato4D0,NULL,D);

Vs
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v/

V4
V4 DEFINICION BEL PROCEDIMIENTO GuandaCamoDiaProc /"
BOOL FAR PASCAL GuardarComaDiaProc (HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam LPARAM IParam)
switch (messg)
{
case WM_ INITDIALDG:
break;

case WM_COMMAND:
switch (LOWDRD(wParam))

case ID0K:
DM_Como, iva,16);

Medicion.Guarda(NomArchivo);
EndDialog (hWnd,TRUE);

case IDCANGEL:
EndDiatog (hWnd, FALSE);
braak;
default .
returm FALSE,
break;
default -
return FALSE;
}
return TRUE;
}
14 Vi
VA . i
DEFINICION DEL PROCEDIMIENTD AbrirDiaProc /

4
BOOL FAR PASCAL AbrirDiaProc(KWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM {Param)

switch (messg)

{

case WM_INITDIALOG:
break;

case WM_ COMMAND.
switch (LOWORD(wParam))

{
case (DOK:
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GetDigitemText(hWnd,DM_ Abrir, NomArchive,i5);
error = Medicion.Recupera(NomArchive);
EndDizleg (hWnd, TRUE);

break;

case [DCAHCEL.
EadDialog (hWnd,FALSE);

break;
default
retum FALSE;
break;
detault .
return FALSE;
}
return TRUE;
3
V4 /
Va v/4
" DEFINICION DEL PROCEBIMIENTO AbsirErrorDiaProc /4

V/4

V4
BOOL FAR PASCAL AbrirErrorBiaProc (HWHD hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM 1Param)
{

switch (messg)

{
case WM_INITDIALDG:
braak;

case WM_COMMAND.
switch (LOWORD(wParam))

{
case 100X
EndDialog (hwnd,TRUE).

defauit :
retum FALSE;
break;
default
return FALSE;
}
retum TRUE;
b

V4

v/

123



ANEXO 4

/4

VA
V4 DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO EliminarDiaProc V4
V V4
BOOL FAR PASCAL EliminarDiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM |Param)
switch (messg)
{
case WM_INITDIALOG:
break;
case WM_COMMAND:
switch (LOWORD(wParam))
{
case IDOK:
SubBpoEliminar = GetDIgitemint(hWnd, DM __Eliminar, RULL,0);
EndDialeg (hWnd,TRUE);
break;
case IDCANCEL:
EndDiatog (hWnd,FALSE);
break;
default .
return FALSE;
hreak,
dafauit .
return FALSE;
}
return TRUE,
3
7 /i
Y/a v/
I

V4 DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO ErvorEliminarDiaProc
BOOL FAR PASCAL ErrortliminarDiaPrac(HWND hwnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM tParam)

switch (messy)

tase WM_INITDIALDG:
break;

case WM_COMMAND.
switch (LOWDRD{wParam))

{
case IDOK:

124 .



ANEXO 4

EndDiajeg (hWnd TRUE):
break;
default :
retum FALSE;
}
break;
default «
return FALSE;
}
return TRUE;
}
V4 /4
” V4
/4 DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO CEPDiaProc Vid
BOOL FAR PASCAL CEPDiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM IParam)
switch (messg)
{
case WM_INITDIALOG:
break;

case WM_COMMAND.
switch (LOWORD(wParam))

case 100X
EndDialog (hWnd,TRUE);
break;
default
return FALSE;
}
break;
default ;
return FALSE;
}
return TRUE;
}
/. /3
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/i ]
DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO Ertor Nuevo V4
BODL FAR PASCAL ErrorNuevaDiaProc(HWRD hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM 1Param)
{
switch (messg)
{
case WH_INTDIALOE.
break;
case WM_COMMAND.
switch (LOWORD(wParam))
{
case 100K:
EndDiatog (hWnd, TRUE);
break;
default :
return FALSE;
break;
default
fetumn FALSE;
}
retum TRUE;
}
Y i
I ¥/
DEFINICION DEL PROCEDIMIENTD AyudaiDiaProc Vi
BOOL FAR PASCAL AyudaiDiaProc(HWND hwind, UINT messg, WPARAM wParam LPARAM 1Param)
{
switch (massg)
{
case WM_INITDIALOG:
break;
case WM_COMMAND:
switch (LOWDRD(wParam))}
{
cass IDOK.
EndDialog (hWnd, TRUE),
tireak;
default .

retum FALSE;

break,
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default -
return FALSE;

}
retum TRUE;
}

i

”

V4

/"
Vi DEFINICION SEL PROCEDIMIENTO Ayusta2BiaProc
BOOL FAR PASCAL Ayuda20iaProc{HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM |Param)

switch {messg)

{

cass WM_INITBIALOG:
brsak;

”

cass Wi_COMMAND.
switch (LOWORD(wParam))
{
cass IDOX.
Endlialog (WWad.TRUE),
dreak;
B
return FALSE;
}
break;
dafault
reoturn FALSE,
}
rstumn TRUE,
3
Y/4 V4
V' V4
V4 DEFINICION DEL PROCEDIMIENTD Ayuda3DiaPrac V4
BOOL FAR PASCAL Ayuda3DiaProc(HWND h¥ad, UINT messg, WPARAM wParam LPARAM |Param)
switch (messy)
{
case WM_INITDIALDS,
break;
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case WM_COMMAND:
switch (LOWDRD(wParam))}

{
case I00K.
EndDialog (hWnd,TRUE);
break;
dstauit
return FALSE;
break;
default .
return FALSE;
}
returmn TRUE;
}
Vi /
Vi /
/4 DEFINICION DEL PROCEDIMIENTD AcercaleDiaProc 4
BOOL FAR PASCAL AcercaleDiaProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam,LPARAM IParam)
switch (messg)
case WM_INITDIALOS.
break;
case WM_COMMAND:
switch (LOWORD(wParam))
case HI0K:
EndDialog (hWnd TRUE);
break;
dofault .
return FALSE,
preak;
default ;
return FALSE;
}
return TRUE;
}
Vi v/
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/.
Vi DEFINICION DEL PROCEDIMIENTO WndProc
LONG FAR PASCAL WndProc(HWND hWnd, UINT messg, WPARAM wParam, LPARAM 1faram)

HOC hdc;
PAINTSTRUCT ps;

static int xClientVisw, yClientView,

static FARPROC fpfnNuevo21DiaProc, tpfnNueva22DiaProc:

static FARPROC 230iaProc, iaProc, iaPrac;
static FARPROC fptnBuardarComoDiaProc, fpfnAbrirDiaProc;

static FARPROC 1pvnAhmEm:rDIaPml: lmn[llmmarnual’mc.

static FARPROC £li roc, fpinErmor roc;
static FARPROC fpCEPDiaProc, roc, iaProc:
static FARPROC 3DiaProc, iaPro¢;

static HWKD hinst2, hinstd, hinst4, hinstS, hinst6, hinst?, hinsts;
static HWND hinst9, hinsti0, hinstll, hinst2, hinst13, hinst14, hinst1s;
static HWND hinsti6, hinst17;

intj,i,s:;

fioat LICGraX, UnidadX, UnidadY, Base;
int X1,X2,1,Y2,LY1,L¥2

static HBRUSH hBrush;

static HFONT hOFant, hNFont;

UnidadX = 500 / Medicion.Cantidad;

UnidadY = 120/ (1 + Diagrama.LSC - Diagrama.i.C);

LIE6raX == 200 + ((Diagrama.LC - Diagrama.liC) * UnidadY);
Base = 200 + (Diagrama.LC * UnidadY);

LYl = Base - (GraAreaSup * UnidadY);

LY2 = Bass - (GraArealnf * UnidadY);

switch (messg)
{
case WM_SIZE.
xClientView = LOWORD(IParam).
yClientView = LOWORD(IParam);
break;
case WM_CREATE:
Thinstz= ((LPCREATESTRUL‘I’) 1Param) - >hlnstam:n,
roc, hinst2);
hinst3= ((chnm-zsmum IParam) - >hlnstam:a
220iaProc = 22DiaPrec, hinstd);
hinst4= ((LPCREATESI’RUCT) |Param) -> hlnslanca;
230ial = RP! 3BiaProc,hinst4);
hinst5= ((LPcREA‘I'ESTRUm IParam) - >hlnstanc=.
UBY iaProc,hinstS);

hinst= ((LPGIIEATFSIRIJU) {Param) -> hlnstam:e;
260iaPrac = MakeP (FARP 25BiaProc,hinst6);
hinst?= ({LPCREATESTRUCT) IParam} - > hinstance;
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=Mal ARPI a1 iaPrac,hinst?);
hlns(l ((u*cnm'zsmum IParam) >hinstance;
ToC = Makef ARP irDiaProc, hinstB):
hinst9 = ((LF ) iParam) - >
iaProc =M. ARP irErrorDiaProc,hinst9);

h|nsm] = ((LPEREITESWRUK‘.T) IParam) - > hinstance;
P

roc = Mal

ke P AR DiaProc hinst10);
hinstii = ((LPCREATESTRUCT) IParam) - > hinstance;

tpfnErrorEliminarDiaProc = MakeF ARPROC)ErrorElimi i Hinstil):
hlasi2= ((LPCREATESTRUGT) \Param) - > hinstance;

(FARPROC)Error i ,hinst12);
hinsnd= ((U’CREAYESTRUCT)IPamm) - > hinstance;
futnCEPDIaProC =

MakeProcinstance{(FARPROC)CEPDIaPrac, hinst1d),
hinsnid= ((LPCREATESTRUCT) {Param) - > hinstance;

(FARP Toc, hinst14);
hinst1S= ((U’CREITESTIUBT) IParam) - > hinstance;

rac = MakeP FARPROC)Ayuda2BiaProc, hinstig);
hinstib= ((LPCREKTESTRUUT) Param) - > hinstance,

Proc = Maki (FARPRO! iaProc, hinsN6):
hinsi7= ((LP\‘.REATESTRU!:D \Param) - > hinstance;

iaProc = MakeF ARF hinstin);

plogPal = (NFLOGPALETTE) LocalAlioc(LMEM_FIXED, (sizeaf (LOSPALETTE) +
(sizeof (PALETTEENTRY) * (PALETTESIZE)))):
plogPal- > paiVersion == x300;

plogPal- > palNumEntries = PALETTESIZE:

//MEGRO

plogPal- > palPalEntry[01.peRed = 0xD0,
plogPal- > palPalEntry{D].peGreen = 0x00;
plogfPal- > palPalEntry[ 0).pe Blue = 0xGO;
plogPal- > palPalEntry{0).peFlags = (BYTE) 0;

J/AZUL

plagPal- > palPalEntry(l).peRed = 0x00;
plogPal- > palPalEntry{t].peGreen = Ox00;
plogPal- > palPalEntry(l).peBlue == OxFF;
plogPal- > palPalEntry[l].peflags = (BYTE) O;
/a0

plogPal- > palPalEntryl2).peRed = OxFF;
plogPal- > palPaitntry[21.peBrean = O0x00;
plagPal- > palPalEntry{2].peBlue =0x00;
plogPal- > paiPalEntryl2] peFlags = (BYTE) O,

hPai=CreatePatette(plogPat)
treak;

case WM_PAINT.
{
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hit = BeginPaint(hWnd, kps),
SelectPalettathde, hPal1);
RealizePalette(hdc);

// Activa €l puerto de monitor y e modo de direccionamientn //

SetMapMode(hdc,MM_ISOTAGPIC);
Sl\WiMMﬂ(MC.W,Wﬂ):

yClientView);
Set¥iewportOrg(hdc,0,0):

hNFent= Createfont(12,12,0,0,700,
FALSE,TRUE,FALSE,GEM_CHARSET,
OUT_DEFAULT_PRECIS,
CLIF_DEFAULT_PRECIS,
DEFAULT_QUALTTY,
VARIABLE_PITCH | FF_ROMAN,
“Roman");

hOFant = SalectObject (hdc hNFant),

TextOut(hdc, 240,15, “DIAGRAMA DE *,12);

TextOut(hdc, 396,15, Titulo,1);

TextOut(hdc, 210,370, “REGLA DE ATRT " ,14);

Textlut(hdc,390,378,Tipo,1);

hNFont = CreateFant(9,9,0,0,400,
FALSE,FALSE, FALSE,DEM_CHARSEY,
OUT_DEFAULY_PRECIS,
CUP_DEFAULY_PRECIS,
DEFAGLT_QUALTTY,
VARIABLE _PITCH | FF_RDMAN,
“Reman"};

hifont = SziectObject(hdc, hNFant);

TextBut(hdc,130,400,

“Subgrupes qua sompen con la regla de corrida”,44),

TexiBut(hde,60,76,"L5C*.3);

TextOut(hdc,25,186,"L8",2);

TextOut(hdc,60,(LICGraX-4),"LIC", 3);

// Ribaja o< ejes coordenados

MoveYoEx(hec, 100,50, HULL);

UneTo(hdc,100,350),

MeveToEx(hdc,50,200,NULL);

LineTa(hde,600,200);

for i==0 ; i < (Medicion.Cantidad/5) ; i+ +)

{
MaveToEx(hde, (100 + (i*5"UnidadX)), 197, NULL),
LineYothde, 100 + {i*5*UnidadX)),203);

}

MavaToEx(hdc, 95,80, NULL);
LineTo(hudc,105.80);
MevsTaEx(hde,95,LIC6r2X,HULL);
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LineTo(hdc.105,L1CGraX);
MoveToEx(hdc,85,LY1,NULL);
LineTa(hdc.600,LY1);
MoveToEx(hdc,95,LY2,HULL),
LineTo(hdc,600,1Y2);
MoveToEx(hdc, (97 + UnidadX),(Base-{ElementoGra[0)*UnidadY)),NULL);
tor (i=0 ; i << Medician.Cantidad ;i -+ +)
{
X1 = 97 + (i * UnidadX) + UnidadX;
X2 = 103 + {i * UnidadX) + UnidadX;
n Bass - (ElementaBrafi]l * UnidadY);
Y2 = Base - (ElementoGrali] * Unidad¥)} + B;
it (1 > 350)
{

11 = 350;
Y2 = 356;

}
if (1 < 50)
{

M == 50;
¥2 = 56;

}

LineTo(hde,X1,Y1);

s=0

fer (J==1, < Grupofueral0} ; i+ +)
if (i = = GrupaFueralj] )}

s=1

}

if(s==1)

{

hBrush =CreateSolidBrush(PALETTEINDEX(2));
SeiectOhbject(hdc, hBrush);

hBrush = CreateSolidBrush(PALETTEINDEX(1));
SelectObject(hdc,hBrush);

}

Rectargls (hde,X1,Y1,X2,Y2);
}
hBrush= CreateSolidBrush(PALETTEINDEX(2)):
SelectOuject(hde, hBrush);
Rectangie(hde,115,396,125,408);

SelectOhject(hde,hOFont);
DeleteObject(hNFont);
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ValidateRect(hWnd, NULL);
EndPaint(hWnd,&ps);

}
break;

case WM_ DESTROY:

PostQuitMessage(0);

break;

case WM_COMMAND.

switch (LOWORD(wParam))

{

case IDM_Ruevol:

break;

Dlaloanx(hlnstz "Nnaan‘lszux" hWnu fp(nNn:anlmaPrnc)x
if ( Tamang > 8) [ { §0))
{

12,"Error .h¥nd,

fpinErrorNuevoDiaProc);

else

{
Medicion.Captura();
Medicion.Caix().
Medicion.CalRO;

}

cass [DM_Nuevo2.

break;

DiatogBox{hinst3, "Nuevo220igBox" hWnd, fpfnNueve22DiaProc);
Medicion.Captura();

Medicion.CalX():

Medicion.CalR():

cass IDM_Nuevo3:

break;

 "Nuevo2 hWnd 23DiaProc);
Medicion.Captura();

Medicion.CalX():

Medicton.CalRQ);

case IDM_Nuevo4:

break;

DialogBox(hinst5,"Nueva240igBox”, hwnd, fpfnRuevo24DiaProc);
Medicion.Captura();

Medicion.CalX();

Medicion.CaiR();

case {DM_ Nuevo5S.
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break;

“NUEvD! awnd

Medicion.Captura().
Medicion.CaiX():
Medicion.CalR().

case IDM_ Abrir:

braak;

DiatogBox(hinst8, " AbrirDigBox” hwnd. fpinAbrirDiaProc);
if (error = =

DialogBox(hinst9,"AbrirErrarBigBox" . hWnd,
fpfnAbrirErrorDiaProc):

eise

{
Medicion Captura();
Medicion.CalX();
Medicion.CalR():

cass IBM_Guardar.

break;

Medicion.Guarda(HemArchive);

case IBM_Como:

7. Guar hWad,
fptnGuardarComoediaProc);
break;
case [DM_Satir:
SendMessage(hWnd WM_CLOSE,0,0L);
break;

case {IM_XRegial:

for {i=0 ; i <Medicion.Cantidad ; i+ +)

{
ATT1.PuntosBrafi] = MedicionX[i};
ElementoGrali]l = Medicion X{il;

¥
Medician.CalMXR();
" Limi

rac);

Yamano, icion.MX,
ATTL.C: i 1 15C)
ATNLG: i LC.Di 1)
GraAreaSup = ATTL.AreaSup;
GraAreainf = ATT1.Arealnf,
Titulo = X"
Tipo = "1™

A‘m.Cal\:Pn}nmsFuera(Memcinn.Camidad);

MR);
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break;

tor (i=0;i<25;i+ +)

GrupoFuera(i] = ATT.SubGpafuerali);
}

InvalidateRect(hWnd NULL.YRUE):
UpdateWindaw(hWnd);

case IDM_XRegia2:

break;

for (i=0; i <Medicion.Cantidad ; i + +)

{
ATT2 PuntosGrali] = Medicion. Xk}
ElementoGrali} = Medicion X[i);

3}
Medicion. CalMXR();

case IBM_XRegla3.

LimiteControl(0, Me dicion. Tamano, ion. MX, MR);
ATT2.Cab LC.Di 1SC)
ATT2.| Bachrealn!(Dlagrama 1C.Diagrama.LiC);
GraAreaSup = ATT2.AreaSup;

GraAreainf = ATT2. Arealnf;
Titulo = "X";
Tipo = 2",
ATT2.CalcPuntosFuera(Medicion.Cantidad);
for (i=0;1<<25;i++)
GrupoFueralil = ATT2.SubGpoFuerafil;
}
InvalidateRect(hWnd, NULL TRUE);
UpdataWindow(hWnd);
tor (i=10 ; i <Madicion.Cantidad ; i+ +)
{
ATT3.PuntesGralil = Medicion.Xfil;
ElementoGralil = Medicion.X[il;
}
Medicion.CalMXR();

i Limi TYamanc icion.MX, MR);
ATT3. i LL,Di: 1SC);
ATT3. iagrama.LC,Di; LIC).
GrafAreaSup = ATT3 AreaSup;

GraAreaint = ATT3 Arealnf;

Titulo = "X"

Tipo = “3";

ATI3. Gm-.. 'untosf Cantidad);

for i=0;i<25;i++)

GrupoFuerafi}) = ATT3.SubBpaFuerali);
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break;

InvalidateRect ("Wnd NULLTRUE:
UpdateWindew(hWnd):

case IDM_XRegiad-

break;

cass (DM_RReglal:
for

break;

tor (i=0 ; i< Medicion.Cantidad ; i + +)

{
ATT4.PuntosGrali] = MedicionX{il;
ElementoGrafi] = Medicion X[i};

)
Medicion.CalMXRO;
" Limi

Tamane,

ATT4, i LC,Di {SC);
AT14 i LC, 110),
GraAreaSup = ATT4 AreaSup;

GraArealnt = ATT4.Arealnt;

Titulo = *X";

Tipa = "4%;

ATT4.CalcPuntosF

for (i=0;i<25;i+ +)

{

}
NULL TRUE);
YpdateWindaw(hWnd);

SrupoFueralil = ATT4.SubGpoFueralil;

(=0; i<Medicion.Cantidad ; i+ +)

ATT1.PuntosGrali] = Medicion.REil;
ElementoGralil = Medician.Rlil;

}
Medicion.CalMXRO:
" 0

Jamano,

MR);

AT 1C.Di 1SC);
ATTL1.Cal it 1C,0iagrama.1IC);
BrakreaSup = ATTL.AreaSup;

GraArealnf == ATTY Arealnt;

Titulo = "R™;

ATT1.CalcPuntosF: icion.Cantidad)
for (i=0;i<25;i++)

{

GrupoFuerali] = ATT.SubGpoFuerali);

3
InvalidateRect(hWnd, MULL TRUE).
UpdateWindaw{hWnd).

cass [DM_RRegla2,

MR);
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break;

for (i=0 ; i < Medicion.Cantidad ; i+ +)

ATT2.Puntos6ra{i} = Madu:lnn R[l],
Rii

fi) =

}

Medicion.CalMXR{);

Diagrama.| UmlllCnnlm!ﬂ Medu:mn Tamane,Medicion.MX, Medicion.MR);
ATY2 1SC);

ATTZ. |r i Licy;
GraAreaSup = ATT2. AreaSup;

BraAreainf = ATT2.Areaint;

Titulo =
Tipo =
ATT2, CalanmusFuera(Mtﬂmnn Cantidad);
for U=0;i<25;i++)

{

GrupoFuerali] = ATT2.SubGpoFuerali]:

}
InvalidateRect(hWnd NULL TRUE);
UpdateWindow(hWnd);

case IDM_RRegfa3:

Greak;

for (i=0; i < Medicion.Cantidad ; i + +)

{
ATT3.PuntasGra(i]) = Medicion.R(i];
Elemento6rali] = Medicion.R{i);

}

Medician.CaiMXRO:

Diagrama.| Umltacnnlml(l Medncmn Tamano, Medician. MX,Medician.MR);
ATT3. 15C);
ATT3. i u‘ i LIC):
GraAreaSup = ATT3.AreaSup;

BraArealnf = ATT3.Arealnf;

Titulo = “R";

Tipo = *3%
ATT3.CalcPuntasFuera(Medicion.Cantidad);

for (i=0;i<<25:i+ +)

GrupoFuerafi] = ATT3.SubGpaFueralil;

}
InvalidateRect(hWnd, NULLTRUE);
UpdateWindow{(hWnd),

case |TM_RRegia4.

for (i=0; i < Medicion.Cantidag ; i + +)

ATY4.PuntasEra(i} = Medicion.RTi);
ElementoGra{i) = Medicion.R[i};
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Medicion.CalMXRO;
) i

ATT4. i 1C,Di

ATT4, i LC, Le);
GraAreaSup = ATT4.AreaSup;

GraArealnf = ATT4.Areaint;

Titula = "R™:

Tipo = "4

ATT4.CalcPuntosF ici )
for (i=0;i<25:i++)

{

GrupoFuerali} = ATT4.SubGpofueralil;

}
InvalidateRect(hWnd,NULL TRUE);
UpdateWindow(hWnd):

break;

case 10M_Eliminar:
i 10,"Elimi *,h¥Wnd inmi iaProc);
it (SubBpeEtiminar > Medicion.Cantidad)

{

1 ien.Tamano,Medicion.MX, Medicion.MR);
LSC),

ErrorElimi hwnd £li
sise
for (i =SubGpoEtiminar ; i < Medicion.Cantidad ; i+ + )
¢ Medicion.X[i-1] = Medicion.XE);
Medician.R[i-1} = Medicion.R{i}
!)uﬂi:inn.cantmzd‘-;
break; ¥
case JDM_CEP:

DialogBox(hinst13,"CEPDIgBox" hWnd, fpfaCEPDiaProc),

case IDM_AArchivo:
DialogBox(hinsti4,"AyudalDigBex”, kWnd, tpfiAyudalDiaProe);
DiatogBox(hinst15," Ayuda2DigBex™, hWnd fpfnAyuda2BiaProc),

break;
cass 10M_AEdicion:
i “Ayuta! hwnd, 3DiaProc);
braak;
case [DM_Acerca:
i 17, hWad, fp!, roc);

break;

'roc);
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default:
break;
break;
default:
return DefWindowProc(hWnd,messg,wParam,|Param);
}
return OL;
W /
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ANEXO S

MANUAL DEL USUARIO.

En este anexo se describe la utilizacion del sistema DFC.
Se divide en seis secciones :

1.- Introducir datos nuevos.

2.- Guardar datos

3.- Abrdr archivo con datos.

4.- Desplegar los diagramas de control. '
5.- Eliminar subgrupo fuera de control.

6.- Ayuda.

1.- INTRODUCIR DATOS NUEVOS.

Para Introduct el conjunta de valores, resulfado de una seleccidn de
muestras. es Nnecesario infroduclr los pardmetros de : cantidad de subgrupos y
tamamo de los subgrupos. dentro del didlogo Subgrupos 1-10. Fig. A5-2.

Es importante considerar los siguientes pardmetros al momento de introducir
los valores :

+ 0 < Tamano de los subgrupos < = 8

<+ 0 < Cantidad de subgrupos < = 50

La cantidad de valores deberd ser coherente, esto es. el total de valores es
igual o :

Tamano de los subgrupos * Cantidad de subgrupos.

Cada valor deberd introducirse en el caslllero correspondiente. Para cambiar
de casliilero se podrda realkzar a traves del ratdn (mouse) o desplazarse a través del
tabulador.

Para Introduclr tos valores, existen cinco cuadros de didlogos. (Fig. AS-2, A5-3,
ALS-4, A5-5, AS5-6) cada uno de los cuales se introducen los valores de 10 subgrupos,
para ello, se selecciona el dikdlogo a traves del menyd ARCHIVO-NUEVO-SUBGRUPOS
........ (Fig A5-1). Los valares se introducen en forma simillar a una hoja de cdlculo, es
decir. una relacion de coturmnas y rengiones. Después de introducir los volores de
10 subgrupos y verificar que son correctos, se selecckona OK o se presiona retomo.

Es importante recordar que, para modificar los valores de determinado
subgrupo, deberd introducirse tos valores de los 10 subgrupos.

Si se selecciona algdn cuadro de didlogo incorrecto. sdlo se selecciona
CANCEL Ya que st se acepta el didlogo (OK) sin introducir vator alguno. los valores
de gicho didlogo seran iguales a cero.

a1
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FIGURA A5-1 PANTALLA CON MENU DE ARCHIVO

= FUNTOL ESTABETICH Tk PRUCE 5000 D
NI EDICION AYUDA

Nue o subgrupos H 0

Abrir Subgrupos 11-20
Guardar Subgrupas 21-30
Guardar come... | Subgrupss 31-40

Salir

Subgrupos 41-50
J

LC —bhe .

EEQLA DE ATAT .

.Bubcrupo- que rompen can la regla de corrida




ANEXO §

FIGURA A5-2 CUADRO DE DIALOGO NUEVO-SUBGRUPO 1-10

NULYO Subgrupos 118
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FIGURA AS-3 CUADRO DE DIALOGO NUEVO-SUBGRUPO 11-20
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FIGURA A5-4 CUADRO DE DIALOGO NUEVO-SUBGRUPO 21-30
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FIGURA AS-5 CUADRO DE DIALOGO NUEVO-SUBGRUPO 31-40
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FIGURA A5-6 CUADRO DE DIALOGO NUEVO-SUBGRUPO 31-40
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2.- GUARDAR DATOS.

Los datos previamente capturados pueden ser aimacenodos en disco para
su posterior utllizacidn. La reqlizacion de dicha operacion puede realizarse a través,
de la funcion Guardar y Guardar como... del menu ARCHIVO. (Fig. A5-1).

Para almacenar los datos que han sido capturados en su totalidad, esto es,
datos nuevos, es Nnecesaro seleccionar ia funcion Guardar como.... Al seleccionar
dicha tuncion aparece un didlogo con el titulo Guaradar como (Fig A5-7). En dicho
didlogo aparece un espacio en el cual se Infroduce el nombre del archivo. Al
momento de Introducir el nombre es necesario asignar la unidad en donde se
desee guardar el archive. Se recomlenda asignar al nombre del archivo una
extension ((DFC), con la tinalidad de igdentificar el tipo de archivo. Por gjemplo

a \nuevo.dtc

Lta funcion Guardar del menu ARCHIVO, almacena ios datos con un nombore
de archivo preestablecido. esto es. &€ nombre con el cual se almaceno
anteriormente. En caso de utilizar esta funcidn, con datos nuevos, se almacena con
el nombre nusvo.dfc.

Es imponante considerar que el sistema no detecta un nombre de archivo
repetido. Esto es, si existe un archivo con el mismo nombre con el gque se desea
guardar, serd eliminado automaticamente.

Figura A5-7 DiGglogo Guardar como...
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3.- ABRIR UN ARCH!IVO CON DATOS.

Para recuperar un archivo con daotos almacenados previamente. se
selecclona la funcion Abrr del mend ARCHIVO.(Fig AS-1). Al seleccionar dicha
funcion se abre un didiogo con tituio Abrir (Fig A5-8). que contiene un espacic para
introducir el nombre del archivo. Y deberd conslderarse 10 siguiente

e SOlo recuperard un archivo almacenodo por el mismo sistema.

¢ Deberd especificar ia unidod en donde se encuentra e! archivo.

o Deberd introducir la extension .DFC

En caso de existir algun error ya sea por @ inexistencia del archivo. unidad de
disco no valida, se desplegara un didlogo con e! titulo ERROR (Fig A5-9)

FIGURA A5-8 Didlogo para abrir un archivo
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FIGURA AS5-9 Dialogo de emror por escritura
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4.- DESPLEGAR LOS DIAGRAMAS DE CONTROL.

Una vez capturados los valores de ia seleccion de muestras, o recuperados
de un archivo capturados previomente por el sistema DFC. es posible visuallzar los
diagramas de control.

Para desplegar un diagrama de control, se selecciona el tipo ade diagrama
v el tipo de regia para corrida de AT&T. Medlante el menu EDICION-Diagraoma X o
el menu EDICION-Dlagrama R. (Fig AS5-10).

Después de seleccionar el tipo de diaograma de control. se despliega
automadticamente el diagrama de control indicando 1os limites de control y puntos
fuera de control correspondiente. (Fig AS5-11).

FIGURA A5-10 MENU EDICION - DIAGRAMA X / DIAGRAMA R

Plogla b AT
Regia 2 ATT
Regla 3 ATT
Regla 4 ATT

CONTROL FSTADIG T G DE PRROCE SOS. LI

Eliminar SubGpo Fuera IOPA"A o

bl gia 1 AT
Regla 2 ATT
Regla 3 ATT
Regla 4 ATT
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FIGURA A6-11 PANTALLA CON DIAGRAMA DE CONTROL X. REGLA DE CORRIDA ATAT 2.
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5.- ELIMINAR SUBGRUPO FUERA DE CONTROL.

Después de analizar los diagramas de control para un grupo especifica de
datos, es posible eliminar aquellos subgrupos que rompen con la regia de control.
(Puntos fuera de control). Para elio se selecciona el menu EDICION-Eliminar SubGpo
Fuera (FIg A5-12) vy se abre un didlogo con titulo Eliminacion de subgrupo. (Fig AS-
13). en dicho didlogo se Introduce el nuMmero  del subgrupo que se desea eliminar.
La eliminacion de los subgrupos fuera de control se realiza de manera unitaria.

Eliminados los subgrupos fuera de control, se repite el inciso 4. (Desplegar
los diagramas de control), para desplegor el diagramo de controt con recdlculo.

FIGURA AS5-12 MENU EDICION

: CONITROL ESTADISHCO

ARCHIVO EEIIRIELY

t laniar Subfopo Fuera

Diagrama X
Diagrama R
T

FIGURA A5-13 ELIMINACION DE SUBGRUPOS

Bygrunn
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6.- AYUDA.

El sisterna DFC incluye un menda AYUDA (Fig A5-14) que describe el

funcionamiento bdsico del sisterna DFC.
La opcldn CEP describe brevemente el control estadistico, el diagrama de

control para X y el diagrama de control para R.
La opcidén Sistema-ARCHIVO describe brevemente ias funciones del menud

ARCHIVO.
La opcion Sistema-EDICION describe brevemente las funclones del mend

EDICION.
La opcidn Acerca de abre un didlogo

informacién general del sistema.

con el nombre del autor e

FIGURA AS5-14 MENU AYUDA

— CONTROL | STADISTICO [ PROCE SOS. DFC
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i ARCHIVO EDICION BRSEREE

TARtCHIVO
EDICION.

Sistema




BIBLIOGRAFTIA




BIBLIOGRAFIA

2)
3

4)

(o)

(73

(8)
(?)

BIBLIOGRAFIA.

Booch, G.. Object-Oriented design with applications., The
benjamin/Cummings publishing company inc, 1991.

Deming. W.E.. Out of the Crisis, MIT Press, Cambridge. MS, 1986.

Faison, T., Borland C++ Object Oriented Progromming. Sams Publishing,
Indianapolis, 1994..

Grant, E.L. y R.S. Leavenworth, Statistical Quality Control, 6/e, McGraw-
Hill. New York. 1988.

Hoyer, RW. y W.C. Ellls, "A Graphical Exploration of SPC, Parts 1-2°,
Quality Progiress, V.29. N.6, pp.65-73 vy V.29, N.7. pp.57-64. 1996,

Kiemele. M.J. y 8. R. Schmidt. Basic Statistics. Tools for Continuous
Improvement. 3/e. Alr Academy Press, 1993,

Nélson, L.S.. "The Shewhart Control Chart -Tests for Special Causes’,
Journal of Quality Technology, V.16, N.4, pp.237-239, 1984.

Pappas, C., Manual de C++ 4.0, McGraw-Hill, Madrid, 1994

Rumbaugh. J.. W. Prenerlani, M. Blaha, F Eddy. W Lorensen. Object-
COriented modeling and design, Prentice Hall. 1991,

( 10) Shewhart, W.A., Economic Control of Quality of Manufactured Product,

D. Van Nostrand Co., Princeton, NJ, 1931 (Reimpreso por la American
Soclety for Quallty Control. Milwaukee, Wi, 1980).

{ 11 ) Stroustrup b.. E! lenguaje de programacién C++, Addison-Westey, 1991.

( 12)Struebing. L. (comp.), "Quality Progress” 13th Annual @QA/QC Software

Directory*, Quality Progress. V.29, N.4. pp. 31-59, 1996,

{ 13 ) Taylor, D. Object Criented Technology : A manager’s guide. 1990.

{ 14 ) Taylor, W.A., Optimization & Variation Reduction in Quallty. McGraw-Hill,

New York, 1992,



BIBLIOGRAFIA

(15)Track D., R. Puttick. Object technology in application development. The
Benjamin/Cummings publishing company inc. San José Catlifornia,
1994,

{16 YWestermn Electric, Statistical Quality Control Handibook. American
Telephone and Telegraph Co., Chicago, IL, 1956,

(17 YWheeler, D.J. y D.S. Chambers, Understanding Statistical Process
Control, 2/e, SPC Press, Knoxville, TN, 1992,

157



	Portada
	Contenido General
	Introducción
	Capítulo I. Control Estadístico de Procesos
	Capítulo II. Análisis
	Capítulo III. Diseño
	Capítulo IV. Implantación
	Conclusiones
	Anexo
	Bibliografía



