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INTRODUCCION

Este proyecto forma parte de un desarrollo global de software educativo,
el fin de todo programa de esta indole es propiciar el aprendizaje de una

manera virtual interactiva y facil de comprender.

La robdtica hoy en dia es una rama de estudio que se estd volviendo
cada dia mas fuerte por los diversos avances tecnoldgicos. La
enseflanza en esta area se implementa mediante el desarrollo de
escenarios virtuales en 3D, siendo de bajo costo y facil de entender, tanto

el alumno como el profesor.

En general la mayoria de los programas educativos estan disefiados en
2D “dos dimensiones”, es decir, los objetos incluidos en los escenarios
se encuentran con desplazamiento de un punto A, a un punto B, las
figuras, imagenes o simplemente el texto que se muestran estan de forma
plana y lo que se pretende con este proyecto es brindar un cambio a la
visualizacion de la multimedia que se manejara en el mismo, esto es
tercera dimension 3D, logrando con ello que el alumno aprenda de
manera divertida y la ensefianza se lleve a cabo més sencilla ya que su

forma de interaccion sera mas abierta.
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CAPITULO I: PRESENTACION

1.1 Planteamiento del problema

Este proyecto se basa en el desarrollo de una plataforma virtual que
busca ensefiar la funcion de cada uno de los diversos robots utilizados
en la actualidad en sus diferentes campos de aplicacion de manera
interactiva para el usuario, acortando la brecha econdmica entre la
ensefianza de la robotica con elementos fisicos de alto costo, en
comparacion con el software didactico correspondiente de bajo costo y

gue sin embargo debe cumplir totalmente con su equivalente fisico.

1.2 Justificaciodn

El desarrollo virtual enfocado al proceso de ensefianza aprendizaje tiene
muchas ventajas con respecto a la enseflanza aprendizaje actual,
requiere de aspectos fisicos (utileria) que inevitablemente genera un
costo y que muchas escuelas en nuestro pais no son capaces de
absorber. En cuestiones de robética dicho costo aun es mas elevado y
por lo tanto, no todas las instituciones cuentan con el capital requerido
para implementar la materia o0 algin complemento de ensefianza para

dicha materia.



1.3 Hipotesis

Demostrar que los beneficios del software educativo disefiados en 3D
presentan muchas ventajas en comparacion con el uso fisico de
dispositivos o0 elementos que apoyan el proceso de ensefianza

aprendizaje, algunos de estos beneficios que esperamos obtener son:

o Aprendizaje interactivo basado en la técnica de constructivismo

“Aprender-Haciendo”.

o Bajo costo en el uso de materiales al ser un desarrollo virtual.

o Cambio de escenarios que generan innovacion y creatividad.

o Fortalecer la innovacion en el desarrollo y construccion de
robots.

o Motivar el enfrentamiento de retos para la programacion de
robots.

o El aprendizaje puede realizarse fuera del aula.

o Reforzar los conocimientos por medio de la practica constante.

o El aprendizaje puede ser de manera autbnoma.

o Evaluar del aprendizaje en forma directa.



1.4 Objetivo General

Mostrar el procedimiento de disefio y creacion de escenarios virtuales en
tercera dimension “3D” para ejemplificar el uso de los diferentes tipos de

robots y su campo de aplicacion.

1.5 Objetivos Especificos

1. Analizar los diferentes tipos de software utilizados para el disefio en
3D y utilizar el mas apropiado para esta aplicacion.

2. Mostrar el procedimiento de disefio de la utileria utilizada para cada
escenario de acuerdo al tipo de robot.

3. Explicar la funcién de la plataforma a utilizar, conocer el area de
trabajo de la pantalla principal y sus herramientas principales.

4. Describir como se arma un escenario por medio de la construccion
de un terreno.

5. Aprender a disefiar el relieve de un terreno tales como valles y
montafias por medio de heightmaps.

6. Brindar realismo al terreno por medio de texturas como pasto,
hierbas, arboles y agua.

7. Mostrar cOmo se realiza la ejecucion del escenario y como se

visualizara al terminar el procedimiento de armado.
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CAPITULO lI: ESCENARIOS VIRTUALES

2.1 Introduccion

Desde el inicio de la humanidad, el hombre primitivo como medio de
subsistencia ha tratado de comprender el comportamiento de fendmenos
naturales para lograr adaptarse a estas manifestaciones, en un principio
utilizaron los elementos de su entorno para mejorar su condicién de
confort, por ejemplo, crearon algunos utensilios o instrumentos para
llevar el agua a la boca, inventaron armas rusticas que les permitian

defenderse de otros hombres y/o animales, etcétera.

Su escenario natural, que es lo que forma parte de todo su ecosistema,
permiti6 que el ser humano lograra aprender a transformar y con ello

satisfacer necesidades vitales como alimentacién, vestido y hogar...etc.

Conocer se volvié parte de una necesidad para el hombre pero no solo
desde tiempos primitivos sino hasta ahora en la actualidad la necesidad
persiste. Hoy en dia, esta necesidad se aplica de diversas maneras para
entender-conocer lo que pasa en la realidad, y busca de diversas formas
obtener ese entendimiento, el cual en la actualidad puede hacerse

mediante experimentacion fisica o en un entorno virtual.



Por manera virtual se puede entender que es una simulacion por
computadora, dindmica y tridimensional en la mayoria de sus casos, con
alto contenido grafico destinada a crear una realidad, la cual se conforma
de escenas u objetos de apariencia real tomando como base un entorno

fisico para generar en el usuario, la sensacién de estar inmerso en él.

2.2 Realidad virtual

Actualmente muchas empresas se han dedicado a desarrollar escenarios
virtuales en un contexto denominado realidad virtual, siendo el primero y
mas grande nicho de mercado el area de entretenimiento y de los
videojuegos pero, que posteriormente se ha extendido a otros campos
como a la medicina, ver figura 2.1, la arqueologia, la creacion artistica, el
entrenamiento militar o simulaciones de vuelo (Wikimedia Foundation
Inc., 2016).



Figura 2.1. Realidad virtual aplicada en el area de medicina.

En cuanto a educacion, la realidad virtual avanza a pasos agigantados,
aunque gueda mucho por hacer pero aun asi, las ventajas son muchas

para todos los alumnos y que mejor, es para todas las edades.

Por ejemplo una ventaja interesante, es que son pocas las empresas que
estén creando contenido para la educacion, ya que toda la atencion y

avances se estan realizando en la industria del entretenimiento.

2.3 Escenario virtual

Un escenario virtual es una simulacibn en computadora dinamica y
tridimensional, con alto contenido grafico, acustico y tactil, orientada a la
visualizacion de situaciones y variables complejas, durante la cual el
usuario ingresa a situaciones que aparentan ser reales resultando



inmerso en ambientes altamente participativos siendo de origen artificial

como se aprecia en la figura 2.2.

Figura 2.2. Ejemplo de escenario virtual que muestra la interaccion de
robots en una fabrica.

Como caracteristicas en su disefio se pueden tener:

¢ Responde a la metafora de "mundo" que contiene "objetos”.

e Se expresa en lenguaje gréafico bidimensional o tridimensional.

e Su comportamiento es dinamico y opera en tiempo real.

e Su operacion estd basada en la incorporacion del usuario en el
"interior" del medio computarizado.

e Posee la capacidad de reaccionar ante el usuario, ofreciéndole, en
su modalidad mas avanzada, una experiencia inmersiva,

interactiva y multisensorial (2009).
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Actualmente, se puede encontrar en internet software educativo o
herramientas que manejan contenido en 3D, esto con la finalidad de que

la interaccion con el usuario y el aprendizaje sea de lo mas amigable.

Un ejemplo es el de 3D Tools para SMART, con esta herramienta, los
objetos y modelos pueden manipularse en tres dimensiones y etiquetarse
desde una gran variedad de &ngulos y perspectivas, permitiendo asi que
los alumnos comprendan mejor los objetos fisicos de cualquier
asignatura pero mas especialmente en ciencias, tecnologia vy

matematicas (Technologies S. , 2016).

Figura 2.3. Uso del software de SMART en el area de medicina.
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Como puede observarse en la figura 2.3, el uso de programas
tridimensionales fomenta a un gran desarrollo para el aprendizaje ya que
al mostrar imagenes u objetos lo mas real posible, los alumnos aprenden
todo esto de manera mas exacta y se comprende mucho mejor lo que se

pretende mostrar.

Actualmente se encuentran disponibles muchos programas educativos
que trabajan en diversas plataformas y se pueden trabajar los objetos de

manera tridimensional.

En la tabla 2.1 se muestran los desarrollos actuales:

Software o Descripcion

herramienta

Cabri 3D Software educativo dedicado al area de geometria en
el que el armado de figuras se lleva a cabo en 3D
logrando un entorno mas amigable con el usuario
(Cabri, 2009).

Winplot Con Winplot pueden generar gréaficos de funcion lineal,
cuadrética, hiperbdlica, exponencial, geométrica y
trigonométrica, aplicadas a distintas areas de
conocimiento: demografia, biologia, fisica, quimica,

etc. Con este programa los alumnos podran ejercitar

12



con ecuaciones explicitas, paramétricas, implicitas y
cilindricas, generar curvas simples, tubos e incluso
representar ecuaciones diferenciales tanto en dos
como en tres ejes (2D y 3D (Winplot, 2011)).

Tinkercad  Software de disefio en 3D con herramientas sencillas
para la elaboracion de dibujos, formas, etc. Seras
guiado a través del proceso de disefio 3D a través de
“lecciones”, que ensefian los conceptos béasicos antes
de pasar a las técnicas de modelado mas complejas
(Autodesk, 2016).

Tabla 2.1. Ejemplos de software en 3D aplicados en diferentes areas de

estudio.

2.4 Escenarios para robots

Para realizar un escenario es importante conocer cudl es el habitat
natural de aplicacion de cada robot, a fin de hacer mas clara la
caracterizacion, considere la tabla 2.2. En la que se muestran la
morfologia de los diversos tipos de robots y las caracteristicas de

cada uno de ellos (Maxinez, 2012).
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Tipo de Robot

Descripcion

>

\

et f*}} Androide

Zoomorfico

Moévil

Poli

articulado

Hibrido

Robot con apariencia semejante a la
de un humano.

Robot con apariencia semejante a la

de un animal.

Robot con capacidad de
desplazamiento por medio de

plataformas moviles.

Robot con capacidad de movimiento
por medio de brazos para recolectar

0 mover objetos.

Robot caracterizado por tener una
combinacion o mas de la morfologia

de los robots antes mencionados.

Tabla 2.2. Descripcion de cada tipo de robots existentes.
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CAPITULO 1l

CARACTERIZACION DE ESCENARIOS

15



CAPITULO [ CARACTERIZACION DE
ESCENARIOS

3.1 Introducciodn

Una caracterizacion se va a entender como todo aquello que comprende
un escenario Vvirtual, tales como los arboles, cajas, montafias o
simplemente los objetos en los que va a interactuar el nifio y/o joven en

el escenario dispuesto en su robot.

El armar un escenario va depender del tipo de robot que se vaya a armar
y en consecuencia no todos los escenarios tendran la misma forma o
mejor dicho, no tendran el mismo ambiente, por ejemplo, si el nifio armara
un robot poliarticulado el escenario virtual debe estar hecho con base
al comportamiento de ese tipo de robot siendo este una fabrica o una
construccion para que su objetivo en el escenario serd mover objetos

grandes o pesados de un lugar a otro, ver figura 3.1.

16



Figura 3.1. Robot poliarticulado trabajando para una ensambladora de
coches.

En general la descripcidn de cada escenario debera tener los siguientes

puntos.
e Tema
e Objetivo

e Caracterizacion del escenario

e Utileria del escenario

17



3.2 Tema

Se puede entender que sera el asunto a tratar; en este proyecto cada
escenario tendra un tema que va a depender del tipo de robot que se

arme, su funcién y trabajo a desarrollar, por ejemplo:

Tema: La exploracion del planeta Marte.

Descripcion. El planeta Marte es considerado un planeta telarico!, por
lo tanto tiene en su superficie volcanes, valles y desiertos. Su suelo es
rocoso y presenta marcas de impactos contra otros cuerpos celestes, se
le conoce como “planeta rojo” por la coloracion rojiza de su suelo,
causada por la oxidacion de los minerales de hierro que lo conforman y
su atmosfera es muy fina y tenue, estd compuesta principalmente por

diéxido de carbono, nitrégeno y argdn (GeoEnciclopedia, s.f.).

3.3 Objetivo

En el objetivo se establece la meta a alcanzar de manera general.

! Los planetas tellricos son aquellos que tienen como nucleo roca o piedra, que son
ademas solidos y se encuentran cerca del Sol estos son: Mercurio, Venus, Tierra y
Marte.

18



Ejemplo. Se requiere en la exploracién del planeta recoger piedras y
polvo marciano de diversos lugares y superficies.

3.3.1 Tipo de robot a construir

En base al objetivo se sugiere la construccion de un robot con capacidad

de desplazamiento y que pueda recoger piedras y polvo marciano.

Ejemplo. Se propone robot hibrido, el cual puede desplazarse de un
punto a otro y que ademas tiene capacidad para coger piedras o polvo a
través de brazos o palas mecénicas. En la figura 3.2 se muestra un robot

hibrido que fue utilizado para la exploracién del planeta Marte.

Figura 3.2. Robot hibrido utilizado para la exploraciéon de Marte.

19



Trabajo a desarrollar: Consiste en construir un escenario o realidad

virtual acorde al tema que se trata.

Ejemplo. Construir escenario en base a las caracteristicas del planeta
Marte. En la figura 3.3, se muestra el suelo del planeta Marte el cual

puede ser tomado como referencia para construir el escenario.

Figura 3.3. Escenario donde se visualiza el suelo del planeta Marte.

20



3.3.2 Caracterizacion y utileria del escenario

Consiste en reunir dentro de un esquema o boceto, todos los
elementos utilizados para la ambientacion incluyendo la utileria

necesaria para recrear el escenario natural del planeta Marte.

Ejemplo: Elementos para la caracterizacion.

e Montafas

e Valles
e Desiertos
¢ Rocas

e Tierra o polvo de tono rojo

3.4 Escenarios para robots

Para realizar una caracterizacién apropiada a cada tipo de robots es

necesario profundizar en el comportamiento o morfologia de cada robot.

3.4.1 Robot Androide

Como se explicd, es la denominacién que se le da a un robot cuya

apariencia es parecida a la de un ser humano y de igual manera imita

21



algunos aspectos de su conducta de manera autbnoma, como se

muestra en la figura 3.4.

(:i
b A
14

Figura 3.4. Robot androide.

Por lo tanto, tiene capacidad de desplazamiento mediante piernas y se

apoya con movimiento de brazos y cabeza facilitando la realizacion de

tareas del ser humano.

Por su morfologia su habitat natural, es el ambiente de un ser humano,

en sus diferentes facetas de actividad. Empresarios, investigadores,

chefs, etc.

Utileria del escenario virtual. En este caso depende del entorno en

donde se encuentre el ser humano y la funcién que realiza, por ejemplo:

22



1.

Empresas: Se encuentran: Ejecutivos, presidente, recepcionistas,

vigilancia, azafata de ferias y/o congresos, cajeros, empacadores.

2.

3.

Utileria para el escenario: Mesas, sillas, libros, computadoras,
oficinas, escritorios, libreros, anaqueles, archiveros, cestos de
basura, teléfonos, ldmparas, plantas de adorno, impresoras,

lapiceros.

Ciencia: Realizando investigaciones espaciales y oceanicas.

Utileria para el escenario: para escenarios espaciales son trajes
espaciales, herramientas para armado y desarmado de objetos,
botiquin médico, contenedores para muestras, videocamaras,
estrellas, cielo espacial, planetas, naves espaciales; para
investigaciones ocedanicas son tanques de oxigeno, trajes de
buceo, googles, botiquin médico, contenedores para muestras,
objetos de medicién, videocamaras, animales marinos, plantas

marinas, piedras acuaticas, arrecifes, arena.

Medicina: Realizando procedimientos quirdrgicos de invasion

minima y transportando muestras biolégicas o quimicas.

Utileria para el escenario: Camas, camillas, medicinas,
anaqueles, cestos de basura, escritorios, libros y libretas,

computadoras, instrumento medico, aparatos médicos, lamparas.

4. Busqueday rescate: Realizando actividades riesgosas para el ser

humano y con mayor precision en caso de accidentes o desastres

naturales.

23



e Utileria para el escenario: Edificaciones destruidas, arboles,
montafias deslavadas, animales vivos y muertos, rios, lagos o

mares, vidrios rotos, coches, ropa, muebles.

5. Hogar: Realizando tareas domésticas del hogar como: cocinar,
mover objetos de un lado a otro, realizar limpieza de una habitacion,
vigilancia.

e Utileria para el escenario: Habitaciones, camas, mesas, sillas,
aparatos electronicos, bafios, mascotas, vasos, cacerolas, ollas,

cuchillos, libreros, lamparas.

Asi es como se debe realizar el desglosamiento de caracterizacion para

cada tipo de escenario.

3.4.2 Robot Zoomoarfico

Como se explico, la morfologia de este tipo de robot se caracteriza por
ser similar a la de un animal, la forma de desplazamiento de éste se va a
diferenciar dependiendo del tipo de clase animal al que se arme dicho
robot, por ejemplo, si es un mamifero, podemos encontrar gatos, perros,
caballos, ornitorrincos, canguros, delfines y ballenas, en este
desglosamiento se encuentran animales acuaticos, los cuales su tipo de

movilidad es por medio de aletas a diferencia de los terrestres que se

24



pueden desplazar por medio de sus patas, como se muestra en la figura
3.5.

Figura 3.5. Robot zoomorfico.

Este robot, se puede desplazar en un habitat salvaje o aunado con el ser

humano en el hogar o desastres naturales.

Utileria del escenario virtual. En este caso depende del entorno en

donde puedan interactuar este tipo de robots, por ejemplo:

1. Desastres naturales: Hace referencia a las enormes pérdidas
materiales y vidas humanas ocasionadas por eventos o
fendbmenos naturales como los terremotos, inundaciones, tsunamis,

deslizamientos de tierra, deforestacion, contaminacion ambiental y

25



otros por lo tanto puede realizar actividades riesgosas para el ser

humano y con mayor precision en caso de accidentes o desastres

naturales.

e Utileria para el escenario: Como puede ser variado de acuerdo
a la situacion, podemos encontrar principalmente edificaciones
derrumbadas, escombros, personas, arboles, vehiculos,

animales, fuego y para el caso de un tsunami, el mar.

2. Hogar: Se puede realizar actividades como compafiia para el ser
humano o vigilancia del hogar.
e Utileria para el escenario: Una casa, habitaciones, personas,

camas, muebles, plantas, sillas, aparatos electronicos.

3.4.3 Robot Movil

Estos robots se caracterizan por tener capacidad de desplazamiento por
medio de plataformas moviles que pueden ser por medio de llantas o
bandas. Estos pueden tener forma de coches y su movimiento sera

similar a uno tal y como se muestra en la figura 3.6.
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Figura 3.6. Robot movil utilizado por la NASA para exploracion de
Marte.

Utileria del escenario virtual. El entorno en el que puede realizar
funciones propias del robot son muchas, por su morfologia se puede
utilizar tanto en la ciencia como para uso personal, algunos ejemplos son

los siguientes:

1. Ciencia: Puede ser utilizado para exploracion de otros planetas,
recolectando muestras y proporcionando nueva informacién para la
ciencia.

e Utileria para el escenario: La exploracién varia de acuerdo al
planeta a investigar pero se puede encontrar rocas, montanas,
polvo o tierra, valles, desiertos.

Para realizar investigaciones de nuevas areas en el planeta Tierra.

e Utileria para el escenario: El entorno puede llevar arboles,

plantas, animales, piedras, agua, valles, montanas, desiertos.
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2. Entretenimiento: Se puede encontrar en exposiciones de robdtica 'y
en concursos de velocidad o seguidores de linea.

e Utileria para el escenario: Para ambos ejemplos se encuentra

personas, plataformas con disefios especificos para realizar una

competencia de carrera, sillas, computadoras, mesas.

3. Vigilancia: Se puede montar un CCTV en un robot movil que permita
observar no solo un area especifica sino que tenga capacidad de
desplazamiento a libre demanda por el operador.

e Utileria del escenario: camaras de video, edificios, patios, calles,
habitaciones, personas, arboles, plantas, mesas, sillas, aparatos
electrénicos como televisores y/o computadoras.

3.4.4 Robot Poliarticulado

Su capacidad de movimiento principalmente es por medio de brazos
robéticos los cuales su funcién es recolectar o mover objetos. Su

morfologia es similar a la de un brazo humano, ver figura 3.7.
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Figura 3.7. Robot poli articulado utilizado por empresas.

Utileria del escenario virtual. Por su morfologia se puede encontrar en

fabricas, hospitales y edificios, desempefiando tareas que requiera de

una fuerza superior al humano o de mayor precision. Un ejemplo es como

se muestra en la figura anterior, que es un brazo robdético utilizado por

empresas industriales para el armado de objetos.

Empresas industriales: Por su capacidad de fuerza se puede

utilizar para realizar trabajos pesados como es el armado de coches,

transportando objetos pesados de un lugar a otro.

Utileria para el escenario: En una ensambladora de autos se
requiere partes de autos a ensamblar, bandas para
desplazamiento de objetos, maquinaria para armado de
automoviles, personal, cajas, aparatos electrénicos como

computadoras, cables, la fabrica.
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2. Medicina: En algunas situaciones, se pueden requerir de brazos
robdticos para realizar operaciones a personas o animales con un
alto grado de precision.

e Utileria para el escenario: Hospital, quiréfano, personal médico,
computadoras, camilla, aparatos medicos, instrumento médico y

el paciente.

3.4.5 Robot Hibrido

Este robot se caracteriza por ser una combinacion de una o mas
morfologias de los robots anteriormente descritos tal y como se muestra

en la figura 3.8.

Figura 3.8. Robot hibrido utilizado para realizar diversas acciones.
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Se puede desplazar por medio de ruedas, bandas, piernas, puede tener
0 no brazos y su funcion puede ser muy variada ya que al tener una o
mas morfologias de otros robots, su funcion puede variar de acuerdo a

su armado.

Utileria del escenario virtual. Se puede encontrar en diferentes

ambientes:

1. Seguridad: En algunas situaciones, los robots maoviles son utilizados
para realizar actividades riesgosas tal como desactivar bombas o
abrir cajas que pueden contener un explosivo o un arma bioldgica.

e Utileria para el escenario: Edificios, calles, personas,
automoviles, arboles, plantas, montanas, valles, cajas, botes de
basura, paquetes que puedan contener artefactos explosivos,
bombas.

2. Empresas industriales: Se puede utlizar para realizar
empacamientos, moviendo objetos de un lugar a otro y/o armar los
mismos.

e Utileria del escenario: Fabrica, cajas, materia prima, maquinaria

de fabricas, herramientas, computadoras, sillas, personal.

3. Construcciones: Su funcion puede servir para mover bloques

pesados y transportar material.
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Utileria del escenario: Edificacion en construccion, obreros,
material de construccion como tabiques, cemento, varillas,

carretillas, palas, picos, tierra, agua, maquinaria pesada.
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CAPITULO IV

DESARROLLO E IMPLEMENTACION
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CAPITULO IV: DESARROLLO E IMPLEMENTACION

4.1 Introduccién

Para el disefio y construccion de escenarios es necesario conocer
perfectamente el habitat donde se desenvolvera, por tanto cada
escenario tendra objetos diferentes ya que el medio en el que se
encontrara cada robot tendra una tarea en especifico, por ejemplo como
ya se menciono anteriormente si tomamos un robot mévil que tiene como
objetivo realizar una exploracion en el planeta Marte, este tendra que
desplazarse a través de campo rocoso, los objetos de ese escenario
probablemente seran montafas, tierra y piedras, siendo éstos los que

van a estar interactuando principalmente con el robot.

Por otro lado, en este capitulo se describe detalladamente como se
construye un escenario y cuales son las herramientas de disefio méas

apropiadas para este fin.

4.2 Plataformas de disefo

Actualmente existen muchas plataformas de disefio en 3D para la
creacion de juegos, peliculas, virtualizacion de disefios para arquitectura

etc. Los mas utilizados son los siguientes:
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1. 3D Studio Max: Con su arquitectura modular basada en plugin?, es
uno de los programas de animacion 3D mas utilizado, especialmente
para la creacion de videojuegos, anuncios de television, en
arquitectura o en peliculas (Autodesk Inc., 2016). Ejemplo: Figura
4.1.

Caunshy Autodesk 3ds Max Design 2010 x64 E BSEE0] -ox
El_Toch Grap_ Ve Osee Modfrs Mmoo G Enn_Adere_ dercAcshen Gatnae  MASORL_te
ISNRE _—CREODEOD- - B S SN B - N HIC TS 35S

Camera03, frame O, RGBA Color 32 Bits/Channel (1:1) =1

Figura 4.1. Uso de 3D Studio Max para la creacion de escenarios.

2. Blender: Es un programa informatico multiplataforma, dedicado

especialmente al modelado, iluminacién, renderizado3, animacién y

2 Plugin: Programa que puede anexarse a otro para aumentar sus funcionalidades
(generalmente sin afectar otras funciones ni afectar la aplicacion principal). No se trata
de un parche ni de una actualizacion, es un médulo aparte que se incluye opcionalmente
en una aplicacién

8 Renderizado: Es un término usado en jerga informatica para referirse al proceso de
generar una imagen o video mediante el calculo de iluminacién (Gl, Graphics
llumination) partiendo de un modelo en 3D.
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creacion de graficos tridimensionales. (Blender, 2016) Ejemplo:
Figura 4.2.

Figura 4.2. Uso de Blender para modelar y animar gréficos.

Autodesk Maya: Es un programa informéatico dedicado al desarrollo
de gréficos 3D por ordenador, efectos especiales y animacién
(Autodesk Inc., 2016). Ejemplo: Figura 4.3.
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Figura 4.3. Uso de Autodesk Maya para la elaboracion de animaciones
y efectos especiales.

4. Unity 3D: Motor de videojuego* que permite crear juegos para
diversas plataformas y desarrollar contenidos interactivos en 2D y 3D
(Technologies, 2016). Ver figura 4.4.

4Un motor de videojuego es un término que hace referencia a una serie de rutinas de
programacion que permiten el disefio, la creacion y la representacion de un videojuego.
Del mismo modo existen motores de juegos que operan tanto en consolas de
videojuegos como en sistemas operativos. La funcionalidad basica de un motor es
proveer al videojuego de un motor de renderizado para los gréaficos 2D y 3D, motor fisico
0 detector de colisiones, sonidos, scripting, animacion, inteligencia artificial, redes,
streaming, administracion de memoria y un escenario grafico.

37



Figura 4.4. Disefio de escenas para videojuegos en Unity 3D.

En la tabla 4.1, se muestran las ventajas y desventajas de cada

plataforma.
Software Ventajas Desventajas
L i _ Solo es compatible con la
Renderizacion mas realista. )
plataforma de Windows.
3D Studio . _ El software tiene un
Modelado y animacion en 3D.
Max costo.
Capacidad de desarrollo de
videojuegos.
_ Interfaz compleja de
Software libre.
Blender entender.

Multiplataforma.
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Utiliza muy poco espacio en el

disco.

Se puede programar en
Python.

Posee un motor de Juegos
interno.
Es compatible con las
plataformas Mac OS y

Windows.
Autodesk Permite realizar animacion,
Maya efectos visuales, renderizaciéon
en 3D.

Permite personalizacion de

interfaz y herramientas.
Facil de usar.

Dos lenguajes para los scripts
(C# y JavaScript).
Unity 3D Arrastrar y soltar para

referenciar casi todo.
Asset Store.

Multiplataforma.

Motor de render con
caracteristicas

complejas.

Gestion de las versiones.

Espacio ocupado por los

proyectos.

Rendimiento.

Gestion de las versiones.

Politica de precios y
costes.

Invasion de juegos.

Tabla 4.1. Ventajas y desventajas de software dedicado a animacién en

3D.
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4.3 Construccién de escenarios con Unity 3D

El software que se utilizara para este desarrollo es Unity 3D, por ser un
motor de videojuego que permite crear juegos para diversas plataformas
y desarrollar contenidos interactivos en 2D y 3D, su interfaz es sencilla
de entender y permite descargar el software con un tipo de licencia

gratuita.

En la figura 4.5, se muestra cuél es su campo de aplicacion.

Qunity3

Create amazing games

elopment tool thal has been designed to

Unity 3 is a game
et you focus on crealing amazing games. If you've tried Unity
bofore, 560 w 5. 11 this Is your first time, take a
fook around or try Unity

LU G

7%
Editor » Publishing

Figura 4.5. Software Unity y sus campos de aplicacion.
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4.4 Caracteristicas de Unity 3D

Antes de comenzar se debe considerar lo siguiente. Las especificaciones

necesarias para trabajar con Unity son:

Para desarrollo

o OS: Windows 7 SP1+, 8, 10; Mac OS X 10.8+.

Windows XP y Vista no son compatibles; y las versiones de
servidor de Windows & OS X no se han probado.

o GPU: Capacidades de tarjeta de video con DX9 (modelo de
shader 2.0). Todo lo que se haya lanzado desde 2004
deberia funcionar.

El resto depende principalmente de la complejidad de sus

proyectos.
Para ejecutar juegos de Unity
Por lo general, el contenido desarrollado con Unity puede
ejecutarse bastante bien en todas partes. Qué tan bien se ejecuta
depende de la complejidad de su proyecto. Requisitos mas

detallados:

o OS: Windows XP SP2+, Mac OS X 10.8+, Ubuntu 12.04+,
SteamOS+
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o Tarjeta de video: capacidades DX9 (shader modelo 2.0);
por lo general, todo lo que se haya lanzado desde 2004
deberia funcionar.

o CPU: compatible con el conjunto de instrucciones SSE2.

o Web Player (obsoleto): Requiere un navegador que soporte

plugins, como IE, Safari y algunas versiones de Firefox

Es importante mencionar que tiene cuatro tipos de licencias como se

muestra en la figura 4.6, son las siguientes:

e Personal
e Plus
e Pro

e Enterprise (A medida)

Personal Enterprise

la medida de

Gratuito Ponte en contacto
o se necesita tarjeta de crédito por puesto/mes por puesto/mes con nosotros

Ponte en contacto con
Seleccionar plan Seleccionar plan nosotros

Figura 4.6. Tipos de licencia para Unity 3D.

En la tabla 4.2, se muestran las diferencias de cada tipo de licencia.
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Personal

Todas las prestaciones del motor

Todas las plataformas

Actualizaciones continuas

Sin regalias

Pantalla de inicio: Pantalla de
inicio MWU

Capacidad de ingresos: $100 mil

Unity Multiplayer: 20 usuarios

simultaneos

Unity Ads

Acceso a beta

Gestidn de puestos flexible

Informes de ejecucion

Software educativo para

certificacién de Unity

Kits de Assets

Soporte Premium

Acceso al codigo fuente

Todas las prestaciones del

motor

Todas las plataformas

Actualizaciones continuas

Sin regalias

Pantalla de inicio: Animacioén

personalizada o ninguna

Capacidad de ingresos: $200
mil

Unity Multiplayer: 50 usuarios

simultaneos

Unity Ads

Acceso a beta

Gestidn de puestos flexible
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Informes de ejecucién

Software educativo para

certificacion de Unity

Kits de Assets: 20% descuento

Soporte Premium

Acceso al cadigo fuente

Todas las prestaciones del

motor

Todas las plataformas

Actualizaciones continuas

Sin regalias

Pantalla de inicio: Animacién

personalizada o ninguna

Capacidad de ingresos:

llimitado

Unity Multiplayer: Multiplayer
personalizado

Unity Ads

Acceso a beta

Gestion de puestos flexible

Informes de ejecucion

Software educativo para
certificaciéon de Unity: Acceso

de 3 meses

Kits de Assets: 40% descuento

Soporte Premium

Acceso al cadigo fuente

Enterprise*

Todas las prestaciones del
motor

Todas las plataformas

Actualizaciones continuas

Sin regalias
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Pantalla de inicio: Animacion Capacidad de ingresos:

personalizada o ninguna llimitado
Unity Multiplayer: Multiplayer
_ Unity Ads
personalizado
Acceso a beta Gestion de puestos flexible

Software educativo para

Informes de ejecucion certificacion de Unity: Acceso
de 3 meses
Kits de Assets: 40% descuento Soporte Premium

Acceso al cadigo fuente

Tabla 3.2. Tipos de licencia para Unity 3D.

* Moldeable a las necesidades de la empresa (Technologies, 2016).

En este desarrollo se utilizara la licencia de tipo personal, ya que no se
requeriran del todo tipo de herramientas que se encuentran en las otras

licencias.

Para obtener la plataforma puede visitar su sitio web dando clic en el

siguiente vinculo o bien, buscarlo en su navegador web.

http://unity3d.com/es/unity
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http://unity3d.com/es/unity

Una vez dentro de la pagina, elegira la licencia que mas le convenga, ver
figura 4.7, se le pedira que cree una cuenta gratuita que es generada por
Unity para poder descargar el software de la pagina, comprar en la tienda
Asset Store, participar en la comunidad de Unity y para permitirte comprar
o suscribirte a los diferentes productos que ofrece el mismo, ver figura
4.8.

Qunify Servicios  Made with Unity ~ Conocer  Comunidad ObfenerUnity ~ AssetStore & Q

B

CREA JUEGOS, C CONTU
PUBLICO Y TRIUNFA

Puedes crear cualquier juego en 2D o 3D con Unity. Puedes hacerlo facilmente, puede ser altamente
optimizado y bello, y puedes desplegarlo con un solo clic a mas platafogmas que el nimero de los dedos de
tus manos y pies. Ademds, puedes usar los servicios integrados de/Unity para acelerar tu proceso de
desarrollo, optimizar tu juego, conectarte con un publico, y triunfar.

PERSONAL EMPRESA
GRATIS OBTENER UNITY

Figura 4.7. Eleccion de licencia en Unity.
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Descargan8iie Personal

iVamos a empezar! Descarga Unity yiempieza a crear hoy mismo.

4 Descargar instalador

6B o547 654K8

Figura 4.8. Descargando Unity Personal.

Una vez creada la cuenta y descargado el software, el programa nos
mostrara la siguiente ventana, figura 4.9, se ingresara la misma cuenta

que se creo al descargar el software.

Q Hello!

Sign
1 you don

nto your Unity Account
t, please creale one 10 access

1t have a Unity Accourt, pl ale of cess U

Email *

Remember me

Figura 4.9. Iniciando con Unity.
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4.5 Creacién de nuevo proyecto

Al ingresar se mostrara la siguiente ventana, ver figura 4.10, la cual sirve

para comenzar con un nuevo proyecto.

’!’QJ?’:T"] L (O

New Unity Project 3

C:\Users\Gaby Diego\Documents

3D 20

Figura 4.10. Pantalla principal de Unity.

Para crear un nuevo proyecto:

e Agregar un nombre de proyecto y la ruta en donde se guardara.
Por defecto el nombre de proyecto sera New Unity Project # y se

guardara en la carpeta de Documentos.
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e Seleccionar el tipo de proyecto, Unity puede trabajar con efecto

2D y 3D, en este proyecto se trabajara en 3D y es lo que se

seleccionara, ver figura 4.11.

Projects

New Unity Project 3

C:\Users\Gaby Diego\Documents

3D 2D

wi,\ GABRIE

Figura 4.11. Seleccionando el tipo de proyecto en el que se trabajara.

e Para tener el proyecto con toda la paqueteria del programa, se

agregaran todos los paquetes (Asset Package) ver figura 4.12.
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Asset packages

20

[¥ Cameras

[M Characters

[ CrossPlatforminput
(A Effects

[M Enwironmer

Figura 4.12. Seleccionando todos los paquetes del software Unity.

Una vez creado el nuevo proyecto, esta seré la ventana principal del
software. Ver Figura 4.13.
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......

& Project

| Create -]

¥ Favorites Assets
() Al Materials
(1 All Models
(©L Al Prefabs
(L Al Scripts

Figura 4.13. Pantalla principal del software Unity.

Para trabajar debe conocer las principales areas de trabajo:

Menu principal. Es aquel menu que se encuentra en la parte superior de
la ventana, contiene todas aquellas opciones de creacion, edicién,

objetos de juego y configuraciones, ver figura 4.14.

File Edit Assets GameObject Component Window Help

Figura 4.14. Menu principal del software Unity.

Barra de navegacién. Es aquella parte del programa donde estan las

opciones de visualizacion de la estacion de trabajo, ver figura 4.15.

51



Figura 4.15. Barra de navegacion del software Unity.

Area de trabajo. Es aquella parte del programa donde se visualizara
nuestro proyecto, ver figura 4.16.

[ =2 Center [ © Global Lay(

[ 1L

Assets

This folder is empty

Figura 4.16. Area de trabajo del software Unity.

4.6 Construccidon de un escenario

Para la construccion de un nuevo escenario, considérese lo siguiente:
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4.6.1 Terreno

Para crear un nuevo escenario se empezaré por crear el terreno que se

utilizar4, para ello se seleccionara del mena principal GameObject,

después desplazaremos el cursor en 3D Object y dara clic en Terrain, ver

figura 4.17.

@ iy prsora - TR U RSP W B e o

File Edit Assets | GameObject | Component Window Help

i project l

Creats ™

VﬁFavurite!
@lAH Materials

Create Empty
Create Empty Child
30 Object

2D Object

Light

Audio

u1

Particle System

Carnera
Center On Children

Make Parent
Clear Parent
Apply Changes To Prefab

Break Prefab Instance

Set as first sibling

Set as last sibling
Move To View

Align With View

Align View to Selected

Toggle Active State

Ctrl+Shift+N
Alt+Shift+N

v v v v v

Ctrl+=
Ctrl+-
Ctrl+Alt+F
Ctrl+Shift+F

Alt+Shift+A

Cube
Sphere
Capsule
Cylinder
Plane
Quad

Ragdell...

Terrain
Tree
Wind Zone

3D Text

This folder is

T All Models
@:(,AH Prefabs
@AH Scripts

Figura 4.17. Creando terreno para escenario.
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4.6.2 Caracteristicas del terreno

Unity tiene por defecto una resolucion de 2000 x 2000 pixeles, en este
proyecto se tendran un tamafo de 500 x 500 pixeles. Esto se puede
cambiar dando clic en Terrain que esta ubicado del lado izquierdo del

area de trabajo y del lado derecho se abrir4 una pestafia que se llama

Inspector dando detalles de ese objeto, ver figura 4.18.

File Edit Assets GameObject Compont

O | S| E ] [center
= Hierarchy 1

| Create '| (a=all

Main Camera
Directional Light
Terrain

[& | [Account -] [Layers -] [Layout |
(il o -=
¥~ Iranstorin [ Rl
Position X0 Y0 Z 0 ‘al
Rotation %[0 vo zo
Scale x[1 ¥ [L z[1
¥ M Terrain o,

Terrain Settings

Base Terrain

Draw )
Pixel Error O [5 |
Base Map Dist, — e [1000 |
Cast Shadows )
Material [ Built In Standard 4|
Reflection Probes [ Blend Probes |
Thickness 1

Tree & Detail Objects

Draw

Bake Light Probes Fe[¥]

Detail Distance ——p—
Collect Detail Patche[¥]

Detail Density ——) | 1

Tree Distance —— | 2000
Billboard Start . | 5 )
Fade Lenagth A — | 5

Max Mesh Tress (e [50
Wind Settings for Grass

Speed e, (0,5 |
Size ——— o5 |
Bending — e [ 0.5
Grass Tint ! |

S

Resolution

ol

Figura 4.18. Cambiando tamafio de terreno.

Para realizar modificaciones en su tamafo hay un icono con forma de

engrane, se seleccionara y se abriran una serie de detalles del mapa, en



la parte inferior, se encuentra un apartado llamado Resolution, para
modificar su tamafio solo se cambiarad donde se menciona Terrain Width

y Terrain Length (largo y ancho del terreno). Ver figura 4.19.

L] Inspector
L —

Draw 1 ,‘—‘
Bake Light Probes Fc[a]
Detail Distance ——
Collect Detail Patche[»]
\ccount Detai Denatty | ) T
Tree Distance —— ) | 2000
[i] Inspector Billboard Start (e [5.0
X Fade Length { r— | S
¥ Terrain | [ Static + % Max Mesh Trees O 50
STTEEE—— ST TEE—— Wind Settings for Grass
Tag | Untagged & | Layer | Default $ — o E
1 ——| O,
¥ .~ Transform o, :::dmg — o
Position X 0 'Y -05 |Z0 | Grass Tint ——
. eeRasalution
Rotation it | 0 | i |':I:I | £ |U | Terrain Width 500
sl:ﬂlﬂ xll |Y|1 Zl1 Terrain Length 500
Terrain Height 75
. - [|
'UETcrriln .-TI ﬁ' Detail Resolution 1024
[ “.I._ | é | é | j | QP | E - - Detail Resolution Per 8
Control Texture Res) 512
Base Texture Resolu 1024
Terrﬂin Sﬂﬁings ‘ FPlease note that modifying the
& resolution of the heightmap, detail map
and control texture will clear their
contents, respectively,

Heightmap
Base Terrain [Import Raw... |[ Export Raw... |

Figura 4.19. Modificando la resolucién del escenario.

Una vez creado el terreno, es asi como se visualizara en nuestra area

de trabajo, ver figura 4.20.
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1) Unity Personal (64bit) - Untitied - New Unit

Fi Assets GameObject Component

Terrain

1 Project
JiGraates]
v Favorites
©L All Materials

ssets
(LAl Models o
(L All Prefabs
(©LAll Scripts

Figura 4.20. Vista del terreno.

4.6.3 Textura del terreno

Para que el terreno empiece a tener mayor realismo, se le va afiadir una
textura.

Una textura en Unity son los elementos que brindaran color o detalle a
un objeto, la plataforma cuenta con algunas texturas bdsicas, por

ejemplo, pasto, tierra, arena, agua, madera, etc.

En este terreno se agregara una textura de tipo pasto con tierra; se logra

de la siguiente manera:
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damos clic.

llamado Textures.

Add texture, tal y como se muestra en la figura 4.21.

@ [Account - ] [Layers - ] [Layout - ]
| ®@ Inspector =
g ™ Terrain o Static -
Tag | Untagged 4 | Layer | Default 3|
¥ .~ Transform 3,
Position ®0 Y0 Z0
Rotation x|0 Y0 Z0
Scale X1 Y1 Z[1
¥ g M Terrain Q) .
(o ok (o O & [T %)
Paint Texture
Select a texture below, then click to paint
Brushes
. SN e
Heo®: 9@ -
gl , ‘s }?&: a
gl L LR EEete

Textures

| No terrain textures define

Figura 4.21. Afadiendo textura al

Add Texture...
Settings Edit Testure...
Brush Size Remove Texture
Opacity T T
Target Strength ) (1

terreno.

Seleccionamos Terrain y en Inspector hay un botén con un pincel,

Se mostrara un recuadro llamado Brushes y enseguida uno

Daré clic en Add Textures, se mostrara un pequefio recuadro que

dice Add Texture, Edit Texture y Remove Texture, seleccionara
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e Enseguida se mostrara una ventana pequefa del lado izquierdo
con el nombre de Add Terrain Texture, se seleccionara el boton

Select del primer recuadro, ver figura 4.22.

Add Terrain Texture @

Albedo (RGB]
Smoothness (A) MNormal

‘ & Assign atiling texture

Size Offset
% |15 |[o |
.15 G |

Figura 4.22. Seleccién de textura.

e Se abrird otra ventana (Select Texture2D) en donde se mostraran
diversas texturas a seleccionar, se elegir4 una con doble clic, ver
figura 4.23.
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| Select Texture2D

@
Assets

—_— e —— —_—
CliffAl..  CliffHe.. CliffNo.. Clippe.. Clippe.. color.. Conife.. Conife..

LR
(’rv ir iy

Conife.. Conife.. Conife.. Conife.. Conife.. Conife.. Conife.. Contr..
o

k3 £ TR
= —-R R Of &
q Falloff  Flare.. FlareS.. Flashl.. Flashl. Glass..

Grass.. Grass.. WSCEECES Grass... grays... Grid GridE... HexS..

OROE g

Light.. LightS.. LightS.. Motio..
1\

MNeutra... MNoise

Moise.. MNoise.. Palm.. Palm...

Palm..  Palm.. Palme..

k- B |
GrassHillAlbedo
Texture 2D
512x512 RGB Compressed DXT1
170.7 KB
Assets/Standard Assets/Environment/TerrainAssets/SurfaceTextures/Grass|

Figura 4.23. Anadiendo textura al terreno.

¢ Una vez seleccionada la textura se mostrara la ventana anterior
con la textura que se eligié previamente y se dara clic en el boton
Add, ver figura 4.24.
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Figura 4.24. Afadiendo textura al terreno.

Asi es como lucird el terreno una vez colocada la textura

seleccionada, ver figura 4.25.

Figura 4.25. Vista del terreno con textura agregada.
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4.6.4 Relieve del terreno

Para poder integrar relieve al terreno se utilizara un heightmap que
también es conocido como mapa de altura. Su funcion principal es para
crear elevaciones o profundidad en el terreno, por ejemplo: crear valles,

montafas, rios, lagos, etc.

4.6.4.1 Creacion de Heightmap

Se caracterizan por ser imagenes a escala de blancos y negros en donde
el color negro sera la profundidad del mapa y los tonos mas blancos,

seran las elevaciones que tendra (Wikimedia Foundation Inc., 2015).

Los mapas se pueden descargar directamente de internet o bien se
pueden crear. Un ejemplo de heightmap de internet es como el de la
figura 4.26.
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Figura 4.26. Disefio de heightmap descargado de internet.

Para realizarlos, se debe conocer el disefio que tendra el mapa, esto son
los rios, lagos, montanas, valles etc., que se deseen colocar. También,
se utilizara un editor de imagen que tenga la opcién de guardado con la
extension .RAW o bien tener un programa que pueda convertir la imagen
con formato .JPG o .PNG a .RAW.

Editores de imagenes (Opcional):

e Photoshop
e Corel Draw

e Paint.net
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Conversores de imagenes (Opcional):

¢ XnConvert

Nota: para realizar el proceso de conversion revise Apéndice A.

Continuando con el ejemplo, se utilizara el editor de imagen Photoshop
para crear un heightmap.

Procedimiento en Photoshop:

1. Se creara un nuevo documento y se le colocaran las siguientes
medidas, estas medidas son necesarias para establecer el disefio

de la imagen, ver figura 4.27.

Altura

v

Anchura

Figura 4.27. Ejemplo de anchura y altura.
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e Anchura: 512 pixeles

e Altura: 512 pixeles

e Resolucion: 72 pixeles/pulgada

e Modo de color: Escala de grises a 8 bits

e Contenido de fondo: blanco

Ver figura 4.28 para ejemplificar la anchura y altura del terreno.

Nuevo

=

2 Avanzado

Nombre:

Predefinir: A medida

Anchura:
Altura:
Resolucidn:
Modo de color:

Contenido de fondo:

Perfil de calor:

Proporcion de pixeles:

512 Pixeles
312 Pixeles
72 Pixeles/pulgada

Escala de grises = 8 hits

Blanco

Dat Gain 15%

Pixeles cuadrados

[ oK J

[ Cancelar ]

[ Guardar ajuste preestablecido... |

Tamafio de imagen:
256.0 KB

Figura 4.28. Medidas del documento para heightmap en Photoshop.

2. Dibujar en Photoshop el disefio que desee tener para su terreno o

bien puede considerar el siguiente dibujo, ver figura 4.29.
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e En el dibujo se observa que el color negro profundiza el
relieve, en este caso se dibuja un rio.

e El blanco es para generar la altura del terreno por ejemplo
una montafia.

e El gris muestra la planicie que en esencia es lo que permite
distinguir el suelo con la altura de la montafa.

e Los colores degradados que pasan de la tonalidad de gris
claro a negro, forma diversos desniveles de altura en

nuestro caso se esta disefiando un lago o un océano.

Profundidad para un
océano o lago.

Profundidad para
un rio.

Altura para una
montafa. Altura del terreno.

A

Figura 4.29. Disefo de heightmap en Photoshop.

3. Una vez creado el mapa (dibujo), se guarda con la extension

.RAW, esto se hace de la siguiente manera, ver figura 4.30.
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PS  Archivo | Edicién

M
()

o,
X,
,
A(
?.
./A
1
:7
&,
o,
.
g,
T,
5,
=,
¥,
.
(=11
T
&=

Dar clic en Archivo, seleccionar Guardar como.

Nuevo.. Ctrl+N
Abrir... Ctrl+0
Buscar en Bridge... Alt+Ctrl+O
Buscar en Mini Bridge...

Abrir como... Alt+Maytis+Ctrl+0
Abrir como objeto inteligente...

Abrir recientes

Cerrar CtrlsW
Cerrar todo Alt+Ctrl+W
Cerrar e ir 2 Bridge... Maytis+Ctrl+W
Guardar Ctrl+S
Guardar como... Maytis+Ctrl+S
Registrar..

GuardarparaWeb...  Alt+Mayis+Ctrl+S
Volver F12

Colocar...

Importar
Exportar

Automatizar
Secuencias de comandos

Informacién de archivo... Alt+Ctrl+1

Imprimir... Ctrl+P
Imprimir una copia Alt+Mayts+Ctrl+P

Salir ctrlQ

Doc: 256.0 KB/256.0 KB

Imagen Capa Texto Seleccion Filtro 3D Vista Ventana Ayuda

. iz Enderezr Ver: [Regladelostercios & ¥ ¥/ Eliminar pixeles recortados

Figura 4.30. Guardando heightmap en Photoshop.

En la siguiente ventana se da clic en formato y se

seleccionara de la lista la extensiéon .RAW y después se

dara clic en Guardar, ver figura 4.31.
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Guardar en

Heightmaps -

I
e
Sitios recientes

Escritorio

Photoshop (".PSD:".PDD)

Formato de documento grande {*.PSE)

BMP {"BMP;".RLE.DIB}

CompuServe GIF (" GIF)

Dicom {*.DCM;” DC3;".DIC)

Photashop EPS ("EPS)

Photoshop DCS 1.0 (" EPS)

e Photoshop DCS 2.0 (".EPS)

— Estéreo JPEG (*.JPS)

Formato de varias imdgenes (".MPO)

Formato IFF (*IFF.* TDI)

JPEG ("JPG:"JPEG:".JPE)

JPEG 2000 (" JPF:" JPX;™JP2;" J2C;" J2K;* JPC)

PCX{".PCX)

Phatoshop PDF (*.PDF:".PDF)

Pocar (" PXR)

PNG (*.PNG:*.PNS)

(*.PBM.* PGM.* PPM.* PNM.* PFM.* PAM
_RA\

Bibliotecas

1Ay
[

Equipo

Portable Bit Map

Scitex CT (“5CT)
Targa ("TGA" VDA"ICB."VST)

Nombre: - 1o - TIF~ TR
Fomato: (Photeshop -°SD;-PDD) 7] [ Cancelr |

Opciones de guardado

Guardar: [7] como copia Notas
Canales alfa Tintas planas
Capas
Color: Usar gjuste de prueba: Espacio de trabajo CMYK
[T Perfil ICC: Dot Gain 15%
Miniatura Usar extensidn en mindsculas

Figura 4.31. Guardando imagen con extension .RAW.

escenario en Unity.

e Dar clic en el engrane.

RAW, se dara clic, ver figura 4.32.

4. Yacon laimagen en formato .RAW se insertara (importara) al

En Resolution se encuentra un boton llamado Import
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0 O

1= 1 =
N [B]&
B

Figura 4.32. Importando heightmap a Unity.

Posteriormente se genera la siguiente ventana, se busca la
ruta donde se encuentra el archivo con extension .RAW. para

importarlo a nuestro proyecto original, ver figura 4.33.

Buscar Heightmaps

)
=~ 0 @

Nombre: EyClovhy v [aw -

Figura 4.33. Importando el archivo .RAW.

68



e Después de agregar el archivo (importar), se muestra la
siguiente ventana en donde deben especificarse el tamafio de
la imagen, estos valores ya fueron establecidos como
condicion inicial en la seccion donde se creo el heightmap, ver
figura 4.34.

import gy IR ]

Raw files must use a single channel and be either 8
or 16 bit.

=g e L )
Width 512
Height

Flip Vertically =
Terrain Size
% [500 MES| Z 500

Figura 4.34. Importando el archivo .RAW II.

Nota: En caso de que el dibujo no se vea con la resolucion adecuada es
posible cambiar las mediciones de anchura, longitud y altura en Terrain
Height, Terrain Length y Terrain Width, ver figura 4.35.
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—

Bending e
Grass Tint —
Resolution

Terrain Width 500

= P gk Y

Terrain Height [35

L= &l o Lo 4o

Detail Resolution 1024
Detail Resolution Per 8
Control Texture Resi 512
Base Texture Resolu 1024

Please note that madifying the

& resolution of the heightmap, detail map
and cantral texture will clear their
contents, respectively.

Heightmap
[ Import Raw... ][ Export Raw... ]
v g M Terrain Collider G =
Material

4]
Terrain Data ©

Figura 4.35. Modificando la altura del terreno.

¢ Finalmente la figura diseflada se muestra de la siguiente

manera en el terreno, ver figura 4.36.

onent MobileInput  Window Help

ter | © Global

Figura 4.36. Visualizacién del terreno con el heightmap importado.
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Para hacer modificaciones en el escenario en caso de que no haya
quedado correctamente, se pueden usar estas herramientas que se
encuentran en el Inspector al seleccionar el objeto Terrain, ver figura
4.37.

N AR

Figura 4.37. Botones que sirven para modificar las elevaciones del
terreno.

e El botdn con una montafia y la flecha apuntando arriba, sirve para
alzar el mapa en un area especifica.

e El segundo boton es para hundir el mapa.

e El tercer botdn es para darle mas suavidad a las elevaciones que

Se crearon.

Considerando el heightmap y continuando con el ejemplo, por la
existencia de un rio y un lago se necesita agua. Para agregar agua, que

es otra textura se realiza de la siguiente manera:
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4.6.5 Creacion de océanos, lagos y rios

Para agregar agua al terreno:

e Dentro de las texturas se encuentra el agua, para agregarla se

busca como “Water” en el buscador de Unity, ver figura 4.38.

(Twater D | 4% ]

Selected folder Asset Store: 706 / 999+

1k

——

Water Water Water (Basi.. Water (Pro.. Waterd F)(Nnmm F¥XWater4S.. FXWaterBas.. FXWaterPro ParticleWat.. Water

.J. | —
‘H‘
WaterBa WaterBa

a WaterdAdv. Water4Exa. WasterdSimp. Water4Simp n:n
o o H
# g9
——

Figura 4.38. Buscando "agua" dentro del programa.

Al

e Seleccionamos una de las texturas que aparecen, ver figura 4.39.

(Twater D |alw *|
a Selected falder Asset Store: 706 / 999+
—
| [ e —__ T2
Water Water Water (Basi.. Water (Pro.. Waterd FxWaterdA.. FxXWaterdS.. FxXWaterBas.. FXWaterPro ParticleWat. Water

.J.
ﬂ‘
Waterd Adv. WaterdAdv. WaterdExa WaterdSimp_. WaterdSimp N aterBa WaterBa asi WaterBa

VH-EEEEE— @_,

Figura 4.39. Seleccionando el agua que se va a insertar en el terreno.

[
v
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e Agregamos la textura arrastrandolo hacia el terreno, ver figura
4.40.

ripts 4| search: @)  Sclected folder  Asset Store: 717/ 999+

FXWaterBasic
FXWaterPro

|F|¢t€dAl!Gh £ particlaWatar@nray

Figura 4.40. Afhadiendo el agua al terreno.

e Para expandir el agua y que abarque el area deseada, se
seleccionara el siguiente boton que se encuentra en la barra de

navegacion, ver figura 4.41.

“= Hierarchy L
| Create T| oAl b
Main Camera

Directional Light
WaterdAdvanced

Terrain

Figura 4.41. Boton para modificar el tamafio del agua en el terreno.

73



e Se da clic sostenido en la parte central de las flechas del plano
que se muestra sobre el agua y al deslizarlo, el agua se hara mas

grande o mas pequefio, ver figura 4.42.

Figura 4.42. Modificando el tamafio del agua en el terreno.

e Para que el agua quede a ras de suelo o a la altura deseada, con
el boton de desplazamiento movera el agua arriba o abajo,
derecha o izquierda, segun sea el caso. Una vez terminado, el

agua se muestra como en la siguiente figura, ver figura 4.43.
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bit) - Proyecto Escenario Lunity - New Unity Project 3 - PC, Mac & Linux
GameObject Component MobileInput Window Help

M <+ E =]

Terrain ¥ .~ Transform
Position
Rotation
Scale

v [e) Mwater Bas/
Seript
Shared Material

Water Quality
Edge Blend

v e/ Mspecular L
Script
Specular Light

[ MPlanar Ref
Seript
Reflection Mask

@ Project Reflect Skybox
T water Clear (Eo]or
£ Eftects & Search: @EFE _cclected folder  Asset Store: 706/ 993+ Reflection Sample
> Effec Clip Plane Offset
'?é';:: Water  Water (Basi. Water (Pro.. aters qum 4. qumms,
Vi Terr, Script
&iBi
&s {—
vEw
Y@ W warerfallh WoraraAdu  WaterdAdu  WaterdFus  WaterdSimn  WatardSimn  Wareriace  Wateracic  WaterRaci  Watarhaci

Figura 4.43. Seleccion de textura tipo agua.

4.6.6 Creacion de vegetacion del terreno

Para agregar plantas, arboles, pasto, etc., al terreno:

e En el menu principal, se selecciona GameObiject, después 3D
Object y posterior Tree, ver figura 4.44.
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€ Unity Personal (64bit) - Untitled -

File Edit Assets [GameObject| Component Window Help

EE3E Ty Ctrl+ShiftN
= Hirarehy Create Empty Child AltShift=N
3D Object » Cube
2D Object » Sphere
Light B Capsule
Audio » Cylinder
ur v Plane
Particle System Quad
Sz Ragdoll...
Center On Children
Terr
Make Parent Tree
Clear Parent Wind Zone
Apply Changes To Prefab P
Break Prefab Instance
Set as Ctrle=
Setas Ctrle-
e MoveToVi Ctrl+ Alt+F
& Project
e Align With View CtrleShift-F
All seripts Align View to Selected folder  Asset Store: 717/ 999+
G Assats Toggle Active State Alt+Shift+A
> 8 _CompletedAssets A
»55 Audio © Particlewaterspray

Figura 4.44. Agregando arboles al terreno.

En el terreno solo se mostrard una especie de tronco en una de

sus esquinas, esto no colocard arboles pero lo que sucede al

colocar esto, es que todas las plantas que se coloquen después,

tengan crecimiento y se vean afectadas por el tiempo como si

fuesen una planta o un arbol en tiempo real, ver figura 4.45.
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ot | @ Global

cene

Figura 4.45. Forma del arbol afiadido en el terreno.

Para afadir los arboles, seleccionamos del lado izquierdo el objeto
Terrain y en el Inspector seleccionaremos el botén con un arbol,

posterior el boton Edit Trees y finalmente Add Tree, ver figura 4.46.
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™ [Terrain | Mstatic ~ M [Terrain | Mstatic -

Tag |Untagged  #|Layer [Defaulkk 3] Tag|Unzgged ¢ Layer [Defaul  :]

Add Tree
—

Remove Tree

LTI Omoon&an

Figura 4.46. Agregando arboles al escenario.

Se mostraré la siguiente ventana y en ella se da clic en el circulo
que se encuentra en la parte posterior seguido de Tree Prefab, ver
figura 4.47.
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Tree Prefab #None (GameObject) | @
Bend Factor 1}

o Please assign a tree

Figura 4.47. Agregando arboles al escenario .

e Se seleccionard un arbol de la lista con doble clic, se agregaréa en
la ventana anteriormente mostrada y para finalizar se da clic en
Add, ver figura 4.48.

Select GameObject =]

R T T
E

BlobShadowPro..  BlockPratatype BI ckPrototype.. Bro dl{[)k Broadleaf_Mobi

BushSLawPaly BushéLawPoly

. ENEEE .

Mene

A

Figura 4.48. Seleccionando arbol como textura para escenario.
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e En el Inspector se mostrara el arbol que se selecciond, en el
terreno se notara un circulo azul donde se posiciones el cursor del
mouse, esa area es la que colocara el arbol seleccionado en el

mapa al hacer clic, ver figura 4.49.

/et Lomponent wingow  reip

™ [Terrain N
Tag | Untagged 4| Layer | Default
¥ .~ Transform

Position xo Y0
Rotation Xjo__Jyo ]
Scale o
¥ up M Terrain

(a2 [ad[a] 7 [

Place Trees

Hold down shift to erase trees,
Hold down ctrl to erase the selected tree typ

Trees

k]

Mass Place Trees # Edit Trees...

Settings

Brush Size e}
| Tree Density ——
| Tree Height Random? @ ~——

Asset Store: 717 / 999+

s Selected folder

[S| FxwaterBasic
Q FXWaterPro

Figura 4.49. Agregando arboles al terreno.

e EIl tamafio del area de arboles a colocar puede modificar su
tamafio, esto se hace desplazando el punto sobre la linea de
Brush Size, La cantidad de arboles a colocar en Tree Density y la

altura de los mismos en Tree Height, ver figura 4.50.
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Vg ¥ Terrain ) 7,
FIrIrira - EiK)

Place Trees

Hald down shift to erase traes.
Hald down ctrl to erase the sslacted tree type.

Trees

| Mass Place Trees | | # Edit Trees... || Refresh |
Settings

Brush Size —C— 10 |
Tree Density —— —
Tree Height Random? [W] e m—

Lock Width to Height[s]
Tree Width Random? [+ =

Random Tree Rotatic]

¥ ¢ ¥ Terrain Collider o,
Material 'Nane (Physic Materiall | @

Figura 4.50. Modificando la cantidad y tamafio de brocha para agregar

arboles al terreno.

e Una vez colocado los arboles en el escenario, se mostrara como

la figura 4.51:
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neObject Component Mobile Input _ Window Help

Figura 4.51. Vista del escenario con arboles en el terreno.

Para agregar pasto y/o arbustos:

e Seleccionando el objeto Terrain, en el Inspector podemos
encontrar el siguiente botdn, cuya funcion es agregar la textura de

pasto y arbustos, segln sea el caso, ver figura 4.52.

..H.|J. |T|J. |£L
(a2 | od 2k | | W T 3%
ietails

Figura 4.52. Boton que agregara la textura de pasto al escenario.
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Se mostrara un recuadro en la parte inferior, Details y Brushes, en
el primero se muestran dos botones, Edit Details y Refresh, dara
clic en Edit Details y enseguida en Add Grass Texture, ver figura
4.53.

Account - Layers & Layout &

© Inspector
H|Terrain | [ sStatic « |
Tag | Untagged 4| Layer | Default §
¥ .~ Transform o,
Position ®|o Y0 Z\0
Rotation x| Y0 Z0

Scale H1 1 Z1
Y‘“" M Terrain ‘
[t [ad[a [ o JEH %]

Paint Details

Haold down shift to erase,
Hald dewn ctrl to erase the selected detail type.

Brushes

Heoe@ +vw® -1y
L' L R - Lpx

(e

rond01Albed

Add Grass Texture
EELL R Add Detail Mesh
Brush Size —_— Edit
Opacity o p— o
Target Strength = — EmMave
¥ ¢ Terrain collider @ #
Material 'None (Physic Material) o

Figura 4.53. Agregando la textura pasto al escenario.

Se mostrara la siguiente ventana, ver figura 4.54, se seleccionara

el circulo que esta enseguida de Detail Texture.
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Add Grass Texture

Detail Texture None (Texture 2D)

P

12

Min Width 1
Max Width 2
Min Height 1
Max Height 2
Noise Spread 0.1
Healthy Color I
Dry Color |
Billboard i

o Please assign a detail texture

Add

Figura 4.54. Asignando detalle de textura.

En la siguiente ventana, se puede buscar la textura de pasto

bajando con el mouse o bien escribir “grass” para que solo se

muestren esas texturas y se seleccionara una de ellas, ver figura

4.55.
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L Select Texture2D

Grass (Liwn) Grass (Meadow.. Grass (Meadow...

d01A.. a d02A.. HillAlbed kyAlb...

Grass (Muddy)

W Grass
¢ Texture 2D
| 256x256 RGBA Compressed DXTS
5.4 KB

Assets/Terrain Assets/Grass/Grass.psd

(B¥]
(2 grass
Ldssets Scens |
None Cliff (Grassy) DirtGrass Grass (Hill)

Grass&Rock

Figura 4.55. Seleccion de la textura pasto.

Una vez seleccionada la textura se mostrara la siguiente, se dara

clic en Add, ver figura 4.56.
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Add Grass Texture

Detail Texture
Min Width
Max Width
Min Height
Max Height
Noise Spread
Healthy Color
Dry Color
Billboard

[ Grass | @
1

2

1

2

0.1

! ] 2
! 1 2
)

Add

Figura 4.56. Agregando la textura de pasto al escenario.

Se afiadira la textura que se selecciond, el cursor cambiard a un

circulo azul que indica el tamafio del &rea en la que se colocara el

pasto. Esto se puede modificar al igual como los arboles que ya

se explicé anteriormente. Una vez colocado el

visualizara de la siguiente manera, ver figura 4.57.

pasto, se
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tacion.unity - New ity Project 1 - PC, Mac & Linux Standalone <DX11> |11\ T e
>nen elp

rain

(ot [ad [a2 | 7] 0 G %]

LEEXX BT R
ImiTYLET

| Details

(e

| Assets » skySx » sky5X_skyboxes
|

rond01Albed  Bushe

Settings

skySX1 skySx2 skySX3 skySx4 skySX5.

Opacity. O [0.03__ |
ngth = [0,0625

Figura 4.57. Vista del pasto en el escenario.

De igual manera, se puede agregar otro tipo de pasto, hierbas y arbustos,
eso dependeré del tipo de escenario que se realice.

4.6.7 Creacion del cielo del terreno

Para agregar nubes o un cielo mas real, Unity 3D proporciona un
paquete llamado Skybox que contiene cinco tipos de cielo. Este sera a
eleccién dependiendo el disefio del escenario, en el ejemplo se manejara
un cielo azul.

e En el buscador de Unity, se escribira Skybox y dependiendo de la

version que se tenga, podran aparecer directamente los tipos de
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Skybox o bien una carpeta los contiene, en caso de ser la carpeta,
se abrira, ver figura 4.58.

Q) Unity Personal (64bit) - escenario_presentacion.unity - New Unity Project 1 - PC, Mac & Linux Standalone <DX11>
File Edit Assets GameObject Component Mobilelnput Window Help

si

Directional light
¥ FPSController
Main Camera
» Waterd4Advanced
Tree
Terrain
Waterd i amera

1 Project
| Create 7| Q skybox
(OLAll Models 4| search: 'sky5X_skyboxes'  Asset Store 1794 / 999+

(©L All Prefabs
(©) All Scripts _—

Vi Assets
» & Editor
» G meadow_assets skySX_sky..
Vi skysx
(& custom_LensFlare

Figura 4.58. Diferentes tipos de Skybox en Unity.

Al encontrar los Skybox proporcionados por Unity, se dara clic en
uno de ellos y se arrastrara al escenario para agregarlo. Ver
figuras 4.59 y 4.60.
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Q) Unity Personal (64bit) - escenario, ion.unity - New Unity Project 1 - PC, Mac & Linux Standalone <DX11> e N X
File Edit Assets GameObject Component Mobilelnput Window Help

Directional light

» FPSController
Main Camera

¥ WaterdAdvanced

Tree

Terrain

@ Project

kySX » sky5X_¢

(©) All Prefabs
(©) All Scripts

Vi Assets
>

skySX1 sky5x2 skySX3. skySX4. skySXS.

custom_LensFlare

(& skySX_light_settings.

€ Unity Personal (64bit) - escenario_presentacion.unity - New Unity Project 1 - PC, Mac & Linux Standalone <DX11>. i
File Edit Assets GameObject Component Mobilelnput Window Help

| S [ 1) [eurivot [ @lobal]

= Hierarchy W -=| # Scene
| Create *| G2 ) ||| shaded

Directional light
¥ FPSController
Main Camera
» WaterdAdvanced
Tree
Terrain

Waterd i amera

@ Project
| create -/

(CLAll Models |4 Assets » skySX » sky5X_skyboxes
Vi Assets

@AII Prefabs
& Editor

@AII Scripts
» & meadow_assets sky5x2 sky5x3
i skysx
(& custom_LensFlare

skySx4 skySX5

Figura 4.60. Resultado de agregar el Skybox al escenario.
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4.6.8 Afladiendo personaje al terreno

Para visualizar el funcionamiento del escenario se requiere de agregar
el robot o bien un personaje en primera persona. Como en este caso aun
no se tiene el robot, se agregard un personaje en primera persona,
brindando movilidad al escenario por medio del teclado y el mouse. Esto

se hace de la siguiente manera:

e En el buscador, se escribira “Character”, se mostraran diversas

carpetas y objetos, se seleccionard la que tenga el nombre

“FirstPersonCharacter”, ver figura 4.61.

= Hierarchy |
¥ FPSController
Directional light
» Water4Advanced
Main Camera
Tree
Terrain
WaterdAdvancedReflectionScene|

@ project
| create -|
¥ GlassRefraction  S%a X Asset Store
Vi ImageEffects
& Scripts
» G Shaders aracter
& Textures & ThirdPersonCharacter

» & LightCookies 4 2dCharacterAnimator
»ES linhtFlares 2l A1CharactarCantral

Figura 4.61. Seleccion de la carpeta de personaje en primera persona.

¢ Dentro de esa carpeta se encuentran mas objetos, se seleccionara
la carpeta con el nombre de Prefabs, ver figura 4.62.
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v

Assets » Standard Assets » Characters » FirstPersonCharacter |

= FirstPersonCharacterGuidelines

Figura 4.62. Seleccion de carpeta de personajes prefabricados.

e Se seleccionara el objeto con el nombre FPSControler® y se
arrastrara con el mouse al escenario. Se mostrara un objeto que

en este caso, es el personaje en primera persona, ver figura 4.63.

5 Losvideojuegos de disparos en primera persona, también conocidos
como FPS (siglas en inglés de First-Person Shooter), son un género de videojuegos y
subgénero de los videojuegos de disparos en los que el jugador observa el mundo
desde la perspectiva del personaje protagonista.
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4 Assets » Standard Assets » Characters » FirstPersonCharacter » Prefabs

¥ FPSController
¥ i RigidBodyFPSController

Figura 4.63. Afiadiendo personaje en primera persona.

Para no tener problema con el personaje y evitar que caiga al
vacio, se debe alzar para que quede a ras de suelo en el terreno;
se selecciona el personaje en el Hierachy y con el boton de
desplazamiento, se acomodara a la altura requerida. Ver figura

4.64.
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Tree

Terrain

| Create - | (G character O (48[
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Figura 4.64. Ajustando altura del personaje en el escenario.

4.6.9 Ejecucion del escenario

En el panel de navegacion se encuentran tres botones, estos sirven para

ejecutar el escenario, el primero es para dar Play al escenario, el segundo

para Pausar y el tercero para cambiar de escena, este ultimo es usado

para aquellas personas que desean crear un videojuego con mas de una

escena, en este caso, solo se daré clic en Play, nétese que los botones

pasaran de negro a color azul para indicar que esta en ejecucién, ver

figura 4.65.
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t Mobilelnput Window Help

Figura 4.65. Ejecucion del escenario.

La movilidad del personaje se realizara por medio del teclado y el ratén,

tal y como se muestra en la figura 4.66.
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Control del escenario

Avanzar T

Retroceder
lzquierda 0
.
Derecha
Salto Barra espaciadora

Vista o camara Mouse o raton

Figura 4.66. Control del escenario por medio del teclado.

Para detener la ejecucién, se pulsaréa la tecla Esc, mostrara el cursor y
se dara clic en Play pero esta vez para detener la ejecucién del escenario.
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4.6.10 Compilacioén del proyecto

Para poder exportar el escenario al software educativo, se requiere
compilar el proyecto, al hacer esto, generara un archivo de tipo .EXE y

este sera importado en el software educativo.

En la barra de tareas, se da clic en File y luego en Build & Run, ver figura
4.67.

€ Unity Personal (64bit) - Esce ur o - :
Edit Assets GameObject Component Mobilelnput Window H
New Scene Ctrl+N 5 G ]
Open Scene Ctrl+0 |

Save Scene Ctrl+S
Save Scene as... Ctrl+Shift+S

New Project...
Open Project...
Save Project

SN Build Settings... Ctrl+Shift+B
\ g
Bui®& Run Ctrl+B

Exit

Figura 4.67. Instrucciones para llevar a cabo la compilacion del
proyecto.
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En la siguiente ventana se seleccionara PC, Mac & Linux Standalone,

Target Platform se seleccionara el tipo de sistema operativo seguin sea

la maquinay el tipo de arquitectura, al finalizar se dara clic en Buil & Run.

Esta operacion puede tardar varios minutos, ver figura 4.68.

| Switch Platform |[ Player Settings...

e = = 222 . =
Scenes In Build
M _completedassets/Scenes/Level 01 5.x 0
Add Open Scenes
Platform
A
@ Web Player é_‘ PC, Mac & Linux Standalone
-vfe PC, Mac & Linux Standalone 1 Target Platform
: Architecture
a oS Development Build O
Autoconnect Profiler -
@y os Script Debugaing (|
ﬂ Android
ﬁ Tizen
@ Xbox 360
E

Learn about Unity Cloud Build

[

Build || Build And Run_|

Figura 4.68. Compilando Proyecto.

Una vez finalizado, se mostrara la siguiente ventana, solo se dara clic en

Play! Y el escenario se ejecutara fuera del software de Unity, en una

ventana aparte, visualizandose en toda la pantalla, ver figura 4.69.

97



ey it cortpurior S
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Graphics | Input

Screen resolution | 1024 x 768 »| [lwindowed
Graphics qualty
Select monitor Display 1 (Left) -

[ Pay | [ ouit |

Figura 4.69. Ejecucion del proyecto.

El escenario se mostrara de la siguiente manera, ver figura 4.70.
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Figura 4.70. Visualizacion del escenario fuera de Unity 3D.

El control del escenario es igual a como se mencioné antes; para salir de
la ejecucion del proyecto, se tecleara Alt + F4. El archivo .EXE se
encuentra en la carpeta donde se guardo el proyecto y todo este sera

utilizado para importarlo al software educativo.
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CAPITULO V

RESULTADOS Y TRABAJO A FUTURO
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CAPITULO V: RESULTADOS

Este desarrollo tiene como base anterior un proyecto de software
educativo. Inicialmente se escoge un tipo de robot para armarse,
posteriormente se elige de un catdlogo uno de los escenarios en dos
dimensiones “2D” que sera el lugar donde el robot actuara para cumplir

su objetivo.

La plataforma de disefio en la que se ejecutaria este proyecto seria
Adobe Flash Player la cual, es soportada por la mayoria de los
ordenadores, su lenguaje de programacion es Action Script 1.0 y se
realizaria con la plataforma de Flash Professional.

5.1 Descripcion de la plataforma interactiva anterior

La propuesta presentada para el desarrollo anterior se muestra en la
figura 5.1, como se puede apreciar, la pantalla de usuario se encuentra
integrada por las siguientes secciones; modelo, guia, zona de
construccion y herramienta. Cada descripcion de cada area se especifica

de la siguiente manera:
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TITULO

MODELO
ZONA DE CONSTRUCCION HERRAMIENTA
GUIA

Figura 5.1. Pantalla de usuario.

Titulo: Contiene la informacién del desarrollo y las universidades
que participan en el proyecto.

Herramientas: En esta zona se encuentran el catalogo de piezas
que pueden ser utilizadas para la construccion de un prototipo.
Zona de construccion: Es el area disponible para armar el
prototipo, el usuario selecciona la pieza disponible en su bloque
de herramientas y la mueve a su area de construccion a traves del
mouse.

Modelo: Dentro de esta zona se encuentra las diferentes
morfologias de los robots; androide, zoomdrfico, movil,
poliarticulado o hibrido, el usuario selecciona uno de los modelos
ya preestablecidos para iniciar con su construccién en la zona

correspondiente.
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e Guia: En esta zona aparece paso a paso de manera gréfica, el
inicio y fin del proyecto, el estudiante utiliza esta guia para la

elaboracion y ensamblado de su robot.

En la figura 5.2 se muestra el aspecto de la aplicaciéon ya en ejecucion.

= DIVISION
CIENCIAS BASICAS
E INGENIERIA ROBOTICA EDUCATIVA

MODELO HERRAMIENTAS

L N
S o
<o &
&
v v
¥ \
\ e °
©
’ S
r <o

Figura 5.2. Presentacion del proyecto.

Al finalizar el ensamblado del prototipo, la aplicacion lo lleva de manera
inmediata a la ventana de escenarios virtuales e interactivos, el cual es
el medio utilizado por el usuario para manipular en un entorno virtual la
utilizacién y aplicacion de los robots, dentro de este bloque se han

predispuesto las siguientes secciones: escenario virtual, escenario,
modelo y control.
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En la figura 5.3, se muestra la estructura o plataforma interactiva del area
de trabajo asi como del escenario donde interactla el robot dentro del

proyecto.

TITULO

ESCENARIO

123.. ESCENARIO VIRTUAL

MODELO

CONTROL

Figura 5.3. Estructura del escenario.

La descripcion de cada érea es la siguiente:

e Titulo: Contiene la informacion del desarrollo y las universidades
gue participan en el proyecto.

e Escenario virtual: Muestra el ambiente virtual donde trabajara el
robot para cumplir su objetivo.

e Control: Esta area no disefiada en este proyecto se utilizara para
realizar una programacion lineal de secuencias establecidas por
el usuario que dependen de la tarea que debe realizar el robot”

trabajo futuro”
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e Escenario: En esta area, el estudiante podra elegir los escenarios
disponibles para su robot, estos dependeran del campo de
aplicacion teniendo un ambiente lo mayor realista posible.

e Modelo: Se muestra el modelo de robot que se cred y que

posteriormente sera ingresado al escenario elegido.

Nota: EI modelo de robot puede ser; androide, zoomérfico, movil,

poliarticulado o hibrido.

En la figura 5.4 se muestra el desarrollo realizado, se observa que la
imagen del escenario es propiamente una foto o una imagen sin

movimiento.

DIVISION

CIENCIAS BASICAS
E INGENIERIA ROBOTICA EDUCATIVA

Figura 5.4. Idea de software educativo trabajado con escenarios en 2D.
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Tomando en cuenta la figura anterior, considérese lo siguiente:

e Escenario: Dentro de esta zona el estudiante puede escoger
diversos ambientes virtuales o escenarios disefiados para recrear
el entorno real al campo de aplicacion en la que puede trabajar el
robot.

e Audio: El audio tiene la funcién de brindar apoyo auditivo para el
usuario, ya sea para dar los objetivos del escenario o bien para
desactivarlo.

e Video: Brinda el ejemplo de lo que el usuario debe realizar dentro
del escenario con el robot.

e Animacién: Permite al usuario realizar la ejecucion de su robot
hasta donde se haya trabajado por medio de fotogramas.

e Modelo: Muestra los diferentes modelos de robot con los cuales
se puede trabajar dentro del escenario.

e Control: Esta area no disefiada en este proyecto se utilizara para
realizar una programacion lineal de secuencias establecidas por

el usuario que dependen de la tarea que debe realizar el robot.

5.2 Descripcion de la plataforma interactiva actual

El proyecto actual, esta realizado con la plataforma de Unity 3D ya que
el software que se utilizaria en el desarrollo anterior actualmente se

puede considerar obsoleto, de igual manera, la forma de trabajo es
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similar porque cuenta con eleccién de tipo de robot, armado y posterior a

este, trabajara con el escenario pero ahora en tercera dimension “3D”.

El trabajo es realizado por la institucion Universidad Americana de
Acapulco aunado con la UAM-Azcapotzalco por ser antecedente a este

proyecto, ver figura 5.5.

UNIVERSIDAD AMERICANA DE ACAPULCO
"EACELENCIA PARA EL DESARROLLO®

= DIVISION
CIENCIAS BASICAS

E INGENIERIA

Figura 5.5. Logos de las instituciones.

La ventana inicial del proyecto actual, muestra los tipos de robot
disponibles y una vista previa del mismo el cual se puede rotar para ver

el diseno completo, ver figura 5.6.
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UNIVERSIDAD AMERICANA DE ACAPULCO
"EICELENCIA PARA EL DESIRROLL' HERONCABUEAING

TIPOS DE ROBOTS

M

VISTA PREVIA

ROBOT ANDRIODE

27277

)
( 22272 ]

22222 |
ROBOT ZOOMORFICO
( PERRO ]
( 22222 )
( 22222 ]
ROBOT MOVIL
(e ]
. _mm ] &
( 22?22 ]

( 22722 ]

}7;:}:‘:71 L | AREA DE ARMADO

Figura 5.6. Pantalla inicial del software.

Habra tres robots disponibles por cada tipo de robot, el usuario elegira el
que desee armar y dard clic en el boton de area de armado para pasar a
la siguiente pantalla, una vez cargada se mostrara lo siguiente, ver figura
5.7.
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UNIVERSIDAD AMERICANA DE ACAPULCO
“EXCELENCIA PARA EL DESARROLLO”

ROBOTICA EDUCATIVA

HERRAMIENTAS

ay  tay Wy ey

¢ @4 @
dy / / =

INICIO

- ‘ Ejemplo Paisaje ‘

_

GIRAR AREA SONIDO COLOR PANTALLA

=

SIGUIENTE PASO

Figura 5.7. Pantalla de armado de robot.

La descripcion de cada area es la siguiente:

e El modelo mostrara el modelo de robot que se eligié armar.

e Laguia mostrard paso a paso de manera gréfica, el inicio y fin del
proyecto, el estudiante utiliza esta guia para la elaboracién y
ensamblado de su robot.

e Siguiente paso mostrara las herramientas que siguen de acuerdo
al orden de armado del robot.

e Las herramientas, son las piezas que se deben utilizar para el

armado de robots.
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Tiene la opcion de rotar la pantalla para que el armado sea de manera
sencilla y se podra cambiar el color de pantalla para visualizar mejor las

piezas. Una vez terminado de armar, pasara el robot al escenario.

La ventana que trabaja con los escenarios, cuenta con la misma
estructura que el software anterior, solo cambio6 el escenario quedando

de la siguiente manera, ver figura 5.8.

UNIVERSIDAD AMERICANA DE ACAPULCO [ S e Y
F ] "EICELENCIA PARN EL DESIRRILLO

ESCENARIO

11213

SONIDO

MODELO

el

INICIO CONTROL

Figura 5.8. Pantalla del escenario virtual en 3D.
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La descripcion de cada area es la siguiente:

e El escenario mostrara un catalogo de escenarios disponibles por
tipo de robot. Se desea ilustrar como pequefias imagenes para
que el usuario tenga una idea sobre qué campo de aplicacion

puede trabajar su robot, ver figura 5.9.

ESCENARIOS

Figura 5.9. Visualizacién ejemplo del catalogo de escenarios.

e El modelo mostraréa el tipo de robot que estara trabajando en el
escenario.

e Elareade control es aquella que brindara el manejo al robot pero
que al igual que en software anterior, no esta disefiada aun porque
se realizara programacion lineal de secuencias establecidas por el
usuario, por lo tanto y de manera temporal funciona por medio del

teclado y mouse del ordenador, ver figura 5.10.
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IDEAPANTALLA ESCENARIO PREDETERMINADOS
ESCENARIOS

DESCRIPCION

ESCENARIO
AUDIO
Li[2][3 VIDEO
ANIMACION
CONTROL MANUAL
“ ' -

PROGRAMACION

(UEE

DE
JESCENARIO

Figura 5.10. Idea de programacion por bloques para robot.

El robot podra desplazarse a través del escenario siendo este un

personaje en tercera persona, tendrd movimiento similar a un robot fisico

y sonido de movimiento al igual que en el del escenario para brindar
mayor realismo.
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CAPITULO VI

CONCLUSION Y TRABAJO A FUTURO
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CAPITULO VI: CONCLUSION Y TRABAJO A
FUTURO

El desarrollo de este trabajo cumple con los objetivos para los que fue
disefiado, es mas sencillo y facil de entender, se aprenden conceptos
bésicos de robdtica, su campo de aplicacion y se impulsa la creatividad
para disefiar. Es util tanto para profesores como alumnos y es un buen
complemento didactico porque su contenido es de manera interactiva y

no se requiere de manejar utileria costosa para aprender la materia.

Para trabajo a futuro se pretende que la programacion hecha por el
usuario para su robot, no solo quede de manera virtual sino que pueda
descargarse a traves de via USB a un robot fisico con apariencia similar
o igual al que se disefi6é que se cred en el software. Esta técnica es similar
a otros programas como es el caso de Lego, pero la ventaja de nuestro
proyecto es que ademas de trabajar la programacion de manera virtual,

se pueda utilizar también en un entorno real.

Con todo esto creado, se implementaria un proyecto mas completo y
seria de mucha utilidad para implementar la materia de programacién de

robots en las instituciones de México.
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APENDICE A

Conversor de Imagen por medio de XnConvert

Para poder utilizar un heigthmap de internet, es necesario descargar la

imagen que desee utilizar.

Una vez descargada la imagen es necesario realizar la conversion del
tipo archivo imagen .JPG .JPEG a .RAW para esto se requiere descargar
el software XnConvert, el cual, se puede hacer por medio de su pagina
oficial que es la siguiente:

http://www.xnview.com/en/xnconvert/

Para descargar el software, en su sitio web se desplaza la pagina hacia
abajo hasta encontrar la seccién de descarga y se dara clic segun el

sistema operativo de su maquina, ver figura 7.1.

125


http://www.xnview.com/en/xnconvert/

& xnsoft Desktop~

XnConvert | Features  Screenshots [EIIGIRERH

XnConvert is provided as FREEWARE (NO Adware, NO Spy
If you enjoy using XnConvert, Feel free to help the dev

small donation

2% L] a.
My Windows Mac Linux
& Setup Win 32bit & Mac 64bit & Linux RPM 32bit
& Setup Win 64bit & Linux RPM 64bit
Available on the & Linux DEB 32-bit
D App Store

& Linux DEB 64-bit
& Zip Win 32bit
& Zip Win 64bit
& Linux TGZ 32bit

& Linux TGZ 64bit

Figura 7.1. Pagina Oficial de descarga de XnConvert.

Una vez descargado el archivo, se instalara en su ordenador siguiendo

las indicaciones del software.

Al ejecutar XnConvert se mostrara la siguiente ventana, ver figura 7.2.
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Enrada; O archivos | Acdones [0/0] | Saida | Esiado | Awustes | Acercade |

Puede arrastrar y soltar sus archivos en la ista inferior.

Nombre Informacion Tamaiio Fecha de modific Fecha de creacior EXIF: Fecha Propiedad

QBlisqueda ripida

Eliminar fitrado| [Eiminar no fitrado

@ =] B9 % [ Exportar para Nconvert...

s, .| [Miacr capete. S
E®E > 4 Convertr | [ Cancelar

Figura 7.2. Ventana principal de XnConvert.

Para comenzar a convertir el archivo .JPG o .JPEG a .RAW es necesario

saber dénde se encuentra su archivo, para este ejemplo, se tomara en

cuenta que el archivo esta en el escritorio del ordenador.

Una vez localizado el archivo, éste se arrastrara con clic sostenido a la

ventana del programa y se agregara automaticamente, ver figura 7.3.

127



Entrada; larchivo | Accones [0/0] | Salida | Estado | Ajustes | Acercade
Puede arrastrar y sltar sus archives en la lista inferior
Nombre Informacién Temafio Fecha de modific Fecha de creacior EXIF: Fecha Propiedad Temaiio deimpre Tipo
2zg3i3.,pg
QBisqueda répida Eliminar fitrado| |Eiminar no filtrada
< Afiadir archivos...| |Afiadir carpeta... = Eiminar | | Eliminar tode
Hot folders...
@ ~] B % [ exportar paraNconvert... B > Cancelar

Figura 7.3. Agregando archivo a convertir en XnConvert.

Para que el programa realice el cambio es necesario cambiar la
configuracion de salida del mismo, esto se hace dando clic en el boton
Salida, se seleccionara la carpeta o lugar de destino donde se guardara
el archivo y se cambiard el tipo de formato al que se desea convertir y se

da clic en Convertir, ver figura 7.4.
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Entrada: larchiva | Acciones[0/0) | Salida | Estado | Austes | Acercade

(@) Carpeta origen

. —

C:\Jsers|Gaby Diego\Desktop :
Formato

Narrbre de archive Image## - ] [Raw-raw -

Maylsculas No cambiar - [ Ajustes... ]

Opciones Multipagina

Cuando los archivos de salida ya existan Convertir archivo multipagina a archivo multipégina (cuando sea posible)

Mantener la estructura de carpetas Convertir todas las paginas de un archive multipagina

[l keep parent fder Después dela conversién
Mantener los atributros de fecha/hora originales
Mantener Metadatos
Mantenes perfil de color

Eliminar ¢l original

Abrir el explorador de archivos
Limpiar los archivos de entrada

@ 7] B % [ Sporter pora NGonvert. B &> [ convertr] [ cofelr

Figura 7.4. Cambiando configuracién de salida del programa

Se mostr

XnConvert.

ara la ventana siguiente, figura 7.5:

XnConvert -

Entrada: 1archivo | Acdones[0/0] | salda | Estado | Austes | Acercade

C:\Users\Gaby Diego\Desktop\Capitulado Tesis Gaby Diegolf 1024x1024x24 : cargado
C:\Users\Gaby Diego\Deskiop\image0 Lraw ; guardado

Archivos origen: 1
Péginas extraidas: 1
HNuevos archivos: 1

Duradidn total; 0 segundos

Tiempa estimado para finalizar: 15:42:47 Pendiente: Error(es): 0

& M % ([ emwmatcnmt) S

Figura 7.5. Detalles de conversién de archivo en XnConvert.
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El archivo nuevo que se ha creado, aparecera en el escritorio con el
nombre de Image01 o Imagen#, segun sea el caso del nimero de archivo

gue se haya convertido, ver figura 7.6.

Figura 7.6. Archivo convertido con XnConvert.

Una vez convertido el archivo en .RAW este ya podra ser utilizado en
Unity 3D.
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