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Resumen

El presente trabajo contiene informacién
acerca del desarrollo de una herramienta
para la animacién de algoritmos.

La configuracién del proyecto incluye
herramientas necesarias para la generacién
de animaciones, una interfaz grafica del
usuario y controles necesarios para con-
ducir la animacién.

El proyecto contempla la interaccién con
tres componentes basicos; determinacién de
posiciones claves por animar, generacién
de escenas de animacidén, y control de la
pelicula. Estos componentes finalmente fa-
cilitardn la generacién y posterior con-
trol de animaciones.

Para el desarrollo del proyecto se ha
seguido una metodologia Orientada a Obje-
tos (Coad-Yourdon) [COAD91]. El ambiente
de trabajo seleccionado corresponde a Mi-
crosoft Windows, por ofrecer un ambiente
amigable y facil de usar. Como plataforma
de software en la implementacién se utili-
za Borland C++.

En estos momentos el proyecto se encuentra
en fase de desarrollo. El siguiente pro-
yecto se clasifica como COMUNICACION del
tipo B.

1. Ambito

El proyecto se enmarca en la optimizacién,
evaluacién, ensefianza y desarrollo de
algoritmos via animacién por computador.

La animacién es una herramienta que puede
emplearse en computacidén grafica, visuali-
zacién de algoritmos y tdépicos que involu-
cren la misma ensenanza de las ciencias de
la computacién.

Comunicagdes

- CHILE

La animacién de algoritmo por computador
es una herramienta poderosa, ya que puede
representar caracteristicas de un algorit-
mo en forma mads agradable y educativa.

2. Estudio

Las técnicas tradicionales usadas en la
comprensidén del comportamiento de un algo-
ritmo son las siguientes:

i) Representacidén textual, en donde se
intenta comprender 1la funcionlidad
del algoritmo utilizando su forma

textual.

ii) Anadir instrucciones destinadas a
generar mensajes que indiquen el
estado actual de la ejecucién.

iii) Ruteo en papel, en donde se intenta

comprender el comportamiento dindmi-
co del algoritmo, simulando la eje-
cucién de instrucciones.

Como alternativa se propone la animacidén
via computador, cuyas ventajas son: es
dindmica, los cambios son efectivamente
mids rapidos; y la presentacién inmejora-
ble.

En este proyecto la animacién considera un
conjunto de imdgenes bAasicas que seréan
transformadas, y éstas, en definitiva
serdn las que definirdn la animacién (a
diferencia de la animacién por composicién
de una series de dibujos estaticos que se
trasponen.)

2.1. Técnicas de animacién de algoritmos
Las técnicas utilizadas en este proyecto

se agrupan en 3 conjuntos que son: técni-
cas graficas, de color y audio[BROW85].
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Las técnicas graficas son la base para el
proyecto. Las técnicas de color apoyan y
complementan a las técnicas graficas pues
afiaden otra dimensién para la transmisidn
de informacién. Las técnicas de audio son
las mas recientes y dificiles de utilizar,
ellas hacen uso del canal de entrada del
audio, mientras que las técnicas gréaficas
y de color compiten por el canal visual.

Las técnicas graficas utilizadas son:
miltiples vistas, senal de estado, reco-
rrido, transiciones continuas y oportunas,
maltiples algoritmos y seleccién de los
datos de entrada.

Las técnicas de color son: codificar el
estado de las estructuras de datos, desta-
car la actividad, unificar maltiples vis-
tas, enfatizar patrones y hacer visible el
recorrido.

Las técnicas de audio son: reforzamiento
visual, expresar patrones, sustituir vi-
sualizaciones y sefialar condicidén de ex-
cepciédn.

3. Propuesta

La animacién de un algoritmo es el proceso
de abstraccién de los datos, operaciones y
semantica del programa, y la creacidn
dinamica de vistas graficas de aquellas
abstracciones.

Para lograr una animacién efectiva, es
necesario un proceso establecido para
lograr uniformidad en el desarrollo de las
aplicaciones. Los siguientes pasos resumen
lo anterior:

® definir operaciones en un programa.

* disefiar acciones de animacidén para
simular esas operaciones,

* organizar y controlar la realizacidn

de la animacién.

El proyecto contempla una estructura con
tres componentes. Debido a que la anima-
cién de algoritmos es una visualizacién
dinadmica de las operaciones y datos de un
programa, la estructura contiene un compo-
nente de algoritmo y un componente de
animacién. Y por Gltimo, se necesita con-
trolar en alguna medida la realizacién
misma de la animacién, la cual se persigue
con un componente de ejecucién.

Se considerd y modificé el paradigma tran-
sicién-camino[STAS90] para el disefio del
proyecto. Este paradigma estd ahora basado
en seis clase-objetos: posicién, ventana,
imagen, camino, transicién vy asociacién.

Comunicagdes

Las clase-objetos y sus servicios proveen
una interfase general de disefio de anima-
cién sin considerar el programa a ser
animado o el hardware sobre el cual ope-
rard la animacidén. Aunque se tengan que
escribir programas (pues se debe describir
el comportamiento de la animacién por cada
componente de algoritmo), ya no se tendra
que hacer llamadas graficas de bajo nivel
y dependientes del sistema.

3.1. Componente de algoritmo

Para dirigir o activar una animacidn, se
identifican las posiciones claves en el
programa, correspondientes a aquellas ope-
raciones que son importantes para la se-
mantica del programa, tal como las opera-
ciones de comparacién e intercambio en un
algoritmo de ordenamiento. Tales posicio-
nes se llamaridn componentes de algoritmo,
y son aquellas operaciones que involucran
una accién de importancia (tal vez no
evidente) dentro del algoritmo. El compo-
nente de algoritmo es una conceptualiza-
cién que serd modelada por el componente
de animaciédn.

3.2. Componente de animacién

El componente de animacién contiene 1los
objetos graficos que cambian completamente
de posicidn, tamafio, color, etc. entre
marcos de una animacién. Y las operaciones
que gobiernan los cambios para controlar
una accién. Este modelo formal del compo-

nente contiene seis clase-objetos: image-
nes graficas, posiciones de las mismas,
ventanas por donde serdn desplegadas,

transiciones, caminos y asociaciones.

Los caminos y transiciones modifican los
atributos de posiciones e imagenes. Las
asociaciones proveen un mecanismo para
almacenar consultar y recuperar imagenes y
ventanas. Se produce una animacidén crean-
do, manipulando y editando instancias de
las clase-objetos y se incluye un conjunto
de servicios para definir y modificar sus
instancias. La Tabla N°1 muestra los ser-
vicios por cada clase-objeto.

A continuacién se describird en una forma
mis detallada cada uno de las clase-obje-
tos definidas:

i) Imagen

Objeto grafico que experimenta cambios en
su posicién, tamano, etc., a través de los

SIBGRAPI VII, novembro de 1994


user
Texto digitado
Comunicações                                                                                                                                                SIBGRAPI VII, novembro de 1994


cuadros de una animaciédn.
basicas se tienen lineas,
circulos, y texto.

Como iméagenes
rectéangulos,

ii) Posicién

Se define una posicidén como un par coorde-
nado real (x, y)-.

iii) Ventana

Espacio habilitado para mostrar y contro-
lar una animacién.

iv) Camino

Designa la magnitud del cambio en los
atributos de una imagen. Se define como
una secuencia finita de pares coordenados
(x, y) cuyos valores son todos positivos.

v) Transicién

Las transiciones definen la forma de modi-
ficacién que recibirdn las imagenes a
través de caminos, y son las que describen
las escenas de animacidén. Las transiciones
basicas reciben como parametro un tipo de
transicidén, la ventana relacionada, una
imagen y un camino que especifica la modi-

ficacién. Las transiciones béasicas son:
movimiento, escalamiento, rellenado, co-
lor.

Existen también transiciones complejas. El

servicio Composicién permite ejecutar
transiciones concurrentemente, alternando

marcos de animacidén de dos transiciones.
El servicio Iterar copia una transicidén en
si misma n veces. El servicio Concatenar
afiade una transicidén a otra. Y el servicio
Realizar "ejecuta" el resultado final.

vi) Asociacién

Las asociaciones proveen un mecanismo
general para almacenar, consular y recupe-
rar instancias de objetos. La estructura
es de uso general y aceptard cualquier
tipo de referencia.

3.3. Componente de ejecucién

Obtenidas las escenas de animacién, éstas
son agrupadas en una estructura llamada
pelicula, la cual permite al usuario con-
trolar la ejecucidén de la animacidén. Este
componente es el que finalmente mostrara
los resultados y permitird concluir a
partir de una animacién. Dos son los pasos
involucrados en este componente; genera-
cién de la pelicula y control de la misma.

Comunicagdes
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i) Generacién de la pelicula

El servicio Realizar (dentro del componen-
te de animacién) funciona como un verdade-
ro filtro (pues interrelaciona los compo-
nentes de animacién y de ejecucién), es el
encargado de afiadir las escenas de anima-
cién a la pelicula.

La estructura de la pelicula es casi idén-
tica al de las transiciones, en donde los
atributos X e Y son manejados dependiendo
del tipo de transicién, esto para habili-
tar un recorrido bidireccional a través de
los marcos de la pelicula.

ii) Control de la pelicula

Los controles son los que utilizarid el
usuario para manejar y conducir la ejecu-
cién de la animacién. Estos incluyen 1la
posibilidad de redefinir el punto de par-
tida y llegada de la animacién (puntos
légicos), movimientos bésicos a través de
la pelicula (al inicio, al final, un marco
atrds o uno adelante) y aquellos que per-
miten iniciar y finalizar una animacién.

Una vez generada la pelicula se tiene una
serie de controles que permitan al usuario
manejar la animacién, los que son:

a) Play: activa la animacién des-
de el punto actual.

b) Stop: detiene la animaciédn.

c) Forward: avanza un marco.

d) Rewind: retrocede un marco.

e) SpeedUp: acelera la velocidad de
animacién.

f) SpeedDown: disminuye 1la velocidad
de animacién.

g) First: se dirige al primer mar-
co légico de animacién.

h) Last: se dirige al Gltimo mar-
co légico de animacién.

i) Top: redefine el inicio 16gi-
co de la pelicula.

j) Botton: redefine el final 16gico
de la pelicula.

k) Exit: finalizar la ejecuciédn.
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Posicién |Ventana Imagen Camino Transicién |Asociacidn
Crear Crear Crear Crear Crear Agregar
Ubicar X Ubicar Largo Iterar Eliminar
X Y X Ejemplo Concatenar |Recuperar
Y Ancho Y Nulo Componer Existe
Borrar Alto Copiar Realizar

Plano X Borrar

Fondo b4

Borrar

Tabla N°1 Servicios por cada clase-objeto

[COAD91]

4. Conclusiones

- Este proyecto soportard la animacién
por computador y complementard las
funciones tanto de programadores,
animadores y usuarios en las tareas
de ensefianza, optimizacién, evalua-
cién y desarrollo de algoritmos.

- De acuerdo al desarrollo actual del
proyecto, se esta cumpliendo con uno
de sus objetivos principales el cual
es, justamente, la ensefianza de las
mismas ciencias de la computacién,
ya que se entrega un método radical
pero eficiente, efectivo, didactico,
cébmodo y facil de utilizar.

= La estructura de la herramienta es
tal, que efectivamente permite agre-
gar facilmente nuevas imagenes basi-
cas y tiene la capacidad de soportar
modificaciones sin mayores inciden-
cias en otros componentes, dado el
uso de tecnologias avanzadas tales
como método de disefio con orienta-
cién a objetos, uso de lenguajes C++
y técnicas de animacién basadas en
experiencia en otros sistemas de
similar aplicacién.
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