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Fig. 1.27 Imagen en tercer marcador.
Dentro del programa de simpleVRML requerimos introducir un menú ver Fig. 1.28 que permita elegir
la opción deseada para realizarla captura de la cámara e iniciar el recorrido del móvil este se encuentra
declarado de la siguiente manera:
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Fig. 1.28 Función visible2 la cuál muestra nuestro menú.

Podemos observar que tenemos nuestra función visible2 tenemos un switch case, en nuestro primer
caso se mostrara el acceso de la visualización de la cámara, en el segundo nos mostrara el objeto
dirigiéndose a su próximo destino por medio de las condiciones antes mencionadas

1.5 Pruebas y Resultados.
1. Se encontraron diversos problemas en cuanto a la instalación ya que se compilaron los ejemplos
mostrados en el desarrollo con Dev C++ ver. 5, lo cuál no se logró a pesar de que se descargaron los
paquetes necesarios para su utilización, cabe señalar que si es posible utilizar el Dev, pero requerı́a de
mayor detalle ası́ que fue necesario utilizar otra plataforma.

2. Otro intento se centro en ejecutarlo en Visual Studio C++ 8, en este también se encontraron errores
con algunas Bibliotecas al compilar, esto fue ya que la versión de la herramienta solo habı́a sido
probada en la versión Visual Studio C++ 6 y Visual Studio C++ 2003 .Net.

3. Al emplear Visual Studio C++ 2003.Net la herramienta no mostró ningún contratiempo solucionando
los problemas anteriores y basando nuestro trabajo en esta versión.

3. Con respecto a la cámara se empleo una WebCam Crystal Eye integrada a una lap-top sin mayor
problema, el programa muestra la visualización Fig. 4.1 y la superposición, no se tenı́a planeado usar
otra cámara, pero debido a que se requerı́a observar los marcadores de diferentes ángulos, fue preciso
utilizar la Eye 110 por conexión usb. Con esta resultó un poco complejo que la herramienta la detectara,
ya que generó conflicto con la WebCam de la lap-top, por tal motivo se deshabilitó esta para que
quedara la segunda como predeterminada. También se observan 2 interrupciones a la hora de la
ejecución, este problema se debe a que esta requiere una configuración a nivel código que no interferı́a
con la visualización y superposición de las imágenes.
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Fig. 1 .29 Toma de la WebCam Crystal Eye.
Debido a la mejor resolución de esta se puede notar el gráfico más claro y detallado que con otra
cámara.
5. En el primer caso se cumple con el objetivo que es que el móvil recorra de manera diagonal simulando
la evasión de obstáculos.
En nuestra Fig. 1.30 observamos que la superposición se cumple de manera correcta, tanto de los
edificios como del móvil. Se puede notar que algunas imágenes no cubren totalmente el marcador,
esto debido a la posición de la cámara.

Fig.1. 30 Caso 1 primera posición.
En la segunda Fig. 1.31 vemos que el móvil se desplazo al siguiente marcador y los edificios siguen
apareciendo en su lugar sin mostrar alteraciones.
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Fig. 1.31 Caso 1 avance a segunda posición.

En esta tercera imagen Fig. 1.32 se puede notar como el vehı́culo avanzo hasta el tercer marcador.

Fig. 1.32 Caso 1 avance a tercera posición.

En el Caso 2 se realizaron las siguientes pruebas obteniendo resultados satisfactorios
En la Fig. 1.33 nuevamente tenemos nuestro vehı́culo en su posición inicial pero ahora los edificios
están colocados para que el recorrido se hiciera en lı́nea recta.
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Fig.1.33 Caso 2 primera posición.

En la Fig. 1.34 se observa como el vehı́culo avanza a segunda posición manteniendo el camino en
forma lineal.

Fig. 1.34 Caso 2 avance a segunda posición.

El término del recorrido fue exitoso ya que logro avanzar a la tercera posición sin ningún problema
como se muestra en Fig. 1.35.
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Fig.1.35 Caso 2 avance a tercera posición.
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