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Modelado de Requerimientos

1.1 Glosario del Proyecto
1. RT: Requerimiento técnico.
2. WLAN: Red inalambrica de &rea local.
3. VLAN: Red virtual de area local.
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1.2

IP: Etiqueta numérica para la identificacidn l6gica dentro de una red.

IOS: Sistema operativo movil perteneciente a la compafia Apple.

Circuito electrénico: Serie de componentes eléctricos conectados entre si.
Servo: Dispositivo que tiene la capacidad de ubicarse en cualquier posicion dentro
de un rango de operacion.

Streaming: Transmision de video en tiempo real.

Requerimientos Técnicos
RT1 La aplicacion movil puede ser utilizada si y sélo si se encuentra autentificado
en una WLAN.
RT2 ElI movimiento de las camaras debe ocurrir no mayor a 3 segundos el 90% del
tiempo.
RT3 La visualizacién del video puede tener un retraso de no mas de 3 segundos el
90% del tiempo.
RT4 Cada uno de los circuitos electrénicos debe pertenecer a una VLAN y se les
debe asignar una IP estatica.
RT5 La aplicacion solo se podré instalar en sistemas operativos Android 4.0.3, I0S

5y BlackBerry OS 7.1 o superiores.



1.3 Modelo de Casos de Uso

I Establecer conexidn WLAN

Supervisor de camaras

Verificar Red

<extendss=

Visualizar video

Aplicacion Movil

Mover vertical

Mover horizontal

Girar cémara

Figura 2.1 Caso de uso.

1.4 Pruebas de Aceptacion
ID

POO1

Descripcién

Preparacion

Instrucciones

Resultados Esperados

El inicio de la aplicacion moévil debe realizar
una verificacion de la WLAN conectada.

1. Autentificarse las siguientes
WLAN:

INFINITUM7DOC
Puebla-2a
Puebla-2b
Puebla-2c
AMTW

Prender el celular.
Ir a ajustes.
Ir a Wi-Fi.
Activar Wi-Fi.
Autenticarse
mencionadas.
Al iniciar la aplicacion movil, ésta debe
cargar exitosamente y mostrar un menda.

uihwbh e

en las redes




ID

P002

Descripcion
Preparacion

Instrucciones

Resultados Esperados

ID

Visualizacion de video de las camaras.

e 6 06 0 06 0 0 0 0 0 P

W N R e e o 0 0 W

Iniciar Aplicacién
Elegir las diferentes zonas:
Analco

La Luz

El Alto

La Violeta

La Oriental

La Esperanza

El Parian

La Concordia

El Chacuaco
Angelopolis

Elegir cAmara

Elegir Camara

Céamara 1

Cémara 2

Cémara 3

Etc.

Iniciar la aplicacion

Elegir una de las zonas.

Elegir una camara perteneciente a
la zona.

Se debe visualizar el video de la camara
seleccionada que pertenece a cierta zona.

P0O03

Descripcién
Preparacion

Movimiento de las cAmaras.

e 6 06 0 06 0 0 0 0 0 P

Iniciar Aplicaciéon
Elegir las diferentes zonas:
Analco

La Luz

El Alto

La Violeta

La Oriental

La Esperanza

El Parian

La Concordia

El Chacuaco
Angelopolis

Elegir Camara
Camara 1



Camara 2
Camara 3
Etc.
Iniciar la aplicacion
Elegir una de las zonas.
Elegir una camara perteneciente a
la zona.
4. Presionar uno de los vectores que
salen a los lados.
Resultados Esperados Las camaras se deben ir moviendo a cierta
velocidad conforme a la direccién indicada.

Instrucciones

WN e o o

2 Modelo de Disefio

2.1 Modelo de Despliegue

Camara
Streaming - TCF/IP
Modulacidn por ancho de pulsod
A 5
Dispositivo Mdvil Servomotor
Aplicacion Mdwil
Sefales digitales
i
Comandos AT - HTTP/HTTPS Cortrolador
\A Médulo WiFi

Figura 2.1 Diagrama de despliegue.



2.2 Diagramas de Secuencia
Meni Zona Cémara Stream Controlador |
! T T ] T
Supervisor I | | I I
: | [ | | |
| 1:Inicia Aplicadion : : : :
| | | |
1 | | |
1.1: Escoge Zona 1.2 : Carga Interfaz | i I
|-
® ] | |
I I I
I | I
1.3: Escoge Camara 1.4:Cagalntefaz | 1.5:Realiza Sreaming I
I
T4 < T !
1.6 : Cambia la Direcdon de la Camara 1.7 : Envia sefidles digitales '
P
-
L

Figura 2.2 Diagrama de secuencia.

2.3

Modelo de Interfaces de Usuario

2.3.1 Menu Principal

El objetivo de la interfaz principal es identificar cada una de las zonas de una manera

diferente y sencilla en comparacion con otras aplicaciones similares. En total son 10 zonas,

las cuales son las siguientes:

1.

Analco: Es parte del saldbn San Francisco, cuenta con un espacio de 31.72m X
40.90m. Es utilizado para tipos de montaje como: banquetes, stands y cocteleria.
La Luz: Al igual gue el salén Analco, La luz es una parte del salébn San Francisco
con un espacio de 21.02m x 40.90m.

El Alto: Es la ultima parte del salébn San Francisco y tiene un espacio de 20.59m x
40.90m que en total con la unién de los tres salones llega a tener un espacio de
73.33m x 40.90m.

La Violeta: Su espacio es de 12.25m x 11.56m. Este salon se puede dividir en dos
salas del mismo tamafio y se suelen utilizar para oficinas, salas de prensa o
reuniones de trabajo.

La Esperanza: Cuenta con un espacio de 5.56m x 15.60m, es uno de los salones
mas chicos del recinto y se suele ocupar para salas de prensa entre otros eventos

pequefios.



6. La Oriental: Su espacio es de 12.25m x 11.56m, ubicado entre el salon la
Esperanza y la Violeta. El Sal6n se puede dividir en 2 salones: La oriental | y la
Oriental 1l de 6 metros de ancho cada uno.

7. El Parian: Es el salén mas pequefio que ofrece el centro de convenciones. Su
espacio es de 5.84m x 6.40m y en su mayoria se ocupa para eventos muy
pequefios.

8. LaConcordia: Con un espacio de 6.1m x 6.35m, es el segundo salébn mas pequefio
con el que cuenta el recinto, ubicado al lado del salén parian.

9. El Chacuaco: Su nombre se debe a la chimenea que aun conserva de la fabrica
“La Mascota”. En esta plazuela se encuentra el acceso al balcén del puente peatonal
que une al CCP con el Barrio del Artista, El Parian y los Sapos.

10. Auditorio Angelopolis: El cual cuenta con el equipo mas moderno, cabina de
audio y video, traduccién simultanea, bafio propio, lobby, con capacidad para 264

personas.

Salon El Alto
Area de Apoyo (Cocina)

Pasillo de Servicio

Figura 2.3 Menu principal



2.3.2 Interfaces de los Salones o Zonas
Esta interfaz muestra la arquitectura y las diferentes camaras que se encuentran dentro del
salén o zona seleccionada en el menu principal. Cada una de las cdmaras contara con una

referencia a su propio streaming.

SALON LA ORIENTAL

SALOMN LA ORIEMTAL I SALOMN LA ORIEMNTAL |

Figura 2.4 Interfaz salon la oriental

2.3.3 Interfaz de Streaming

La interfaz de streaming visualiza la transmision de video y controla el movimiento de la
camara que fue seleccionada en el menu de zonas. Esta interfaz abarca casi la totalidad de
los dispositivos méviles con el objetivo de proyectar un video con la mayor resolucion

posible.



Figura 2.5 Interfaz de streaming

2.4 Placa de Pruebas

En la figura 3.1, se puede observar la integracion de los servomotores con el médulo

ESP8266, mediante una placa de pruebas y un microcontrolador (Arduino Uno).

La placa de pruebas estd compuesta de 5 tipos de cables, cada color representa una
funcioén:

Rojo: Conductor de corriente directa de 5 voltios.
Negro: Conductor de conexion a tierra.

Amarillo: Linea de control por la que se envia la sefial codificada para comunicar el angulo

en el que se debe posicionar.
Verde: Conductor de transmision de sefial.
Naranja: Conductor de recepcién de sefial.

Arduino Uno cuenta con 13 pines digitales que pueden interpretar y emitir sefiales. De los

13 disponibles sbélo se ocupan 4 pines.



Dos de ellos son el pin 9 y el pin 8 que son para enviar datos a los servomotores y se
comunican por medio de un cable amarillo. Los otros dos pines (3 y 2) son para transmitir
y recibir datos del médulo ESP8266, el pin 3 utiliza un cable color naranja (RX) y el pin 2 un

cable de color verde (TX).

Por otro lado, se encuentran los pines de poder (corriente eléctrica). De los 5 pines totales
de poder sélo se utilizan 2 pines, el pin de 5 volts que se utiliza mediante un cable de color

rojo y un pin de tierra (GND) que por norma se utiliza con un cable de color negro.

Como complemento electrénico se puede utilizar una resistencia de 440 ohms con una
tolerancia de +/- 5 o un regulador de voltaje con el fin de reducir el voltaje en 3.3 volts para
la alimentacién del médulo ESP8266 ya que un voltaje superior a esta quemaria el

componente.

Arduing”

Figura 2.6 Placa de Pruebas

2.5 Esquema
La figura 4.1 se representa el esquema electrénico con informacion mas detallada de las

entradas y salidas de los componentes.
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Figura 2.7 Esquema electronico

2.6 Placade Circuito Impreso

La figura 5.1 representa el prototipo de un disefio para realizar una placa de circuito
impreso.




ESPa2bb

Servol

@

IOREF
RESET

Figura 2.8 Placa de circuito impreso

2.7 Modelo de Datos

Como se puede observar en la figura 2.9, el diagrama relacional contiene 4 tablas: tbiDvrs,

tblUsers, thiDepartments y tblDvr_users, todas las tablas con diferentes funciones.
Tabla de usuarios(tblUsers)

Esta tabla se encarga de almacenar todos los usuarios que se desean agregar, contiene
atributos como: user(usuario), pass(contrasefia) y active que habilita o deshabilita el
usuario. Las contrasefas ingresadas en el campo “pass” se encriptan por cuestiones de
seguridad en el formato MD5.

Tabla de departamentos(tblDepartments)

Almacena los departamentos con los que cuenta convenciones y parques como, por
ejemplo: Centro de convenciones William O. Jenkins o Centro expositor de Puebla, entre
otros. Cuenta con atributos como: name(nombre), info(informacién), img(imagen) y active

que al igual que la tabla tblUsers habilita o deshabilita departamentos.

Tabla de grabadoras de video digital(tbIDvrs)



Contiene algunos datos de los DVR’s como es su ip y una relacion con la tabla de
departamentos(tblDepartments) para la identificacion de los DVR’s pertenecientes a cada
departamento. También se pueden habilitar o deshabilitar en caso de que algun DVR deje

de operar.
Tabla de asignacion de grabadoras de video digital a usuarios(tblDvr_users)

Es una tabla de asignacién en la cual se agregan usuarios junto con el DVR al que tiene
acceso. Este proceso se puede repetir varias veces es decir un usuario puede tener varios
DVR’s, pero no puede tener el mismo DVR dos veces debido a la llave primaria compuesta
que contiene la tabla. Al igual que todas las tablas se pueden habilitar y deshabilitar la

asignacion de DVR'’s mediante el campo active.

tbiDvrs * tblUsers
Column Name Data Type Allow Nulls Column Name Data Type Allow Nulls
% idDvr int ] D @ iduser int [l
idDepartment  int ] [user] varchar(30) J
ip varchar(30) ] pass varchar(30) |
active bit [v] active bit
] ]
8 s
tbiDepartments
Column Name Data Type Allow Nulls
@ idDepartment int ]
name varchar(60) ] 8
info varchar(60) [l tbIDvFE users
img varchar(30) ColumnName  DataType  Allow Nulls
active bit ? idUser int [
O G | ® idDwr int O
active bit
O

Figura 2.9 Diagrama relacional



3 Construccion

3.1 Prototipo
En las figuras 3.1, 3.2, 3.3 se puede observar un prototipo. Este estd compuesto de 2
servomotores con un torque de 4.3 kg/cm a 5 volts, un ESP8266 con una alimentacion de

3.3 volts, 2 Protoboards unidas, algunos jumpers y un Arduino Uno.

Figura 3.1 Prototipo

Figura 3.2 Prototipo



Figura 3.3 Prototipo

3.2 Configuraciéon del modulo ESP8266

Para realizar la configuracion del ESP8266 se debe realizar un prototipo como en la figura

2.6. Una vez establecido el prototipo, se configura mediante cddigo la comunicacion entre

el médulo ESP8266 y el Arduino. Se inicializa el serial y el software serial a una transmision

digital de 115200 baudios. El cédigo se muestra en la figura 3.4.

Finclude <SoftwareSerial_h>

2 SoftwareSerial esp (3, 2) F S RX
1 woid setctupr () i

5 Serial . begin{(ll15200) >

- esp.begin{(115200) >

* | F

S void loocp () {
1O if{esp.availasbl=({()) {
173 char c = esp.read(d{() >
i B Serial.princ (c) >
13 }
14 iFf(Serial.availabliese({)) {
5 B char Cc = Serial.read(()
185 esp.g:::x;(c):l
1 }
19 |}

Figura 3.4 cédigo Arduino configuracion ESP8266



Una vez compilado el cédigo, se abre el monitor serie del IDE de Arduino y se configura la

transmisién digital a 115200 baudios, debe de generar un mensaje como en la figura 3.5.

| Enviar

sl le@s Ec do0 G €1i pE|OFY ip “YO'U F c@8 6oY looe c c pEOcl’ slpboafe fOEL c oddoli &E0p G| doi 1A
Ai-Thhnker Technology Co.,Ltd/

readx

£ >

[v] Autoscroll AmbosNL &CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.5 Inicio del ESP8266

Para verificar que la configuracion de recepcion y transmision estan correctas, se envia el
comando “AT”, el modulo responde con un sencillo “OK”, para indicar que tenemos linea

abierta como se muestra en la figura 3.6.

| Enviar

sl le0s Ec dc € €11 pE|OfYie "YO"eil cE®2 60oY looee ¢ ¢ p@Icl® slpboafe fOEL c oddoli dE0p €| éoi 1A
IAi-Thinkeq Technclogy Co.,Ltd.

< >

[¥] Autoscroll AmbosNL &CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.6 ESP8266 Comando AT



Para verificar el modo de fabrica en el que se encuentra el moédulo ESP8266 se inserta la

instrucciéon AT+CWMODE como se muestra en la figura 3.7.

AT+CWMODE?| Enviar

sl leds Gc do € €1i pE|OFYis "YO0%eil cES 60Y looe ¢ c pEdcl' slpbodfe fDEL c oddoli 3E0p €| boi 1A
Ai-Thinkeq Technology Co.,Ltd.

ready
AT

OK AT+CWMODE?
+CWLODE: 3

ceca

< >

[v] Autoscroll AmbosNL &CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.7 ESP8266 comando AT+CWMODE?

Si el modulo responde diferente a “+CWLODE:3” se inserta la instruccion AT+CWMODE=3,
gue es el modo adecuado para identificar las redes WLAN. Si el cambio fue realizado el

modulo debe responder “OK” asi como se muestra en la figura 3.8.

AT+CWMODE =3| Enviar

sl le0s Gc do0 € €11 pE|OfYis "YO%eil cE2 doY looe ¢ c pEOcl’ slpéoafe FOEL c oddoli Ep €| Goi 1GA
Ai-Thinkeq Techneclogy Co.,Ltd.

[OK AT+CWMODE?
+CWLCDE: 3

C®CAAT+CWMODE=3
OK

v
< >

[+] Autoscroll AmbosNL &CR | | 115200 baudio v

Figura 3.8 ESP8266 comando AT cambio de modo



Para identificar todas las redes WLAN disponibles se inserta el comando AT+CWLAP, el

modulo debe responder algo mas o menos parecido a la figura 3.9.

| Enviar

sl le0ds Gc 8o € €1i pE|OfYie "YO'm=il c@8 6oY looe ¢ ¢ pEdcl” slpbodfe fDEL c oddoli 3GOp €| boi 1GA
Ai-Thinkeq Technolegy Co.,Ltd.

OK AT+CWMODE?
+CWLODE: 3

O®CAAT+CWMODE=3
+CWLAP: (3, "BOSH-PBX",-51, "dc:9f:db:1c:a6:95",1,-31)
+CWLAP: (2, "Puea, :0+P-:1P,:,Pal:) "556Lr,d2:-d"Lb,dl:b: ,Ra044:3"9) (a:9;]je

< >
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Figura 3.9 ESP8266 comando AT+CWLAP

Una vez identificada la red a la cual se va a conectar se inserta el comando
AT+CWJAP="SSID”,"CONTRASENA”, en este caso el SSID es “BOSH-PBX’, por
cuestiones de seguridad no se muestra la contrasefa de la red “BOSH-PBX”, pero el
modulo debe responder “WIFI CONNECTED, WIFI GOT IP” como se muestra en la figura
3.10.

AT+CWIAP="BOSH-PEX", "contrasefia|

ready
AT

CK AT+CWMODE?

+CWLODE: 3

COCAAT+CWMODE=3

0K

AT+CWLAP

+CWLAP: (3, "BOSH-PBX",-51, "dc:9f:db:1c:26:95",1,-31)

+CWLAP: (2, "Puea, :0+P-:1P, :,Pal:) "556Lr,d2:-d"Lb,dl:b: ,Ra044:3"9) (2:9;JeAT+CWJIAPOS "J...* %a%b kéig‘,’ritel'
CONNECTED
GOT IP

v
>

Autoscroll AmbosNL & CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.10 ESP8266 comando AT+CWJAP



Para obtener la IP que tiene asignada el médulo ESP8266, se inserta el comando
AT+CIFSR, en este caso la IP asignada es la 192.168.4.1 asi como se muestra en la figura
3.11.

AT+CIFSR| Enviar

+CWLODE: 3

0®CAAT+CWMODE=3

OK

AT+CWLAP

+CWLAP: (3, "BOSH-PBX",-51, "dc:9f:db:1c:26:95",1,-31)

+CWLAP: (2, "Puea, :0+P-:1P, :,Pal:) "556Lr,d2:-d"Lb,dl:b: ,Ra044:3"9) (a:9; jeAT+CWJIAPO$ "j...2 %a%b kéi;’*itel'
WIFI CONNECTED

WHFI GOCT IP

OK AT+CHFSR
+CIFSS:APIP,"192.068.4.1"
+CHFSR:APMAC, !1a:£fe:34:45989:b
I0I,d

v
< >

[v] Autoscroll AmbosNL &CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.11 ESP8266 comando AT+CIFSR

El comando que se muestra en la figura 3.12 habilita multiples conexiones simultaneas. Al
igual como todos los comandos AT, si los comandos son correctos el modulo responde con
un “OK”.

AT+CIPMUX=1| Enviar

= = — o ——

Ai-Thinker Technolegy Co.,Ltf.

ready

WIFI CONNECTED
[WIFI GOT IP
IAT+CSRT

ESROR

AT+CHFSR

+CIFSR:APIP,"192/168.4.1"
+CIFSR:APMAC, !1a:fe:34:d5989:bA1F"S

>

[v] Autoscroll AmbosNL & CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.12 ESP8266 comando AT+CIPMUX=1



Para habilitar el servicio web del mdédulo ESP8266 se inserta el comando
AT+CIPSERVER=1, 80 donde 1 es el numero de servicio y 80 es el nimero del puerto, asi

como se muestra en la figura 3.13.

AT+CIPSERVER = 1,80] Enviar

+CIFSR:APIP,"192/168.4.1"
+CIFSR:APMAC, '1a:fe:34:d5989:bA1F"S
AT+CHPMUX=1

0K
IAT+CWMODE 2

+CWMODE : 3

OK
AT+CH SERVER=1, &0

OK

< >

[v] Autoscroll Ambos NL & CR v | | 115200 baudio v

Figura 3.13ESP8266 comando AT+CIPSERVER=1,80

El dltimo paso por realizar es verificar que el modulo interpreta los parametros que se
mandan por GET, para ello en un navegador se escribe la IP del médulo ESP8266 junto
con los parametros a enviar. En este caso los parametros son 2: “servo1” que controla la
rotacion del servo numero 1 y “servo2” que realiza la misma funcion, pero para el
servomotor numero 2. La URL a utilizar es: “192.168.4.1/servo1=130, servo2=70", el

modulo debe responder un mensaje como se muestra en la figura 3.14

| Enviar
=y

WIFI CONNECTED

WIFI GOT IP

AT+CIPMUX=1

OK
AT+CIPSERVER=1, 80

OK
0, CONNDCT
1,CONNECT

+HPD,0,410:GET /servol=130,servc2=70 HITP/1.1
Host: 192.168/4.1
n-h-c,hp;eesrlw) /To0Sifpegl, CLOSED
v
< >

Autoscroll Ambos NL & CR v 115200 baudio

Figura 3.14 ESP8266 obteniendo datos por GET



3.3 Cddigo Arduino
Una vez configurando el médulo ESP8266, se compila el codigo final que se muestra en la

figura Este Ultimo realiza la comunicacion entre ESP8266 y los servomotores.

1 #Finclude <SoftwareSerial._h>
2 #Finclude <Servoe.h>

SoftwareSerial esp({(3, 2):; // R | TX
Servo servol, servcelZ:
& String espMsg:s

[

i4 veid lococp () {
15 if(esp.avail=sbls

186 espMsg +—= esp.read({) -
17 1T {(espMsg.ind=sxT serxvcecl™) >= 0) {

18 String param = getParam( " sexrvcl™) >
1S moveServo{(l, param.tcociInt ) )
20 espMsg.replace (("sexrvol="+param, e
21 }
22 if (espMsg.indexCr (Tsexrvel2™ >= 0))

3 String param = getParam(("sexrvc2™)

- moveServo (2, param.TtolInnt ()) >

5 espMsg.replace ("sexrvelZ2="4+param, s BB

() ] &Y
]
[

0w

ramiName) {
IindexCIT (paramName)

n
(1
|l
|A
)
I Q
Q
11
(t
o
fu
E
—
)]
(1
N
'l
)
(9]
(SO ¢
1 p

W N
0
}]
A
:
i
i
[

index += paramiName.lesngth() >
return espMsg.substring(index, index+3)

] Y (N s

oveServo(int servoe, int rotation) {
erve == 1) {

rvol.write (rotation) >

se if(sexrvo == 2){

servoZ2.write {(rotation)

o L
W
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3.4 Aplicacién Moévil (ExpoCam)

La aplicacién mdvil ExpoCam esta desarrollada en Angular JS, HTMLS5 y lonic Framework que
permite crear aplicaciones multiplataforma.

3.4.1 Login

En la figura 3.15 se puede observar el login de la aplicacion ExpoCam. Por cuestiones de
seguridad los campos tienen una longitud minima de 6 caracteres y maxima de 16. Para
lograr la comunicacién entre los dispositivos y una base de datos se cred un servicio web

con la tecnologia ASP.NET alojado en un servidor web IIS 8.0.

ExpoCam

Iniciar Sesion

Figura 3.15 ExpoCam login

3.4.2 Menu IOS
En la figura 3.16 se observa el menu en un dispositivo 10S. El menu por defecto es el menu
de departamentos que muestra los departamentos o franquicias disponibles que tiene

habilitado el usuario desde la base de datos.
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o Ja = . ~
EXPO?ITOR -

3.4.3 Menu Android
En la figura 3.17 se visualiza el menud de un dispositivo Android que a diferencia del menu

Figura 3.16 Menu 10S

de I0S, la barra de navegacion se encuentra en la parte superior. La finalidad de este disefio

es mantener la apariencia de una aplicacion nativa.



EXPOSITOR

Figura 3.17 Menu Android

3.4.4 Camaras Centro de Convenciones

Al seleccionar un departamento se puede visualizar en la barra lateral todos los DVR’s a
los que tiene acceso el usuario desde la base de datos. En este caso se visualizan los
DVR’s disponibles para el departamento de centro de convenciones William O. Jenkins.

Cada DVR’s a su vez esta compuesto de varias camaras.



11.19.8.15

Centro de Convenciones William Oscar

Boulevard Heroes 5 de Mayo

Centro Expositor Puebla

Ejercito de Oriente No. 100

S G
EXPOSITOR

Figura 3.18 Camaras Centro de Convenciones

3.4.5 Céamaras Centro Expositor

La figura 3.19 muestra todas las IP’s de los DVR’s disponibles para el usuario ubicadas en el Centro
Expositor de Puebla.



11.17.8.11 P

‘ % Centro de Convenciones William Oscar
11.17.8.12 CONV[NC'.'(;‘LS Boulevard Héroes 5 de Mayo
11.19.8.13 £
Sl Y Centro Expositor Puebla
22 N

Ejercito de Oriente No. 100
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Figura 3.19 Camaras Centro Expositor

3.4.6 Streaming
Al seleccionar un DVR la aplicacién pasa a otra ventana llamada “Streaming” que visualiza

y controla las camaras, asi como se puede observar en la figura.
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Figura 3.20 Streaming de un DVR

3.4.7 Cdbdigo Fuente
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Por cuestiones de la empresa s6lo se muestran pequefios fragmentos de cddigo de la

aplicacion ExpoCam.

El cédigo que se muestra en la figura 3.21 realiza la funcion de cargar los templates(vistas)

y controladores dependiendo del estado en el que se encuentre.



angular .mod

-run(function($ioni

SionicPlatform.

if (window 1 i && window.cordova
cordova. 5 oryBar (true);
cordova.rp

{(window.St
StatusBar.s

-.config(function

$stateProvider

tel = funct
if(getSession("’
Sstate.go ("’

if(getSession("’

return "te

Figura 3.21 app.js

En la figura 3.22 se muestra un pequefio fragmento del archivo Controller.js, que como su
nombre lo indica se inicializan todos los controladores.

angular.module('starter.contrc

troller( trl', funct
$scope.d deptService. H
$scope.c = fun objDept){

$scope.Semit('LlistDvrs', objDept);
}

$scope. log unctio
if(validate(acc,
$scope. load

var params = {user: acc.use pass: acc
webService($http, url+'login', params, f

if(response.isA e){
setSession('user', response);
serviceConstruct(response.idUser, $http, url+'query', $state);
Yelsef
popUp($ionicPopup, 'Error de inicio de sesion'

$scope.loader

b;
Jelse{

messageValidate($ionicPopup, acc,
}

clearBoxes(acc);

Figura 3.22 Controller.js




4 Transicion

4.1 Suite de pruebas de regresién

ID PRO0O1
Descripcion Se manda los parametros de:
e Servol=40

Preparacion

Instrucciones

Resultados Esperados

ID

e Servo2=160
a la direccién 192.168.4.1
Prender el médulo ESP8266 y compilar el
cédigo proporcionado en la seccion Cédigo
Arduino.

1. Entrar a la red proporcionada por el
ESP8266.
2. Iraladireccion IP 192.168.4.1
3. Ingresar el valor de los parametros
servol y servo2 separados por
comas
El servomotor 1 debe girar 40° y el
servomotor 2 160°.

PR002

Descripcion

Preparacion

Instrucciones

Resultados Esperados

4.2 Notas

La aplicacién movil debe mostrar los DVR’s
a los que tiene acceso el usuario y al
seleccionarlo debe visualizar las cdmaras
gue administra.

Iniciar sesiobn en la aplicacion movil
ExpoCam.

1. Seleccionar el departamento.

2. Seleccionar un DVR.
Al seleccionar un DVR en la lista de
camaras se deben Vvisualizar varias
camaras que son administradas por el
DVR.

e Laversion actual de la aplicacion Expocam es la versién 1.0.

e Se generd un APK para Android 4.0.3 o superior y un IPA para IOS 5 o superior.

e Las cuentas de usuario junto con la informacion a visualizar se insertan desde SQL

Server 2008.



5 Metodologia

5.1 AUP
Es un enfoque al desarrollo de software basado en el Rational Unified Process (RUP) de
IBM. El ciclo de vida de Agile UP es serial en lo grande e iterativo en lo pequefio, liberando

entregables incrementales en el tiempo.

5.2 Entregables Minimos

Modelo de Modelo de Cddigo fuente Suite de pruebas de regresion
requerimientos disefio
Scripts de Documentacion del sistema
instalacion
Sistema
Notas

6 Evaluacion de Resultados

Con la realizacion del proyecto se contemplan diferentes beneficios, la més importante a
destacar es el aumento de seguridad en la video vigilancia ya que dicho proyecto permite
al personal monitorear y controlar las camaras desde un dispositivo movil siempre y cuando
el usuario se encuentre autentificado en una de varias redes proporcionadas por todo el
recinto. Esto con el fin de evitar conexiones externas que puedan llegar a lucrar con la

aplicacion.

La aplicacion también es administrable, es decir se puede agregar, modificar y eliminar el
contenido que visualizan los usuarios, esto hace que la aplicacion se adapte a futuros

cambios que puedan surgir en la empresa.

7 Conclusiones

El desarrollo de los médulos de la aplicacion moévil y los servomotores fue culminado con
éxito, evaluando los requerimientos funcionales y los objetivos establecidos durante el inicio
del proyecto. Este proyecto funge como una herramienta de alto valor dentro de la
organizacion, permitiendo la satisfaccion del personal por la sencillez y utilidad de la

aplicacién movil.



La aplicacion mévil ayuda a ciertas personas que cuentan con el puesto y los privilegios, de
poder monitorear y controlar las cAmaras de video vigilancia, aumentando la seguridad de
la empresa, ya que no se necesita estar en un departamento en especifico para monitorear

las camaras del recinto.

El proyecto cumplié mis expectativas como profesional ademas de seguir explotando mis

conocimientos técnicos y empiricos.
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9 Apeéndices o Anexos

—— S
7 - 16
Tl P D | |
Nombre 7 ‘ Fecha de inicio | Fecha defin| Estatus 1 1900 bt ke |
B o Inicio 40116 8/01/16 Pendiente 1™
o Modelo de requerimientos ~ 4/01/16 10/01/16  Pendiente [
E o Elaboracion 11/01/16 2/02/16 Pendiente pr—
o Modelo de disefio 11/01/16 21/01/16  Pendiente ===
o Scripts de instalacion 22/01/16 2/02/16 Pendiente [
= © Construccién 3/02/16 5/03/16  Pendiente Pr———
o Codigo fuente 3/02/16 5/03/16 Pendiente [ |
= © Transicin 7/03/16 28/03/16  Pendiente r—
o Suite de pruebas de regresion  7/03/16 14/03/16  Pendiente [
o Documentacion del sistema  14/03/16 19/03/16  Pendiente =
o Sistema 21/03/16 24/03/16 Pendiente (]
o Notas 25/03/16 28/03/16  Pendiente ]
o Cierre de proyecto 25/03/16 28/03/16  Pendiente [
Material Precios
Arduino uno (1) 360
Esp8266 125
Jumpers 60
Protoboard (1) 60
Servomotor (2) 180
Regulador de voltaje 25

Monto Total Mé&ximo: 710



