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DESCRIPCION

Tarea N° 2 de Disefio y Programacién
Orientados a Objetos (1° Sem 2010).

Consiste en una implementacion de un sistema

fisico, formado por masas, resortes y cuerdasosn d
dimensiones. Ademas de tener la posibilidad degagr
gravedad al sistema e incluir un sistema de pérsimiple.

La interfaz con el usuario es de manera grafmasiste en un Frame dénde se
pueden ir agregando los elementos uno por uno.
La interfaz posee los siguientes menuds y sub-menus
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Figura 1: Menus del Frame.



INSERT:

Mass Sirve para agregar masas al sistema, al seleroaste item se abre una
ventana que permite ingresar el valor de la magsaaydonde se decide si la
masa estara fija en algun punto o se movera segadifjue la interaccion con
el sistema.
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Figura2: Ingreso de masa seleccionada.

Spring: Al seleccionar este item, ingresamos un resodistdma, se debe
especificar su largo en reposo y su constantaedast

String: Agrega cuerdas al sistema, se debe especifidargunatural
solamente.

System — PendulumAl seleccionar el sub-menu System podemos seleacion
el item Pendulum, que inserta un sistema de doasiama fija) y una cuerda,

de manera de “armar” el péndulo simple, cabe dastae para un buen
resultado fisico, debe activarse la gravedad gad (Gravity ON).

SIMULATOR:
Start: Comienza la simulacion.
Stop: Detiene la simulacion.

Setting: Permite modificar los parametros de la simulacjoe vienen por
defecto.

Delta t: Modifica el delta de tiempo de la simulacién (seamienda que
el valor no sea demasiado pequefio, para congeasébpacesador).

Refresh time: Modifica el tiempo con el cual se refresca la $anidn
dentro del Frame, debe ser pequefio, de manera guaulacion sea
continua a la vista.



Physic Setting — Gravity (ON/OFF):Permite activar la opcion de ingresar
gravedad y roce al sistema, se recomienda paraemdesempefo en el sistema
de péndulo simple.

La solucion entregada, que proporciona resultadwa pistemas de masas y
resortes en dos dimensiones, se modificd ingresdadmueva clase solicitada
“MyString” que describe el comportamiento fisico de las ciseyda claséGString”
que permite dibujar la cuerda en el Frame.

A continuacion, se muestran figuras con dos distisistemas en ejecucion.
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Figura3: Configuracién con una masa fija, dos masasiovibles, un resorte y una
cuerda, sin gravedad.
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Figura4: onfiguraci(’)n de péndulo simple, actuand@on gravedd y roce.



La solucién planteada, incluye dos nuevas clasespqgseen los siguientes
meétodos:

a) MysString.java

- attachBlock_a (Block a);//permite atar el bloque a

- detachBlock _a(); //permite desatar el bloque a

- attachBlock_b (Block b); // permite atar el bloque b

- detachBlock _b(); // permite desatar el bloque a

- getPositionA(); /lretorna la posicion del extremo A de la cuerda
- getPositionB(); /l retorna la posiciéon del extremo B de la cuerda
- getVector(); //retorna el vector que subtiende la cuerda

- getForce(Block block);//retorna la fuerza que ejerce la cuerda sobéoglue
- computeNextState(double delta_t);

- updateState();

- getDescription(); //retorna un string con la descripcion de la caerd

- getState();//retorna un string con el estado de la cuerda

b) GString.java

- draw (Graphics2D g); /dibuja la forma gréfica de la cuerda

- contains(double x, double y);

- drag(double x, double vy);

- Vector2D speed_tPlusDelta;

- getPositionA();

- getPositionB();

- updateState();

- attachNearElement(double x, double y, BlockSpringCuafiguration bsc);
- setSelectedColor();

- setDefaultColor();

** Para mayor informacién sobre las clases creadata decumentaciohJavaDoc”.

c) En la claseBlock.java se modifico un argumentdix) que nos permite fijar la
masa a una posicion definida por el usuario.
Ademas se agregaron los siguientes métodos:
attachString (MyString string); //permite atar cuerdas al bloque
detachString (MyString string); //permite desatar cuerdas al bloque
setGravity(boolean grav); //permite agregar gravedad y rocearhper) al
sistema.

d) En la claseBlockSpringConfiguration.java también se agreg6é el método
setGravity(boolean grav);

e) InsertElementListener.java se modific6 de manera de poder agregar cuerdas y
el sistema de péndulo simple, ademas de incluivéamdanas de dialogo para
setear los parametros de cada elemento.



f) En LabMenuBar,java se agregaron los siguientes menus y submestiiag;

System, Pendulum; Physic Setting, Gravity, On/OFFDe manera de poder
visualizar éstos en el Frame.

g) EnSimulatorListener.java se agrego el evento de reconocer cuando se seteaba
la gravedad ON/OFF.

Principales problemas

La inestabilidad de las cuerdas, que mas que cdarper como tal, se
comportaban como elasticos, la manera de evitar esteligiendo un “k:
constante de elasticidad” no muy grande (1000) yestrar las cuerdas al

comienzo de realizar la configuracién, en el casdaudo del péndulo simple, se
debe setear la gravedad/roce.

Al crear la cuerda, no era posible crear un traxple, ya que se necesitaba un

area donde existiera la cuerda para que esta faeomocida por el mouse a
pasar por encima, en este caso se cambio el tnazoextangulo.

Diagrama de Clases

En la siguiente figura se muestra como estan etdazas clases del proyecto
PhysicsLab.
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Figura5: Diagrama de Clases (Spring Configuration)
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Figura6: Diagrama de Clases (Vertical Tree Configuation)

En Spring Configuration, se oberva mejor las fielaes entre referencias y en Tree
Configuration las relacione de herencia.



Diagrama de Secuencia

Se desea mostrar el diagrama de secuencia pareida a@e soltar la posiciéon B de la
cuerda sobre una masa y atarla.

IMuusehsbencr: mlt] IGBIo-cIt' aJ |GStrmg: s'trmgl BIMkStrur;gEnnfu]urazunn Block: b l LabPanel: Ip elements
L = SC
=

A
aftachNdafElement >
Pn;tam'wa
getPasition
Pas. t
""""" * > getPositions
\‘~| &raphicsPosh
P’ _findslackiny) » | containsiiy)
e
e ——Blesk
| __ ‘: attachatring . QMME}J_
repaint >
pIntComaonent
dran dran »
_ draw

Figura7: Diagrama de secuencia



