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1. Metodologia de trabajo

El modelo de proceso utilizado para el desarrollo de este Proyecto de Grado consistié en un
modelo de proceso iterativo e incremental. Basicamente se realiz6 una instanciacion del modelo
de proceso propuesto por el grupo de Ingenieria de Software de esta Facultad, el cual se basa
en el modelo de RUP.

1.1. Fases e iteraciones definidas para el proceso

Fase inicial (Define el alcance de la construccidn)
iteracion 1 - Relevamiento y Elaboracion del estado del arte
iteracion 2 - Definicion de alcance para la construccion del equipo

Fase elaboracion y construccion
iteracion 1 - Construccion de la técnica de grafos de coordinacion
iteracion 2 - Construccion de la técnica de planificacion en linea
iteracion 3 - integracion de las etapas 1y 2
iteracion 4 - Redisefio de la implementacion de los GC

Fase de transicion (una Unica iteracion)
Elaboracion de informe final
Elaboracién de presentacion final
Preparacion de materiales de entrega

1.2. Entregables a construir por cada fase definida

Fase inicial

Documento de estado del arte

Especificacion de requerimientos

Manual del simulador oficial

Reglas de competencia de la liga de simulacion 2D

Un documento con la definicion de cada prototipo a realizar

Un documento con resultados y conclusiones obtenidos de cada prototipo
Guia de instalacion del simulador oficial

Planilla de contactos relevantes del dominio de estudio

Fase de elaboracion y construccion

Documento de arquitectura

Un documento con la definicion de cada prototipo a realizar

Un documento con resultados y conclusiones obtenidos de cada prototipo

Plan de verificacion y evaluacién del proyecto

Documento de especificacion de versiones (definicion y descripcion)

Documento de definicion de la nomenclatura del los entregables de este proyecto
Modelo de casos de prueba

Guia de instalacién de FLACS (herramienta para el analisis de resultados)

Fase de transicion
Informe final
Plan del proyecto

Otros documentos independientes de la fase
Articulo con la descripcion de este trabajo presentado en LARS?
Sitio Web

! Rational Unified Process
2 Latin American Robotic Symposium
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Presentacion en el evento sumo 2005
Presentacion en el evento sumo 2006

2. Roles

No hubo asignacion de roles entre los integrantes del grupo. Durante casi todo el desarrollo,
todos participaron en mayor o menor medida en todas las actividades del proyecto debido a
que se trata de un grupo de tamafio reducido y a que fue necesario el intercambio entre todos
los integrantes del grupo para la comprension y resolucién de los problemas planteados. Lo
anterior no significa que la mayoria de las tareas no hayan sido divididas.

3. Plan de Comunicacion

Se define la creaciéon de un grupo de correo electrdnico a los efectos de usarlo como medio
oficial de comunicacion entre los integrantes del grupo.
El grupo sera: proyectoPRS@googlegroups.com

La comunicacién con el tutor y sus ayudantes sera a través de correo electronico y reuniones a
llevarse a cabo cuando las necesidades asi lo requieran. La documentacion se les hara
disponible a través de la pagina web del proyecto.

4. Cronograma

Luego de haber comprendido la complejidad del problema a resolver y haber definido el modelo
de proceso a seguir, se realiza una primera planificaciéon macro de cada una de las iteraciones
que serian llevadas a cabo a lo largo del Proyecto.

En la siguiente figura se presenta el cronograma inicial del Proyecto, donde se muestra las
estimaciones de cada iteracion.

mayo julic septiembre | noviembre enero marzo

14 |Mombre de tarea |Comienzo Fin may | jun il | sge | sep | oot | now | dic | ene | feb | mar

e

iteracidn 1 - Relevamienta y Elaboracidn del estado del arte Wi BIEI0E do 73105

@

iteracidn 2 - Definicidn de alcance para la construccién del equipo ju Fe210g 5100505

| =

iteracidn 1 - Construceidn de la técnica de grafos de coordinacidn ma 10/11/05 ma 1111505

iteracién 2 - Construccidn de la técnica de planificacion en linea =4 116105 wil2i2i05

iteracién 7 - integracién de lss etapas iy 2 jui2ti05  dot1#506

wl | @

a Experimientos y resultados wi 3130005 Iu 1M E0E

10 |Elaboracién de infarme final lu 1i2mE mi 2410
11 Elaboracion de presentacidn final mi 21 606 mi 31 106

12 |Preparacion de materiales de entrega lu 1430008 mi 3106

14 |Documentacion del proyecto ma 53105 ma 22806

A lo largo del Proyecto, el cronograma inicial se fue ajustando debido a acontecimientos no
previstos e iteraciones mal planificadas en cuanto a los tiempos de duracion.
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‘ mayo | julio zeptiem | noviemblenera [marzo [mayo  |jdlio zeptiem | nowl
14 |Mombre de tarea Comienzo Fin may[jun | jul [sgc]sep] oot [rou] dic |ene | feb [mar [abr|may] jun | jul [sac]sep] ot | now
1
Z |iteracion 1 - Relevamiento y Elaboracisn del estado del arte ju 5i5405 ju 3123105
3 |iteracién 2 - Definicién de alcance parala construccisn del equipo ma G305 | do 11506
3
5 |ierasién 1 - Canstrucoién de la téenica de grafos de coordinacian u 142406 55 441 5106
& |iteracion 2 - Construccién de la técnica de planificacién en linea lu$HOI0E | lu 6H 506
T |iteracién 3 - integracién de las etapas1y 2 si 4506 |58 7AI0B
8 |iteracién 4 - Redissfio de la implementacién de los GO lu 713406 55 BIBI06
9 |Experimientos y resultados u 32406 401041108
[[10 |Elzboracién de informe final mi BZH0E wil1HTHE
[[11 |Elzboracién de presentacién final WTMZTIOE  ma 11421406
[[12 |Preparacitn de materisles de entrega ARG wil1A 706
[13 ]
[ 14 |Elsbaracion de presentacion Sumo 2005 ma 11HE5 | lu 1212405
[[18 |Elabaracion del artioulo LARS ju 61406 ma 81508
[[18 |Elboracion de presentacion Sumo 2008 WTMZTIOE i 11008
[[17 |Documentacisn del proyecta ui 643005 willh 706

La figura que se muestra arriba presenta el calendario real seguido por el grupo de proyecto, el
cual al compararlo con el anterior pone en manifiesto las desviaciones generadas que se
tuvieron. La causa de las desviaciones son variadas y de diferente origen. Se enumeran a
continuacién:

* Falta de conocimiento suficiente en el area

Esto ocasiond que las estimaciones de las tareas a realizar fueran poco certeras y en general
optimistas. La experiencia generada al momento de iniciar este proyecto era principalmente en
sistemas de informacion cuyas caracteristicas de desarrollo difieren de la de estos tipos de
proyectos.

= Alcance demasiado “amplio”

La falta de conocimiento de la federacion RoboCup y de las areas de investigacion asociadas
provocaron que la etapa de investigacion fuera mas extensa que en otras situaciones, ya que
era necesario conocer el dominio del problema para determinar un alcance realizable

= Presentacion en el evento Sumo 2005
La presentacién en este evento fue una decision consensuada por el grupo. La elaboracion de
esta presentacion nos desvié entre 15 y 20 dias en el mes de diciembre de 2005.

= Problemas de performance en la implementacion de la técnica de grafos de coordinacion

La primera version del equipo con esta técnica consumia memoria del sistema en muchas
situaciones innecesarias, lo cual provocaba una degradacién del sistema. Se decidi6 revisar el
disefio y la arquitectura del agente Forrest agregando una cuarta iteracion al proceso. Esto
generd un desvid de aproximadamente un mes.

= Elaboracion de un articulo para presentacion en LARS 2006

En Mayo de 2006 surge la posibilidad real de presentar el trabajo de este proyecto en un
workshop latinoamericano de IA y robdtica. El articulo a elaborar se requeria por la organizacion
en inglés por lo cual demando mayor dedicacion que si hubiera sido en el idioma espafiol.

Esto desvid la planificacion entre 6 y 8 semanas de dedicacion entre los meses de Junio y
setiembre.

= Presentacion en el evento Sumo 2006

Decidimos participar en la edicion 2006 del evento, lo cual en este caso solo nos desvid
aproximadamente una semana del tiempo estimado de fin de proyecto, ya que lo presentado en
dicho evento cubre parte importante de lo que se presentara en la defensa de este proyecto.
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