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Definición de arquitectura 
 

 Introducción: 
 
Una arquitectura es a grandes rasgos, una vista del sistema que incluye los 
componentes principales del mismo, la conducta de esos componentes según 
se la percibe desde el resto del sistema y las formas en que los componentes 
interactúan y se coordinan para alcanzar la misión del sistema. La vista 
arquitectónica es una vista abstracta, aportando el más alto nivel de 
comprensión y la supresión o diferencia del detalle inherente a la mayor parte 
de las abstracciones [1].  
 

 Desarrollo: 
 
 

Arquitectura hibrida  de 3 capas 
 
Esta arquitectura cuenta con  3 capas, tienen un orden jerárquico de acuerdo a 
la función que realizan, son llamadas capa de sensado y control, capa 
unificadora y capa de inteligencia, cada una de ellas cuenta con un conjunto de 
clases. 
 

Capa de inteligencia  
(de alto nivel) 

Capa Unificador  
(intermedia) 

Capa de Sensado y control 
(primitiva) 

 
Fig. 1 Diagrama de la Arquitectura de 3 capas  

 
 
1.- Capa de Sensado y control: Se encuentra en contacto directo con el 
Hardware, y también la podemos llamar capa primitiva por el nivel tan bajo en 
donde trabaja. Tiene dos clases: 
 

 Motor: Esta clase es una abstracción útil de los atributos y 
funciones de un motor. Su principal objetivo es manejar el motor 
de forma cohesiva y con un bajo acoplamiento.  

 
 Sensor: Esta clase es también una abstracción pero ahora de las 

características y funciones de un sensor. 
 

 
 
 
 
 
 



2.- Capa Unificadora: Sirve de intermediario (middleware), entre la capa 
primitiva y la capa de inteligencia, se encarga de recibir los datos la inteligencia 
y pasarlos capa primitiva de forma que ella los entienda para que los ejecute. 
Esta formada por las siguientes clases: 
 

 Detector de meta: Hace uso de la clase sensor ya que depende 
del sensor para funcionar, como su nombre lo dice el objetivo más 
importante de esta clase es identificar la meta. 

 
 Detector  de intersección: Detecta las bifurcaciones que se 

encuentra en el camino, utiliza la clase sensor. 
 

 Seguidor de líneas: Se encarga de seguir el camino trazado para 
la competencia. Esta clase usa la del sensor para checar que el 
robot siga la  línea. 

 
 Controlador: Utiliza la clase seguidor de línea para evitar que el 

robot se desvié de la línea. Además también se encarga de 
controlar los motores. 

 
3.- Capa de inteligencia: Es la capa encargada de procesamiento de alto nivel, 
desarrolla las estrategias para resolver el laberinto. 
 

 Modelo mapa: Se encarga de hacer un mapa como una 
representación abstracta del mundo real, en este caso del 
laberinto. 

 
 Robot status: Se encarga de proporcionar el estado actual del 

robot en un momento dado. 
 

 Estrategia: Utiliza a la clase modelo mapa para generar su 
representación interna del laberinto, también utiliza la clase robot-
status ya que está aporta a estrategia el estado del robot 
(ejemplo: velocidad, estoy en la meta, estoy fuera o dentro de la 
línea, etc.), además estrategia le dice a la clase controlador las 
acciones que debe de tomar. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Fundamentación: 
  
Decidimos utilizar este tipo de arquitectura debido a que las tareas se 
encuentran bien delimitadas, si se generan cambios de último momento  no 
impactan de manera significativa (contención de cambios en una o pocas 
capas), ayuda a la reutilización de capas, facilita la estandarización de 
mensajes (es mas fácil dividir el trabajo), las dependencias se delimitan a intra-
capa.  
 

 Conclusiones: 
 
La conclusión es que la arquitectura en capas es una forma mediante la cual 
cada capa se encarga de lo que le corresponde sin importar lo que pase en las 
capas inferiores o superiores, es decir, recibe datos de una capa, los procesa, y 
proporciona unos datos de salida a otra capa. Es por esto que es la 
arquitectura que mejor se acomoda para la construcción del robot. 
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Fig. 2 Diagrama de la Arquitectura de 3 capas con sus clases 


