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(int num) {|
switch (num) {
Pregunta 1. case 1 -> cargal =
case 2 —> carga2 =
DT case 3 —> carga3 = ;
¢ ‘cargaz default — {

anquii;garzo 0; return "Carga invélida";

( args) {
t puerto = 5 }
return "Carga " + num + " encendida.";

( servidor = ne (puerto)) {
( idor ds J iniciadc el puer puerto);

) {
cliente servidor .
entrada = new (new (cliente. ; ) (int num) {
salida = ne (cliente 0 ) switch (num) {
mensaje = entrada. 0; case 1 —> cargal = H
respuesta (mensaje) )
salida (respuesta) case 2 —> carga2 = 5
case 3 —> carga3 = H
default — {
( return "Carga invélida";
e
}

return "Carga " + num + " apagada.";

cliente 0;

(comando

comando = comando ().trin()
(comandos (“ENCENDER")) { (int angulo) {

carga (comando.
‘ (carga) if (angulo < @ || angulo > 180) {
;a(r;:mdo' (‘(com‘an;;‘ return "Angulo fuera de rango (0-180)";
) (carga); }
f (comando. ("SERV0")) {
angulo : (comando anguloServo = angulo;

: {angito): return “Servomotor movido a " + angulo + "°";

re

cliente = servidor.
entrada ew (new (cliente.
);

Pregunta 2. salida = ney (cliente. 0,

mensaje = entrada. 0;
respuesta (mensaje);

salida. (respuesta) ;

Pregunta 3.

( comando) {
if (comando ) return "Comando vacio"; (int num) {1
comando = comando. (0)- () : = cargal
C > carga2
if (comando. (“ENCENDER")) { ; S
nt carga 4 (comando. (NI rn "Carga invalida";
urn (carga);
e if (comando. ("APAGAR")) {
int carga : (comando. (DD encendida.™;
r n (carga);
e if (comando. ("SERV0")) {
angulo - (comando. ({0 ) v (int angulo) {
urn (angulo); if (angulo < 0 angulo > 180) {
il return "Angulo fuera de rango (0-180)";
eturn "Comando no reconocido";
anguloServo = angulo;
return "Servomotor movido a ' angulo

Pregunta 4.

Comando “SERVO <angulo> ----entrada ---orden de movimiento
procesarComando()----logica de decision—detecta el comando y llama al controlador
moverServo(angulo)---control principal---valida y hace el movimiento

anguloServo ----- guarda la posicion actual del del servomotor



System.out/return ---salida---informa el resultado al cliente

Pregunta 5.

Las hélices ,junto con los motores eléctricos.

I. Los motores hacen girar las hélices muy rapido.

2. Al girar, las hélices empujan el aire hacia abajo.

3. Esto genera una fuerza hacia arriba, llamada sustentacion o empuje, que levanta el
dron del suelo.

Pregunta 6.

--procesarComando(String comando) >Logica de desicion , determina que activar y como
--encenderCarga(),apagarCarga() >Modifican el estado de la carga

--moverServo(int angulo) >cambia posicion el servomotor

-variables cargal y anduloServo > estado interno>guardan el estado actual de activacion

Pregunta 7.

(int num) { .
num) { ( comando) { //invoco los metodos

1 -> cargal ; if (comando ) return "Comando vacio";
2 —> carga2

3 —> carga3 ; comando = comando.

ult —> {

return "Carga invélida"; if (comando. ("ENCENDER")) {

} (comando.

} int carga = .
return (carga);
} else if (comando. ("APAGAR")) {
int carga . (comando.
(int num) { return (carga);
} else if (comando. ("SERV0")) {
int angulo (comando.

return "Carga encendida.";

urn (angulo) ;

} else
return "Carga invalida"; return "Comando no reconocido
) }
i }

return "“Carga apagada.";

cargal s
carga2 ;//variables que representan las Unr.rz‘,nsl
carga3 =

t anguloServo = 0;




Pregunta 8.

Se podria controlar la automatizacién de una casa como por ejemplo las
luces(cargas|,2,3), las persianas o puertas automaticas (con el servomotor)



