Programacion Symbian SO.
¢,IMision imposible!?

Symbian: S.O. Para dispositivos moviles
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Historia Symbian SO.

1980-1997 : Psiloc, epoc32.

1998 : Se crea Symbian .

1998 — 2008 : Consolidacion en el mercado.
2008 : Nokia(47.9%), Ericcson (15.6%),

SonyEriccson(13.1%),Panasonic(10.5%),
Siemens(8.4%),Samsung(4.5%).
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Historia Symbian SO.

e QOctubre 2008 : Se crea la Fundacion
Symbian.

- Nokia compra el 52 % de las acciones
gue le faltaban.

- Cooperaran Sony Ericcson , Motorola ,Samsung ...

- Se promete gue en un plazo de 2 anos Symbian SO.
se convertira en un proyecto Open Source.



Opciones de Programacion en
Symbian OS.

o C++.
- Api complicada .
- Curva de aprendizaje lenta.
- Mayor tiempo de desarrollo.
- Orientado a desarrolladores con gran
expertiz en C++.



Opciones de Programacion en
Symbian OS.

e Python.
- Multiplataforma.
- Open Source.
- Lenguaje interpretado de scripts.
- Acceso a todas las funcionalidades del
teléfono
- Lenguaje oficial en google.



Opciones de Programacion en
Symbian OS.

 Para Symbian SO de la s60 3° edicion.
Se utiliza PyS60, la version de Python
para celulares.



o C++

Hello world!

bild. inf

FRI_MMPFILES
hellowor 1d. mmp

helloworld. mmp

TARGET helloworld. exe
TARGETTYPE exg

SOURCERATH ..%5rcC

UID O

SOURCE helloworld. cpp
USERIMCLUDE ..%1nc
SYSTEMIMCLUDE \EEDCEE\iHC1udE
LIBRARY euser. 11



o C++

Hello world!

hellowor1d. cpp

#Finclude <e3izhase.h>

#Finclude <e32cons. he

LOCAL_D CConsoleBase¥ gConsole;
AL main function

Local_< wold MainLf)

_LITEKHE11DWDP1dStFiH?, "Hello worldsn'l;
Console->PrintfTCkHel lowor 1dstring);

A4 console Harness
Local_< woid ConsolemainLi)
1l

_LITfKConsoleTitle, "Hello wor1d! " 7;

gConsole = Console: :NewL(KConsaleTitle, Tsize(kConsFullscreen,

KConsFullscreenll;
MainLg;

A4 EPOC's main entry point
GLDEF_C TInt E3ZMa‘ m:§

1

Consolemainl(];
User::after (50000007;
return 0;

¥



Hello World!

* Python( PyS60)
hello.py

iImport appuifw
appifw.note(u’'Hello World!’)

Solo 2 lineas!!



Redes GSM vy Localizacion.

* La celda es la unidad geografica de la red.




Redes GSM y Localizacion

R

El celular: una nueva
manera de vigilarte S

.......

Tu celular/
A te espia

Este aparatoseha
transformado en &l medio
mas eficaz para rastrear
personas. Mo tiene limites.




Redes GSM vy Localizacion.

e En Pys60 existe el modulo location que
entrega algunas parametros de la celda a
la que un equipo esta conectado en
determinado momento.



Redes GSM vy Localizacion.

Country (MCC)

Mobile Network Code (MNC)
Location Area Code (LAC)
Cell id (cellid)



Ejemplo: gsm.pvy

import appuifw , e3Z , location
def gsmw location()

(woe, mnce, lac , cellid) = location.gsw locationd)
print uMcC: " 4+ unicode (moo)
print u"MNC: " 4+ unicode (mnc)
print u"LAC: " 4+ unicode lac )
print ufcCell id : " 4+ unicode(cellid)
pr ifmt o
def quit ()

app lock.signal ()
appulifv.app.set exit (]

app lock = e3Z.Aho lock()
appuifw.app.title = u" Location®™
appuifw.app.exit key handler = gquit

appuifw.app.wenu = [ [(u"Cbtener Localizacion ", gswm location]

app lock.wait (]

]



GPS y PyS60.

 En PyS60 existe el modulo:
- Positioning.
- Trabaja en equipos gue tienen
un GPS interno como el Nokia N95.



Ejemplo: gps.pv

import edzZ, appulifw, positioning

def gps_initi(]:
global gps data
gps_data = |
'satellites': {'horizontal dop': 0.0,
'nused satellites': 0, 'wertical dop': 0.0,
'time': 0.0, 'satellites': 0, 'time dop':0.0},
'position': {'latitude': 0.0, 'altitude': 0.0,

'wertical accuracy': 0.0, 'longitude': 0.0,
'"horizontal accuracy': 0.0},
'course': {'speed': 0.0, 'heading': 0.0,

"heading accuracy': 0.0, 'sSpeed accuracy': 0.0}

¥

Lry:
positioning.select module (positioning.default module () )
positioning.set requestors([{"type™:Mservice”, "format™: Tapplication®™, "data™: "gps app™i])
positioning.positionicourse=1,satellitez=1,callback=gpz, interval=:200000000,partial=0)
e3i.ao_sleep(3)

except:
appuifw.note (u' Problem with GP3', 'error')



def gp=s(event):
global gps data
gps_data = event

def gps stop():
firhi=z function stops GP3

Lry:
pofitioning.stop poSfitionf)
exoept:
appuifw.note (u' Problem with GPS', 'error!')
def dgquiti()

app lock.signall)
appuifw.app.set_exit()

fresting
gps_init(]
count = 0
while count < 10:
count = count + 1

sat = gps_data['satellites'] ['used satellites']
bos_lat = gps_datal['position']['latitude’]

bpoz_ long = gps datal['position'] ['longitude!']
speed = gps datal'course'] [!'speesd!]

print u3atelite: " + unicode(sat)
print u"Latitud: " 4+ unicode (pos lat)
print u"Longitud: " + unicode (pos long)
print ™

e3Z.ao_sleep(l)
appuifw.app.wenu = [ (u™ Parar ", gps_stop]]

appuifw.app.exit key handler=guit



