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RESUMEN

El creciente aumento de la poblacion universitaria junto con la utilizacion de vehiculos se ve
reflejada una aglomeracién vehicular en las calles principales de la Universidad y por ende un
mayor requerimiento de plazas de estacionamiento, que resulta una tarea estresante que genera
una pérdida considerable de tiempo tanto a docentes, estudiantes y personal administrativo, esta
problematica nos interrumpe en las horas académicas con la bulla que producen los vehiculos
y se torna un ambiente tedioso tanto como para estudiantes como para docentes. El desarrollo
de internet de las cosas méas conocido como 10T nos permite crear una Smart University para
gestionar los recursos de la universidad y dar una mejor calidad de vida a la comunidad
universitaria. El presente proyecto se enfocd en desarrollar e implementar un sistema de
parqueadero inteligente con acceso y control a la puerta principal del blogue B de la
Universidad Técnica de Cotopaxi Extension “La Manad”. El control de acceso a la puerta
principal estad conectado mediante una aplicacion que nos permite abrirla y cerrarla desde la
comodidad de su vehiculo, tanto por seguridad y también por confort; al ingresar el usuario
podra observar en una pantalla los parqueaderos gque estan disponibles y se dirigira al lugar méas
cercano o factible para el usuario. El realce que brinda el presente proyecto tiene acogida exitosa

tanto en la Universidad como dentro del canton por su correcta funcionalidad.

Palabras clave: Aglomeracion, requerimiento, estacionamiento, interrupciones, tedioso,

recursos, focalizado.
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ABSTRACT

The growing increase in the university population together with the use of vehicles is reflected
in a traffic congestion on the main streets of the University and therefore a greater requirement
for parking spaces, which is a stressful task that generates a considerable loss of time both To
teachers, students and administrative staff, this problem interrupts us during academic hours
with the noise produced by the vehicles and it becomes a tedious environment for both students
and teachers. The development of the internet of things better known as 10T allows us to create
a Smart University to manage university resources and provide a better quality of life to the
university community. This project focused on developing and implementing an intelligent
parking system with access and control to the main door of block B of the Technical University
of Cotopaxi Extension "La Mana". The access control to the main door is connected through an
application that allows us to open and close it from the comfort of your vehicle, both for security
and comfort; When entering, the user will be able to see on a screen the parking lots that are
available and will go to the closest or feasible place for the user. The enhancement provided by
this project has been successfully received both at the University and within the canton due to

its correct functionality.

Keywords: Agglomeration, requirement, parking, interrupts, tedious, resources.
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2 INTRODUCCION

Desde el periodo de la revolucién industrial, el hombre ha tenido la necesidad de buscar
innovaciones tecnologicas, las cuales optimizan energia y simplifican tareas complejas en
muchas de las operaciones simples que en la antigiedad demandan mucho esfuerzo tanto fisico
como energético. Desde ese entonces se planteo la idea automatizar maquinas para una mayor
produccion continua, es decir sin descanso y que funcionan durante todo un afio, durante todo
el dia y por lo tanto bajan los costos de los productos y como consecuencia facilita al obrero
con su trabajo. Es asi entonces como la automatizacion de las industrias comienza a jugar un
rol importante para la evolucién y desarrollo del hombre debido a que trabajadores comienzan
a ser remplazados en tareas que eran peligrosas y atentaban contra la salud del mismo. Entonces
si vemos a la automatizacion desde el punto de vista econémico nos produce una mayor

produccidén de costo y mayor confiabilidad (Carrera Juan, 2013).

Actualmente se sabe que el crecimiento exponencial de vehiculos de las principales ciudades
del Ecuador, ha generado un problema en la circulacion y trafico vehicular de todas las vias
dentro de estas ciudades. Esto sumado a que no existen suficientes espacios donde los choferes
puedan parquear sus autos, crea un caos en las horas pico y por lo tanto la ciudadania se ha visto
en la necesidad de inventar nuevas formas de crear u optimizar espacio (Carrera Juan, 2013).

Esta investigacion tuvo como objetivo principal disefiar la automatizacion en los
estacionamientos localizados dentro de la Universidad Técnica de Cotopaxi Extension La
Man4, con el objetivo de optimizar el proceso en la busqueda de lugares para parquear, basado
en la utilizacidn de sensores que serviran para detectar objetos, en este caso vehiculos medianos
los cuales enviaran una sefial a nuestra tarjeta receptora de datos y esta a su vez transmitir datos
de manera digital a nuestro modulo. Con la automatizacion de los parqueaderos se anticipara y
ayudara a gestionar la plaza, de modo que para los conductores hallar un parqueadero no sea

una pérdida de tiempo y combustible.



3 RESUMEN DEL PROYECTO

El presente proyecto tiene como proposito la implementacion de un parqueadero inteligente con
acceso de control a la puerta principal, la cual nos permitira controlar mediante el uso de una
aplicacion por medio de un dispositivo movil, para poder tener acceso al ingreso de la puerta
principal deberd tener la aplicacion y el permiso respectivo por parte de las autoridades
encargadas asi dando acceso a los vehiculos de los beneficiarios directos de la presente

investigacion.

El parqueadero inteligente permite controlar los lugares de estacionamiento desde la puerta
principal, mediante la instalacion de sensores ultrasonidos en cada punto de estacionamiento.
Estos sensores enviaran una sefial a la puerta de la institucion en donde estara ubicada una
pantalla led y pantalla LCD la cual le indicard al usuario que el nimero de plazas de
estacionamientos estan libres o vacias y lo direccionara hasta ese sitio disponible, con la
finalidad de mantener el orden del parqueadero en general y a su vez evitar la aglomeracion de

vehiculos y personas en la entrada principal del bloque B.

Los lugares del parqueadero estaran identificados por numeracion y es asi como la pantalla led
y LCD emite un aviso de disponibilidad y los guiara hasta el estacionamiento libre en el

parqueadero.



4 CONTEXTUALIZACION DE LA INVESTIGACION
4.1 Justificacion Del Proyecto

Ecuador ha tenido un crecimiento muy rapido, generando la falta de espacios donde se pueda
estacionar los vehiculos sin ningun inconveniente. Razon por lo cual el sector pablico y privado

se ven en la necesidad de mejorar y generar parqueaderos en la ciudad(Saltos Taipe, 2018).

Actualmente, la tecnologia es un soporte para el tratamiento de la informacién lo cual no nos
podemos quedar atras, dentro de la universidad docentes y estudiantes tienden a tener vehicul6
como medio de transporte, donde existe un desorden al momento de estacionar, ya que la
cantidad de vehiculo es superior a los lugares de parqueadero en donde se dan inconvenientes
porque no existe un sitio de informacion y que del aviso que no hay lugares de parqueado
disponible y es por eso la ejecucion de este proyecto de parqueadero inteligente y acceso y
control de la puerta principal donde el usuario podra encontrar plazas de parqueo libres

ayudando a reducir la pérdida de tiempo, para hallar una plaza de parqueo.



5 BENEFICIARIOS DEL PROYECTO

5.1 Beneficiarios Directos

Con el estudio y la implementacion de este proyecto se veran beneficiados directamente los
docentes y personal autorizado, el cual consiste en la implementacion de un parqueadero
inteligente dentro del bloque B con el accedo de control a la puerta principal de la Universidad
técnica de Cotopaxi extension la Mana para poder disminuir el tiempo, el gasto de combustible

y disminuir la contaminacién que emanan los vehiculos.

Tabla 1: Beneficiarios directos

Docentes Hombres | Mujeres Total
22 2 24
Personal administrativo 2 1 3
Personal de seguridad 2 0 2
Personal de aseo 0 2 2

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

5.2 Beneficiarios Indirectos

Los beneficiarios indirectos son los estudiantes de Ingenieria en Electromecanica, al poder
fortalecer sus conocimientos tedricos al poner en practica los mismos, y demostrando la
calidad de educacion que se ha recibido durante la etapa en la Universidad Técnica de

Cotopaxi Extension La Mana.
Tabla 2: Beneficiarios indirectos
Hombres | Mujeres Total

Alumnos 241 8 249
Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)




6 EL PROBLEMA DE INVESTIGACION
6.1 Planteamiento Del Problema

En la actualidad, la Universidad Técnica De Cotopaxi Extension La Mana cuenta con un
sistema de estacionamiento deficiente. Tal situacion tiende a incrementarse a medida que la

universidad abre las puertas a nuevos estudiantes que poseen vehiculos.

Constantemente personas en vehiculos no autorizados por la institucion tienen acceso al area
de parqueadero, provocando que la cantidad de parqueaderos para estudiantes, profesores y
empleados sean cada vez menor. Esto crea que en la universidad exista un ambito de

inseguridad.

En ocasiones no se sabe con exactitud si hay parqueaderos disponibles por que el personal de

seguridad no cuantifica los vehiculos que entran y salen del recinto universitario.

Es necesario el uso de las tecnologias disponibles, para la implementacion de un sistema de
parqueadero y la automatizacion de acceso y control de la puerta principal que le permitird a la
universidad controlar el acceso de vehiculos al estacionamiento. El cual identificara la cantidad
de estacionamientos disponibles y los beneficiarios directos tendran acceso a la informacién

via internet.
6.2 Delimitacion Del Problema

Este trabajo se centra en la instalacion de 19 parqueaderos con la automatizacion de acceso y
control de la puerta principal del bloque B de la Universidad Técnica de Cotopaxi Extension
La Mana4, y sera desarrollado e instalado con el fin de brindar una herramienta para ayudar en

la busqueda de parqueaderos a los estudiantes, docentes y personal administrativo.



7 OBJETIVOS
7.1 Objetivo General

Automatizar el parqueadero con direccionamiento a los lugares de estacionamiento y control

de acceso a la puerta principal del bloque B.
7.2 Objetivo Especifico

e Revisar la bibliografia del tema propuesto acerca de la automatizacion del parqueadero
y control de acceso a la puerta principal del bloque B.

e Seleccionar los dispositivos y la metodologia para la automatizacion del parqueadero y
control de acceso a la puerta principal del bloque B, segun las especificaciones y
requerimientos iniciales.

e Implementar el parqueadero inteligente con direccionamiento a los lugares de

estacionamiento y control de acceso a la puerta principal del bloque B.



8 ACTIVIDADES Y SISTEMAS DE TAREAS EN RELACION A LOS OBJETIVOS

Tabla 3: Actividades y sistemas de tareas en relacion a los objetivos

Revisar la

bibliografia del tema
propuesto acerca de
la automatizacion del
parqueadero y
control de acceso a la
puerta principal del
bloque B.

Recopilar documentos
de tengan la
informacion necesaria
para el uso del
presente proyecto.

Utilizar
informacion de
los documentos
recopilados para
la elaboracion del
proyecto

Anélisis
bibliogréafico.

Seleccionar los
dispositivos y la
metodologia para la
automatizacion del
parqueadero y
control de acceso a la
puerta principal del
bloque B segun las
especificaciones y
requerimientos
iniciales

Investigar las
caracteristicas de los
componentes que
serian los méas
adecuados para el
desarrollo del proyecto

Adquisicion de
los

elementos
necesarios y
componentes
eléctricos,
electrénicos y
mecanicos

Describir los factores
econdémicos del
parqueadero con
direccionamiento a
los lugares de
estacionamiento y
control de acceso a
la puerta principal.

Implementacion del
parqueadero
inteligente con
direccionamiento a
los lugares de
estacionamiento y
control de acceso a la
puerta principal del
bloque B

Realizacion un sistema
gue nos permita tener
el control de los
lugares en donde se
parquearan los
vehiculos y el
controlar el acceso a la
puerta principal por
medio de una
aplicacion.

Conocimiento de
las

condiciones en
que se encuentra
el parqueadero y
la puerta
principal del
bloque de

Documentacién
sobre el desarrollo
de analisis y
resultados.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)



9 FUNDAMENTACION CIENTIFICO TECNICA
9.1 Antecedentes

Debido a que los conductores no saben donde pueden encontrar un estacionamiento libre,
manejan despacio para buscar un lugar desocupado. El resultado es un gran congestionamiento
provocado por vehiculos buscando estacionamiento. Ademés, de causar frustracion a los

conductores, el congestionamiento trae algunos problemas:(Rosales, 2016).

1.- Pérdida de tiempo y energia — los conductores deben buscar mucho tiempo antes de que
puedan encuentra un aparcamiento libre, pierden tiempo que sin el congestionamiento podrian
utilizar de una forma mas efectiva. Ademas, que afecta a otros conductores que usan las calles

de los alrededores de la universidad, siendo afectados por esta demora (Rosales, 2016).

2.- Contaminacién — los vehiculos utilizan gasolina o diésel y emiten gases nocivos de CO2.
Cuanto mas tiempo un vehiculo esta en movimiento, mas larga seran las emisiones de CO2.
Cada minuto que el vehiculo pasa con el motor en marcha, causa dafios innecesarios al medio
ambiente (Rosales, 2016).

3.- Situaciones peligrosas — Mientras que los conductores estan buscando un aparcamiento libre,
su atencion esta dividida entre su medio ambiente, el manejo y la bdsqueda. Porque estan

distraidos, la probabilidad de un accidente crece y la seguridad disminuye (Rosales, 2016).

La solucion propuesta para el problema del parqueadero es la falta de informacion anticipada y
congestionamientos provocados por vehiculos buscando estacionamiento, es importante porque
no solo se ahorra tiempo y energia, sino también se puede reducir la contaminacién y aumentar

la seguridad en la carretera.

9.2 Marco Teorico
9.2.1 Elinternet de las cosas (loT).

El internet de las cosas (loT) hace referencia, como se ha adelantado a una tecnologia basada
en la conexidon de objetos cotidianos a internet que intercambian, agregan y procesan
informacidn sobre su entorno fisico para proporcionar servicios de valor afiadido a los usuarios
finales. También reconoce eventos o cambios y tales sistemas pueden reaccionar de forma

autonomay adecuada. Su finalidad es por tanto brindar una infraestructura que supere la barrera
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entre los objetos en el mundo fisico y su representacion en los sistemas de informacion(Moisés
Andrés, 2018).

El término “Internet de las Cosas” (IoT) fue empleado por primera vez en 1999 por el pionero
britdnico Kevin Ashton para describir un sistema en el cual los objetos del mundo fisico se
podian conectar a Internet por medio de sensores. Ashton acufié este término para ilustrar el
poder de conectar a Internet las etiquetas de identificacion por radiofrecuencia (RFID) que se
utilizaban en las cadenas de suministro corporativas para contar y realizar un seguimiento de
las mercancias sin necesidad de intervencion humana. Hoy en dia, el término Internet de las
Cosas se ha popularizado para describir escenarios en los que la conectividad a Internet y la
capacidad de computo se extienden a una variedad de objetos, dispositivos, sensores y articulos
de uso diario(Rose Karen, 2015).

El rapido crecimiento de aplicaciones con dispositivos interconectados en el mercado de
consumo, junto a asistentes del hogar como Amazon Echo o Google Home, esta suponiendo un
auge en la produccion de dispositivos orientados a Internet de las Cosas, de modo que cada vez
es mayor el conocimiento de la poblacion sobre este término, y mayor el nimero de dispositivos
comerciales que se fabrican para cubrir dicho mercado. Igualmente, el crecimiento en el sector
empresarial es notable, ya que permite junto al Big Data y las tecnologias en la nube, capturar,

almacenar y analizar datos de interés para las empresas(Benito Alvaro, 2019).

llustracion 1: Concepto de loT

Fuente: (Salazar Jordi, 2019).
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Tabla 4: Ariuitectura de las caias loT

Capa de deteccion Sensores, los objetos fisicos y la obtencién de datos
Capa de intercambio de Transmision transparente de datos a través de redes de
datos comunicacion

El procesamiento de informacion incierta adquirida de las
Capa de integracién de la | redes, filtrado de datos no deseados e integracion de
informacién informacién principal en conocimiento uatil para los
servicios y los usuarios finales

Capa de servicio de
aplicacion
Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Da servicios de contenido a los usuarios

9.2.2 Beneficios del Internet de las Cosas (10T)

Con una definicion mas clara del Internet de las Cosas y los dispositivos, se centrard en los
beneficios para la sociedad. El objetivo principal de la I0T es hacer la vida mas facil. IoT debe

hacer una “cosa” mas facil, no mas complejo(Rosales, 2016).
9.2.3 Aplicaciones loT.

Se describen algunas aplicaciones importantes relacionadas con el campo de la loT. Se
introducen los principales elementos de la arquitectura de la 0T se analiza la evolucion prevista
del mercado. La arquitectura loT se puede dividir en cuatro capas: capa de deteccidn de objetos,
la capa de intercambio de datos, capa de integracion de la informacién y la capa de servicio de
aplicaciones. Los dispositivos inteligentes pueden estar ya conectados a través de internet
tradicional. Sin embargo, la loT incorpora la capa de deteccion que reduce los requisitos la
capacidad de esos dispositivos y permite su interconexion. Sensores consumidores de datos se
comunican con sensores o propietarios de los mismos a través de la capa de integracién de la
informacién que es responsable de toda la comunicacion y las transacciones (Salazar Jordi,
2019).

9.2.4 Energia

Las cuestiones energéticas, en todas sus fases, desde la generacion hasta la conservacion y el
uso, son fundamentales para el desarrollo de la 10T. Estas tecnologias tienen que ofrecer
generacion de energia de alta densidad de potencia y soluciones de generacion, que, cuando se
usen con una nano electrénica actual de baja potencia, nos permitira disefiar el dispositivo de

identificacion autoalimentado basado en sensores inteligentes inalambricos. Todavia hay una
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necesidad de investigar y desarrollar soluciones en esta area (nano electrénica,
semiconductores, tecnologia de sensores, integracion de micro sistemas) que tienen como
objetivo dispositivos mas eficientes y compactos de ultra bajo consumo de energia y de
almacenamiento de energia como baterias, pilas de combustible, y baterias de polimero /
impresas, ya que los dispositivos actuales parecen insuficientes teniendo en cuenta la potencia
de procesado necesaria y las limitaciones de energia del futuro(Salazar Jordi, 2019).

9.2.5 Smart Things

Las cosas inteligentes hacen que el mundo que nos rodea sea mas inteligente. Smart Things son
un conjunto de dispositivos que se pueden monitorizar y controlar a través de un dispositivo
central y servicios web. La idea de las cosas inteligentes y el 10T se popularizaron y permite
que los usuarios puedan controlar y automatizar las acciones de hoy directamente por medio de
aplicaciones de Smart Things. Actualmente los refrigeradores, las lavadoras, los televisores los
teléfonos inteligentes ya estan en desarrollo y uso, pero el disefio de la experiencia del usuario
para Internet de las cosas sigue siendo un concepto bastante nuevo. La transicion actual de
direccionamiento IPv4 a IPv6 proporcionard un nimero practicamente ilimitado de direcciones
IP publicas capaces de proporcionar acceso bidireccional y simétrico Machine to Machine
(M2M) a miles de millones de Smart Things(Fajardo Allauca, 2020).

llustracion 2: Representacién del concepto de Smart Things.
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Fuente: (Fajardo Allauca, 2020).

9.3 Modulo ESP32

El médulo ESP32 de Espressif Systems (empresa con origen en Shanghai) es un mddulo basado
en un MCU (microcontroller unit) de 32 bits que incluye un periférico de comunicacién
inalambrica para la frecuencia de 2.4 GHz que habilita conectividad con red wifi y bluetooth.
Los ESP32 Devkits son pequefias placas de evaluacion con médulos ESP32. El bajo precio de

estas placas de evaluacion (por debajo de los 10 euros) y la posibilidad de programar los ESP32
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con Arduino an echo que la curva de dificultad para desarrollar aplicaciones loT (internet of
thing) sea mucho mas suave y accesible haciendo que este mdédulo sea muy popular entre

makers o para profesionales en fase de prototipo(Albert Alvarez Carulla, 2021).
9.4 Especificaciones del Médulo ESP32

En la siguiente tabla se detallara en modo general la descripcion del Médulo ESP32

Tabla 5: descripcion general de médulo ESP32

Micro controlador Tensilica LX6 de doble nucleo de 240 MHz con 600 DMIPS

SRAM integrada de 520 KB y 1 oscilador de cristal de 32 kHz

Transceptor Wi-Fi 802.11b/g/n HT40 integrado, banda base, pilay LWIP

Bluetooth de modo dual integrado (clasico y BLE)

Flash de 4 Mbyte incluido en el médulo WROOM32

Amplificador analdgico de ultra bajo ruido

Interfaz tactil capacitiva 10x y un sensor de pasillo

3 x UART (solo dos estan configurados de manera predeterminada en el soporte
de Feather Arduino IDE, un UART se usa para cargar/depurar)

Wl W (R RrRR R Re

3 x SPI (solo uno esta configurado por defecto en el soporte Feather Arduino

[EEN
N

canales de entrada ADC y 2 audios 12S

PWM/entrada/salida de temporizador disponible en cada pin GPIO

==

Interfaz de depuracion OpenOCD con bufer TRAX de 32 kB

1 SDIO maestro/esclavo 50 MHz- 1 Soporte de interfaz de tarjeta SD

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

9.5 Wifi

El dispositivo ESP32 dispone de estandar 802.11 b/g/n con una velocidad maxima de
hastal50Mbit/ a 2.4GHz. Ademas, dispone de varios modos de seguridad como WPA o0 WPA2,
escaner de puntos de acceso activo y pasivo y un modo promiscuo para monitorizar él envié de
paquetes. Cuando se trabaja con un dispositivo wifi, es importante tener una nocion basica de
como funciona el dispositivo. En general se trata de la comunicacién TCP/IP sobre un enlace
inalambrico. Durante las operaciones como dispositivo wifi se producen eventos que tienen que
ver con el estado de la conexion y que el ESP32 tiene que tratar con un manejador de
eventos(Benito Alvaro, 2019).



9.5.1 Eventos wifi en ESP32

Tabla 6: Eventos wifi del moédulo ESP32

SYSTEN_EVENT_STA_START

Establecimiento como estacion.
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SYSTEN_EVENT STA_STOP

Finalizacion como estacion.

SYSTEN_EVENT_STA_CONNECTED

Conectado a un AP como estacion.

SYSTEN_EVENT _STA_DISCONNECTED

Desconectado del AP como estacion.

SYSTEN_EVENT_STA AUTHMODE

Cambio en el modo de autenticacion.

SYSTEN_EVENT_STA_GOT_IP

Asignar una IP al dispositivo desde el
AP.

SYSTEN_EVENT _STA_START

Comienzo como punto de acceso.

SYSTEN_EVENT_ STA STOP

Fin como punto de acceso.

SYSTEN_EVENT _STA _STACONNECTED

Una estacion se conectd al AP creado.

SYSTEN_EVENT_
STA_STADISCONNECTED

Una estacion se desconectd del AP
creado.

SYSTEN_EVENT_
STA_PROBEREQRECVED

Recibo de peticion de prueba al AP
creado.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Los modos  wifis mite el ESP32 son los  siguientes:

Modo estacion (STA)

que  per

Modo punto de acceso (Soft AP)
Modo combinado (AP+STA)(Benito Alvaro, 2019).

9.6 Router inalambrico

Una red wifi puede estar formado por dos ordenadores o miles de ellos. Para que un ordenador
pueda comunicarse de forma inalambrica, necesita disponer de un dispositivo que se conoce
como adaptador de red, el cual es un equipo de radio (con transmisor, receptor y antena) que
puede venir integrado en el equipo o instalado de forma independiente y que es el que le permite
comunicarse de forma inalambrica. Aparte de los adaptadores de red, las redes wifi pueden
disponer también de unos equipos que reciben el nombre de puntos de acceso (AP o Access
Points) un punto de acceso es como una estacion de base utilizada para gestionar las
comunicaciones entre los distintos terminales de la red (entre los distintos adaptadores). Los
puntos de acceso funcionan de forma autonoma sin necesidad de estar conectados directamente
a ningun ordenador. Tanto a los terminales como los puntos de acceso se les conoce por el
nombre general de estacion. Las estaciones se comunican entre si gracias a que utilizan la
misma tecnologia de comunicacion. Dicho de otra forma, usan la misma banda de frecuencia 'y

tienen instalado el mismo conjunto de protocolos(Carballar José, 2010).
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llustracion 3: Estacionamientos Wi-Fi
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Fuente: (Carballar José, 2010)

9.7 Sensores

El sensor es un dispositivo electrénico capaz de detectar magnitudes fisicas y quimicas y
transformarlas en variables eléctricas para su respectivo procesamiento eléctrico, estos son
utilizados en mucho dispositivo que se utiliza a diario como vehiculos electrodomésticos,
equipos de medicina, etc. Los sensores pueden ser conectados a equipos mas complejos como
una PC y almacenarlos en una base de datos para presentarlos de una forma mas facil de
interpretar. Por lo general la sefial que se obtiene de un sensor no es posible leerla directamente
y debe ser procesada mediante un circuito de acondicionamiento o un circuito embebido del

sensor. Algunas de las caracteristicas técnicas que se deben tener en cuenta son:

e Rango de medida
e Precision

e Sensibilidad

e Resolucion

e Velocidad de respuesta

En las redes de sensores inalambricos los fabricantes equipan con sensores los nodos, donde
cada uno realiza el acondicionamiento de la sefial para poderla enviar inalambricamente a su

destino(Marquez Marcelo, 2015).
9.7.1 AJ-SR04M sensor de distancia ultrasonido impermeable

El médulo de rango ultrasénico AJ-SR04M esta disefiado mediante el uso de una sonda stripline
(linea de tira) impermeable integrada con transceptor y receptor. Se basa en la tecnologia de
deteccion ultrasénica sin contacto. En el rango de 20cm y 800cm puede detectar con precision

la distancia entre objetos planos y en el rango de 20cm a 250cm puede medir con precision a
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las personas. Ideal por su pequefio tamarfio y su bajo costo. Usado en aplicaciones de robética
para evitar obstaculos, medicion de distancia de objetos y medicion de altura humana, control

de espacio de estacionamiento, seguridad y control industrial(Salazar Jordi, 2019).

9.7.1.1 Principio de funcionamiento bésico

Tabla 7: Conexiones al médulo

Modo 1 Onda cuadrada de ancho de pulso comun.

Modo2 Onda cuadrada de ancho de pulso de baja potencia.
Modo3 Puerto serie automatico.

Modo4 Disparador de puerto serie.

Modo5 Salida de cédigo ASCII

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

llustracion 4: AJ-SR04M Sensor de distancia ultrasonido impermeable

Fuente: (Carrera Juan, 2013)

9.7.2 Caracteristicas sensor AJ-SR04M

Tabla 8: Especificaciones técnicas del sensor

Modulo ultrasonico aj-sr04m

Tensién de trabajo DC3-5.5V

Corriente de trabajo 30Ma

Corriente stand by 5Ma

Sonda de linea impermeable sellada integrativa, adecuada para campos de medicion
himedos y duros

Rango de alcance 20cm — 8m

Angulo de medicion menor de 50 grados
Resolucién aproximada 5mm

Temperatura de trabajo—20a75° C
Temperatura de almacenamiento —40a80°C

Tamarfio 41.3*28.523mm
Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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9.8 Regulador de voltaje

Un regulador de voltaje es un dispositivo que proporciona voltaje constante a la salida,
resultando optima su respuesta, solamente para un determinado rango de voltaje de entrada.
Estos circuitos reguladores consideran variaciones en la carga. Por lo tanto, estos reguladores
se tornan Utiles en aparatos que requieren un voltaje constante para su funcionamiento y que
tolere la regulacion para la cual este disefiada. Funciona tomando una muestra de voltaje de
salida y comparandola con una referencia para obtener una sefial de error, que luego de ser
amplificada excita al elemento de control, para que esta tienda a reducir el error a cero.(Burbano
Ivén, 1974).

9.8.1 Regulador de voltaje LM1117T 3.3V

Es un dispositivo lineal de voltaje LDO (low Droupt) de baja caida de voltaje, la serie 1117es
un regulador de tension positiva de tres terminales, su tension de salida regulada fija es de gran
ayuda a aplicaciones estandares de electronica. Estos reguladores pueden proporcionar
regulacion a tarjetas locales, eliminando problemas de distribucion asociadas a un solo punto
regulaciéon. A un que se a disefiado principalmente como reguladores de voltajes fijos, estos
dispositivos se pueden utilizar con componentes externos para obtener voltajes y corrientes

ajustables (Burbano Ivan, 1974).

Tabla 9: Caracteristicas del reiulador de voltaie LM1117T 3.3V

Voltaje de salida 3.3V

Corriente de salida 800mA
Numero de salida 1 salida
Polaridad Positivo
Voltaje maximo de entrada | 15V

\oltaje de interrupcion 1.2V
Empaquetado TO-220-3
Montaje Through Hole
Temperatura de trabajo -40°Ca125°C

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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llustracién 5: Regulador de voltaje LM1117T 3.3V

Fuente: (Burbano lvan, 1974)

9.9 Cables concéntricos

Estos cables se utilizan para suministros eléctricos con sistemas PME (puesta a tierra multiple
de proteccidn), en los que una combinacion de puesta a tierra protectora (PE) y conexién neutra
(N) conocidos de manera conjunta como PEM, conecta la combinacion puesta a tierra conexion
neutra a una puesta a tierra real en multiples ubicaciones, con el objetivo de reducir el riesgo de

que se produzca una descarga eléctrica en caso de interrumpirse la PEM(Enersis Edesa, 2011).

llustracion 6: Cable concéntrico 2 x 10
L &

Fuente: (Enersis Edesa, 2011).

9.10 Cable solido

Un alambre o cable ya sea para llevar energias eléctricas o sefiales, tiene proposito de transmitir
la corriente eléctrica a un dispositivo 0 ubicacion prevista. Para esto se proporciona un
conductor el cual es adecuado para llevar la corriente impuesta, que con el aislante eléctrico
(dieléctrico) ayuda a mantener la corriente fluyendo por el conductor proporcionado en lugar
de otros caminos o superficies por la cual la corriente podria fluir, por tanto, se podria decir que
cualquier conductor que si va de transporte de sefiales eléctricas o de potencia es un conductor

aislado y se llama cable al conjunto de estos(Guaman Edison, 2014).
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lustracion 7: Cable solido

Fuente: (Guaman Edison, 2014).

9.11 Cables Gemelos

Cable gemelo adecuado para conexiones colgantes, extensiones residenciales, alambrado de
aparatos eléctricos, en lugares secos y humedos(Centelsa, 2020).

llustracion 8: Cables gemelos

Fuente:(Centelsa, 2020)

9.12 Cables UTP

Las redes anteriores y los computadores generalmente estan unidos a través de un cable
denominado UTP (Unshielded Twisted Pair) estos cables de pares trenzados sin blindar o sin
apantallar son utilizado en comunicaciones en diferentes tecnologias de redes locales; debido
principalmente a su buen comportamiento en la transmisién de datos, facil uso y relativos bajo
costo. Los cables UTP son regidos internacionalmente por normas IEEE (Institute of Electrical
Y Electronics Engineer) las cuales determinan el rendimiento del cableado extremo a extremo
y las normas ANSI/TIA que determinan el rendimiento de transmision de componentes y
enlaces, asi como los métodos de pruebas para ambos(Centelsa, 2020).
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llustracién 9: Elementos que conforma el cable UTP

Partrenzado

Blindaje total
l Aitlamiento de plastico con

| e .

—g - codificacionde color
_t ‘i\“«

f “

Exterior

Fuente: (Centelsa, 2020).

9.12.1.1 Elementos del sistema cableado

e Par trenzado, cuatro pares sin blindaje de 100 ohmios 22/24 AWG
e Es el méas difundido en redes LAM
e Esliviano, flexible y muy facil de instalar y mantener.

e Arquitectura Ethernet y topologia en estrella, distancia de 100 metros.
9.13 Tomacorrientes

Los tomacorrientes son los elementos destinaos a conectar eléctricamente un conductor o cable

flexible a un aparato eléctrico y se componen de dos partes:
a) una toma mavil, que es parte que forma cuerpo con el conductor flexible de alimentacion.
b. una base, que es la parte incorporada o fijada al aparato de utilizacion.

Es un dispositivo usado para establecer una conexién eléctrica tipo americana + tierra mediante

la insercion de una clavija que permite el paso de corriente eléctrica(Calvo Antonio, 2019).

llustracion 10: Tomacorriente doble

Fuente:(Calvo Antonio, 2019)
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10 INTRODUCCION A LOS SISTEMAS AUTOMATIZADOS
10.1 Automatizacién

A nivel industrial la automatizacion permite usar sistemas de control, tales como computadoras,
robots, y tecnologias de informacién, para manejar diferentes procesos y maquinarias (Bautista
Jonathan, 2021).

La automatizacion es un conjunto de procesos y métodos aplicados para substituir a un operario
en tareas mentales y fisicas, dichos procesos estan ligados con conceptos de productos,
programas y planificacion de plantas. Sin embargo, la automatizacion va mas alla de una simple
mecanizacion de los procesos, esta aporta a que los operadores humanos cuenten con
mecanismos para asistirlos en sus tareas. Los procesos de automatizacion reducen la necesidad
sensorial y mental del ser humano, y abarcan el uso de instrumentacion artificial, como
sensores, transmisores de campo, sistemas de control y supervision, sistemas de transmision y
recoleccion de datos, y aplicaciones de software en tiempo real para supervisar y controlar las

operaciones de procesos industriales(Machado Jaime, 2009).
10.2 Motor El motorreductor ROGER Brushless BR20/500.

El motor Roger para puertas abatibles de hasta 5 metros es ideal para utilizarlo en instalaciones
de uso super intensivo de bajo voltaje por lo que puede estar funcionando durante todo el dia
sin parar. Preparado para soportar una cancela de hasta 400 kg. Dispone de encoger nativo para
sistema de deteccion de obstaculos. Tiene final de carrera mecanico regulable y es irreversible.
Fabricado en una base de aluminio tratada con pintura anticorrosiva y montado en carcasa y
cojinete dedicados. Con palanca de liberacion y facilidad de manejo en la cerradura. Puedes
comprar una bateria de emergencia en nuestro catalogo de productos que actle en caso de
pérdida de corriente eléctrica. Descarga los manuales de instrucciones para realizar una
configuracién e instalacion correcta de los dos motores y el cuadro de maniobras(ROGER
TECHNOLOGY, 2003).
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llustracién 11: Disefio interno de la caja maestra de la puerta.

5

i By

Fuente: (ROGER TECHNOLOGY, 2003)

Tabla 10: Esiecificaciones técnicas del BE20/271/HS

Alimentacion linea

110V AC- 50HZ

Alimentacién motor 36V

Potencia nominal 200W
Frecuencia de uso Uso intensivo
Empuje 100*2200N
Temperatura de funcionamiento *20 C°+55 C°
Grado de proteccion IP44

Tipo de motor Irreversible
Velocidad 3cm/s
Tiempo apertura 10-15s
Recorrido 400mm

Final de carrera

Tope mecénico en apertura y sierre

Controladores digitales recomendados

230V: EDGE1/BOX-
115V:EDGE1/BOX/115

Encoder

Encoder interno digital SENSORLES de
48PPR

Ciclos de maniobra por dia (apertura/cierre-

. 800
24 horas sin parar
Dimensiones méaximas de producto (LxXWxH) | 867*105*155
Peso del producto embalado(kg) 7,8

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

10.3 Interruptores termo-magnéticos.

Un interruptor termo-magnético, es un dispositivo capaz de interrumpir la corriente eléctrica de

un circuito cuando ésta sobrepasa ciertos valores maximos. Su funcionamiento se basa en dos

de los efectos producidos por la circulacion de corriente eléctrica en un circuito: el magnético

y el térmico (efecto Joule). Los interruptores termo-magnéticos (Breakers) combinan varios de

los sistemas de proteccion, en un solo aparato. Poseen tres sistemas de desconexion: manual,

térmico y magnético. Cada uno puede actuar independientemente de los otros, estando formada

su curva de disparo por la superposicion de ambas caracteristicas, magnética y térmica. Una

vez que se detecta una falla, los contactos en el Breaker deben abrir para interrumpir el circuito;
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parte de la energia almacenada mecéanicamente (usando algo como resortes o aire comprimido).
Breakers pequefios pueden ser accionados manualmente; unidades mas grandes tienen
solenoides para activar el mecanismo, y otros motores eléctricos para restablecer la
energia.(Lopez Adrian & Viteri Gabriel, 2010).

10.3.1 Tipos de interruptores termo-magnéticos

El interruptor est4d marcado con la corriente nominal en amperios, pero sin el simbolo de la
unidad "A": En cambio, la cifra amperio es precedido por una letra "B", "C" o "D" que indica
la intensidad de disparo instantaneo, que es el valor minimo de corriente que hace que el breaker
actue sin retardo intencional (es decir, en menos de 100 ms), expresada en términos de In. Asi
como se clasifico el tipo de fusible también podemos hacerlo en los breakers, por lo tanto,
tendremos dos grandes tipos de breakers: Por su uso y nivel de voltaje y por la forma de su
curva.(Lépez Adrian & Viteri Gabriel, 2010)

10.3.2 Por su uso y nivel de voltaje

Debido a que existen breakers para todo nivel de voltaje se clasificaran en: Alto, Mediano y

Bajo voltaje.

a) Breakers de alto voltaje: Su accionamiento es dado por un solenoide con proteccién de relés
con corriente censada por transformadores de corriente. Son de gran tamafio y protege a equipos
y barras contra distintas fallas de sobrecarga y tierra. Utilizan medios distintos para evitar el
arco eléctrico producido por su apertura tales como aceite, vacio o hexafluoruro de
azufre(Lépez Adrian & Viteri Gabriel, 2010).

b) Breakers de mediano voltaje: También su operacion estd dada por relés de proteccion.
Generalmente no utilizan sensores de sobrecarga térmica 0 magnética. Su operacion mecanica
puede hacerse mediante un motor o una manivela de mano. Utilizan el vacio como medio para

extinguir el arco eléctrico(Lopez Adrian & Viteri Gabriel, 2010).

c) Breakers de bajo voltaje: Son pequefios y estan hechos de tal forma que puedan ser
desmontados sin necesidad de sacar todo el tablero se utilizan en industrias comerciales y
viviendas. Su operacion puede ser ajustable en algunos de ellos. En pocos casos su operacién
mecanica se realiza por medio de un motor el cual puede ser comandado remotamente.(LOpez
Adrian & Viteri Gabriel, 2010).
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10.4 Fusible eléctrico

El fusible eléctrico es un dispositivo destinado a proteger una instalacion eléctrica y sus
componentes contra sobre corrientes ocurridas aguas abajo de éste, mediante la fusion de uno
o0 varios elementos destinados para este efecto, interrumpiendo el flujo de la corriente eléctrica
cuando esta sobrepasa el valor de la corriente de fusion del fusible dentro de un tiempo
determinado. Un fusible es un dispositivo eléctrico hecho de un material conductor, el cual
posee un punto de fusion bajo y es conectado a un circuito eléctrico con el fin de interrumpir
en caso de que se presente una corriente excesiva. Gracias a esto se puede garantizar la
seguridad de los dispositivos eléctricos ante picos de tension o ante eventos que causen un
aumento del voltaje. ES conveniente utilizar el nombre “fusible eléctrico” para referirse a este
elemento de proteccion, ya que ademas existe otra clase de fusible, el cual opera por el exceso
de temperatura (Nibaldo Acosta, 2004).

llustracion 12: Fusible eléctrico de 3A — 4A

Fuente: (Nibaldo Acosta, 2004).

10.5 Display LCD.

EI LCD es un dispositivo que sirve para visualizar caracteres que el programa realizado el micro
controlador desee mostrar con un bajo consumo de energia. Se los puede encontrar con una luz

de fondo de distintos colores generalmente azul o verde(Astudillo Andrés, 2016).

Los modulos LCD (displays de cristal liquido) solucionan estos inconvenientes y tienen algunas
ventajas adicionales como la facilidad que con que se pueden conectar a microprocesadores y
micro controladores, sumado a la éptima presentacion de la informacién(Daniel Bolafios,
2012).
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10.5.1 Caracteristicas Principales De Los Mdédulos Lcd.

Los modulos LCD se encuentran en diferentes presentaciones, por ejemplo, 2x16 (2 lineas de
16 caracteres), 2x20, 4x20, 4x40, etc. Es conveniente buscar en catalogos para encontrar aquel
que cumpla con las necesidades de nuestro proyecto, el LCD mas usado es el de 16x2, que tiene
2 filas y 16 columnas. La forma de utilizarlos y sus interfases (como se conectan) son similares.
En la hoja de datos del displays viene la distribucion de pines, alimentacién y el controlador
(Cl interno del maddulo), etc. Es fundamental también buscar la hoja de datos de ClI interno o
controlador de LCD, alli encontraremos la informacion para operar con el mismo (Daniel
Bolafios, 2012).

lHustracion 13: Diagrama de distribucion de pines del LCD 20X4

22l 2z, Bscosas=sss=
3T -4

Fuente:(Astudillo Andrés, 2016)

10.6 Software

Arduino es una plataforma de prototipos electronica de codigo abierto (open-source) basada en
hardware y software y flexibles y faciles de usar. Esta pensado para artistas, disefiadores, como
hobby y para cualquiera interesado en crear objetos o entornos interactivos. Arduino puede
sentir el entorno mediante la recepcién de entradas desde una variedad de sensores y puede
afectar a su alrededor mediante el control de luces, motores y otros artefactos. EI micro
controlador de la placa se programa usando el Arduino Programming Language (basado en
Wiringl) y el Arduino Development Environment (basado en Processing2). Los proyectos de
Arduino pueden ser autbnomos o se pueden comunicar con software en ejecucion en un
ordenador (por ejemplo, con Flash, Processing, etc.). Las placas se pueden ensamblar a mano3
0 encargarlas pre ensambladas, el software se puede descargar gratuitamente. Los disefios de
referencia del hardware (archivos CAD) estan disponibles bajo licencia open-source, por lo que

eres libre de adaptarlas a tus necesidades(Enriquez Herrador, 2009).
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10.7 Ide Arduino

El Ide Arduino es una placa de desarrollo basada en un micro controlador Atmel. Es importante
precisar que los micro controladores son circuitos integrados en los que es posible grabar
instrucciones, las que deben escribirse con un lenguaje de programacion y utilizando un entorno
de desarrollo compatible. El entorno de desarrollo integrado de Arduino es una aplicacion
multiplataforma que esta escrita en el lenguaje de programacion Java. El cual, en el caso de
Arduino, este se llama Arduino IDE(Pefia Claudio, 2020).

El entorno de desarrollo integrado o IDE de Arduino es una aplicacion multiplataforma que
puedes utilizar para escribir y cargar programas en placas Arduino y también en aquellas que
sean compatibles. Pero no solo eso ya que, gracias a nucleos generados por terceros, también
se puede utilizar para cargar programas en placas de desarrollo de otros proveedores Se utiliza
para escribir y cargar programas en placas compatibles con Arduino, pero también, con la ayuda
de nucleos de terceros, se puede usar con placas de desarrollo de otros proveedores(Pefia
Claudio, 2020).

llustracion 14: 1D Arduino.

Arduino IDE

= O = # -~ 2 GO NOaEsw Almanw T

Fuente:(Pefia Claudio, 2020)

10.8 IDEs alternativos

Algunos IDEs alternativos instalables y opciones que permite programar para Arduino son los

siguientes:
10.8.1 Stino

Es un plugin para el editor sublime Text. Permite desarrollar para Arduino de manera facil, ya
que ofrece acceso muy rapido a toda la estructura del proyecto posee autocompletado y otras

caracteristicas importantes
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llustracién 15: Stino plugin.

File Edit Selection Find View Goto Tools Proj

led_pin 13;

setup() {

pinMode(led_pin,

>

loop() {
digitalwrite(led
a delay(1e090);
digitalWrite(led
delay(50@);

>

LOW

[9©.4%] Compile C:/User
/esp8266/2.3.0/cores/es
[92.3%] Compile C:/User
/esp8266/2.3.0/cores/es
[94.2%] Compile C:/User
/esp8266/2.3.0/cores/es, "% __________
[96.2%] Compile C:/Users/wood/AppData/Local/Ar
Blink.ino.cpp. ..

[98.1%] Creating core.a...

[1@@.e%] Creating binary file...

Sketch uses 222,271 bytes (21.3%) of program storage space. Maximum is

Fuente:(Pefia Claudio, 2020)

ardware

ardware

ardware

10.8.2 Atmel Studio

Se basa en visual estudio, y es adecuado para trabajar con Arduino y con los distintos

microprocesadores compatibles de Atmel. Solo es compatible con Microsoft Windows

llustracién 16: Programa Atmel Studio

[T P ot x

' Doy SV
BRI Moey - cTIECRND-,

Fuente:(Pefia Claudio, 2020)
10.8.3 MariaMole

Es un editor de Arduino bastante ligero, por lo que puede ejecutarse en computadoras con
recursos limitados. Permite trabajar con opciones de ordenacion por proyectos, ofrece variadas

mejoras visuales y se ejecuta en diferentes sistemas operativos (Pefia Claudio, 2020).



10.9 Diagrama de flujo

llustracién 17: Diagrama de flujo
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Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

10.10 Instalacion y configuracion
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La ultima version del IDE de Arduino es la 1.8.19, pero los grandes cambios no se produjeron

en los Gltimos lanzamientos si no en la actualizacion de la versién 0.22 a la 1.0, y mas tarde en

la actualizacion de la version 1.0.6 a la 1.6.0, las que entregaron importantes mejoras en el IDE.

Entre estos cambios es destacable desde la version 1.6.2, la incorporacion de la gestion de

librerias y la gestion de placas mejoradas respecto a la version anterior, ya también a los avisos

de actualizacion tanto de librerias como de cores. De cualquier manera, es aconsejable instalar

la dltima version estable al momento de realizar la descarga desde el sitio oficial(Pefia Claudio,

2020).
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Download the Arduino IDE

ARDUINO 1.8.13

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to
write code and upload it to the board. It runs on
Windows, Mac OS X, and Linux. The environment is
written in java and based on Processing and ather open.
source software

This software can be used with any Arduino board

Refer to the Getting Started page for Installation
nstructions,

© O]

Windows instalter, for Windows 7 and up
Windows 1P file for non admin install

Windows app Requires Win 81 or 10

Mac OS X 1010 or newer

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM 32 bits
Linux ArM 64 bits

Release Notes

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

10.10.1 Instalacion en Windows

Arduino IDE y presiona sobre Windows Installer.

lustracion 19: Arduino ID

Arduino IDE 1.8.19

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code
and upload it to the board. This software can be used with any
Arduino board.

Refer to the Getting Started page for Installation instructions.

SOURCE CODE

Active development of the Arduino software is hosted by GitHub.
See the instructions for building the code. Latest release source
code archives are available here. The archives are PGP-signed so
they can be verified using this gpg key.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

el acuerdo de licencia, para lo cual precione | Agree.

llustracién 20: Arduino Setup

Pasol.- ingresa a la direcciébn www.arduino.cc y hacer clic en el enlace software, que se

encuentra en la barra superior de opciones. En la ventana que se abre, baja hasta la seccion de

DOWNLOAD OPTIONS

Windows Win 7 and newer
Windows zP file

Windows app Win8.10r10 | Gettg

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM 32 bits
Linux ARM 64 bits

Mac OS X 10.10 or newer
Release Notes

Checksums {sha512)

Paso 2.- una vez que la descarga haya finalizado, has doble clic sobre el archivo adecuado y

espera mientras se inicia el asistente de instalacion. En la primera pantalla sera necesario aceptar

o0

Please review the kcense agreement before installing Arduino. If you
accept all terms of the agreement, dick I Agree,

SNU LESSER GENERAL PUBLIC LICENSE
Version 3, 29 June 2007

idocument, but changing it is not allowed.

by the additional permissions listed below.

Cancel ]

[Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <htip://fsf.org/>
[Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this icense

This version of the GNU Lesser General Public License incorporates the terms
and conditions of version 3 of the GNU General Public License, supplemented

-

[re=_]

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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Paso 3.- selecione los componentes que seran instalados; es recomendable marcar al menos la
opcion Install Arduino Software, Install USB driver y Associate . ino files; luego preciona el

boton Next.

llustracién 21: Componentes de Arduino

Check the components you want to install and uncheck the components
age? vou don't want to install. Chck Next to continue.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 4.- es posible que aparesca una ventana que indigue que se instalaran unos drivers, acepta

que asi sea. Luego el proceso continua.

lHustracion 22: Instalacion De Software En El Dispositivo

- Segundad de Windows

:Desea instalar este software de dispositivo?

Nombre: Arduino US8 Driver
> Editor: Ardusno LLC

| Stempre confiar en ef software de "Ardusno LLC™, \ 77"‘““'

& Solo deberia instalar software de controlador de proveedores en los que confie.
Comeo puedo decwdir gué software de dgpostivo 3 seguro para instalar?

—

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 5.- El proceso de instalacion solo tardara un momento y podras ver su avance gracias a la
barra de la ventana. Cuando se complete, presione spobre el boton Close.

llustracion 23: Proceso De Instalacion Del 1d

y | R
Genuino
ARDUINO

AN OPEN PROJECT WRITTEN. DEBUGGED
AND SUPPOARTED BY ARDUINO. CC AND - )
THE ARDUING COMMUNMITY WO BLDWIDE |~ 1 |

CEARS MORE ABOUT Tt CONTRIBUTONS
or EXLIECIIEE on arduine cc/credits

Arrancando

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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Paso 7.- una vez cargado, la apariencia del IDE sera como se muestra en la imagen.

lHustracion 24: Apariencia Del ID

&) sketch_aug0Ba Arduino 1.8.19 (Windows Store 1.8.57.0) — ] =

Archivo Editar Programa Herramientas JAyuda
Q0 EE =
[~ |

sketch_aual6a
foid setupir { -~
// put your setup code here, TO run once:

1

void loopd) {
/4 put your main code herse, To run repsatedly:

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

11 METODOLOGIAS Y DISENO EXPERIMENTAL

11.1 Metodologia de la Investigacion
Para llevar a cabo proyectos de investigacion se requieren varios tipos de investigacion
11.1.1 Investigacion Exploratoria

Los resultados de dicha investigacion proporcionan una vision general o un conocimiento
superficial del tema, que es un primer paso inevitable en cualquier tipo de investigacion de
seguimiento que desee realizar. A través de este tipo de investigacion se puede obtener
informacion inicial para continuar una investigacion mas rigurosa, que permite conocer los
problemas de parqueo deficiente del blogue B, por lo se ha implementado un parqueadero

inteligente con acceso y control a la puerta principal.
11.1.2 Investigacion Descriptiva

Este tipo de investigacion implica presentar la informacion mas relevante para un hecho o
situacion particular, el investigador debe definir su analisis y los procesos involucrados. Permite
implementar un parqueadero inteligente para aprender mas sobre los problemas que existen en
los parqueaderos de autos, para poder disminuir el tiempo, el gasto de combustible y disminuir

la contaminacion que emanan los vehiculos.
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11.1.3 Investigacion Bibliogréfica.

La investigacion bibliografica ayuda a recopilar informacion clave como: articulos, revistas y
articulos cientificos, ya que esto puede proporcionar mas conocimiento en los campos
academico e investigativo, profundizar nuevos conocimientos sobre el tema en estudio y ayudar

al disefio e implementacién de un parqueadero inteligente con acceso y control a la puerta.
11.2 Analisis de requerimientos del proyecto

En la actualidad los lugares aledafios a la Universidad técnica de Cotopaxi extension la Mana
se han vuelto estacionamientos para vehiculos tanto para docentes, personal administrativo,
alumnos y también para personal externo. En vista que la delincuencia dia a dia gana terreno y
nuestras autoridades del canton La Mana hacen caso omiso a esta problemética, dentro de la
Universidad en el bloque B se ha procedido a realidad un parqueadero exclusivo de docentes,
personal administrativo y alumnos en dénde en sus inicios se ocasionaba un desorden vehicular
ya que no existes un punto de informacion para dirigir o guiar a los usuarios a los lugares de

estacionamiento.

Asi también podemos evitar el ruido que ocasionan los vehiculos y resulta molestoso e
interrumpen las horas clase a los docentes y alumnos, en vista a la inseguridad que vivimos en
nuestro cantdn y a la problematica que representa se procede a la implementacion de un
parqueadero con direccionamiento a los lugares de estacionamiento y control de acceso al

porton principal.

Con este presente proyecto se provee solucionar esta problemética brindado un mejor servicio

de parqueadero, seguridad y confort a la comunidad universitaria.
11.3 Montaje y automatizacion de la puerta del Bloque B

Paso 1: Para el montaje de las piezas para automatizar la puerta del blogue B de La Universidad
Técnica De Cotopaxi Extension La Mana se procedio a la limpieza utilizando una hidro

lavadora, lija numero 100.



Fotografia 1:

Elaborado por:

Limpieza de la puerta

(Abrigo & Molina2022)
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Paso 2: La estructura metélica una vez culminada la limpieza se realiza a la obtencion y revision

del producto que este en buenas condiciones las piezas para la debida implementacion

automatica de la puerta.

Fotografia 2: Revis

g B

i6n de productos

Elaborado por:

(Abrigo & Molina2022)

Paso 4: mientras se desmontan las cajas se hace las instalaciones eléctricas de 110 V, y la

instalacion de un breaker riel din de 32 amperios para la alimentacion de los 2 motores y para

la caja donde van a estar conexiones internas.
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Fotografia 3: Instalacién de cometidas eléctricas para la puerta.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 5: Para la instalacién de los brazos en las puertas derecha e izquierda se procede hacer
una base para la instalacion de los soportes de los motores de acuerdo al manual de indicaciones.

Fotografia 4: Instalacién de motores batiente BE20

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 6: Montaje e instalacion de la central eléctrica motor reductor y programacién de los
motores ROGER Brushless BR20/500.siguiendo el manual del fabricante.

Fotografia 5: Montaje de la caja central.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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Paso 7: Relleno de los orificios para la instalacion de los motores y pintado de toda la puerta
del bloque B.

Fotografia 6: relleno y pintado de la puerta

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

11.4 Instalacidn del parqueadero inteligente dentro del Bloque B.

Pasol: Medicidn para cada lugar de estacionamiento y contabilizar el nimero de sensores que

Se ocupara en este presente proyecto.

Fotografia 7: Medicion de cada lugar de estacionamiento

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso2: Rompimiento de la vereda para el soterramiento de los cables del parqueadero

inteligente.
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Paso 3: Se procedi6 a la instalacion y colocacion de los sensores AJ-SR04M en los puntos
estratégicos los cuales nos permitira una mejor eficiencia al momento de receptar la presencia

de los vehiculos.

Fotografia 9: Colocacion de los sensores AJ-SR04M.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 4: Una vez puesto los sensores se procede a la conexion de todos los cables que dan
energia tanto 5Vy GND, los que van al modulo ESP32 para poder soldar con cautin los pines
con cables de timbre que no alcanza para llegar donde los mddulos y queden estables con sus

respectivos pines.



37

Fotografia 10: Conexién de cables para soldar.
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Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 5: después de las conexiones y los cables soldados se procede a la instalacion del modulo

ESP32 para sus respectivas conexiones.

Fotografia 11: Instalacion de los modulos ESP32 en cada caja.

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 6: Se lleva a cabo la conexion de pines que van de los sensores a los médulos con su
respectiva verificacion que no conectar cambiado ya que los cables de energia de 5v y los GND
no puede conectar los cables por conectar podria ocasionar dafios a los mddulos y censores y

no funcionarian.
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Fotografia 12: Conexiones del sensor al modulo

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Paso 7: Después de la instalacién de todos los sensores y los mddulos con sus respectivas
conexiones se procede a la programacion en Arduino de cada modulo y por ultimo al mddulo

esclavo los cuales se compartiran informacion mediante lineas de cddigo y por medio de wifi.

Fotografia 13: programacion de los médulos maestros y del mddulo esclavo.
- —_ _ -

i e

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

11.5 Visualizacion de la direccion web mediante el IP

En la siguiente imagen se observa la visualizacion en la nube del sistema de parqueo mediante
este interfaz web se puede obtener la informacién acerca del estado del parqueadero de la
Universidad Técnica De Cotopaxi Extension La Mana bloque “"B”" poniendo la direccién IP

que se reflejara en el médulo esclavo.
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llustracion 25: visualizacién de la aplicacion web disponibles los parqueaderos

PARQUEADERO UTC

LUGAR #1 LUGAR #2 LUGAR #3 LUGAR #4 LUGAR #5 LUGAR #6
DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE

LUGAR #7 LUGAR #8 LUGAR #9 LUGAR #10 LUGAR #11 LUGAR #12
DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE

LUGAR #13 LUGAR #14 LUGAR #15 LUGAR #16 LUGAR #17 LUGAR #18
DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE

LUGAR #19 LUGAR #20 LUGAR #21 LUGAR #22
DISPONIBLE DISPONIBLE

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Para tener acceso a la nube se debe ubicar la direccion IP que el mddulo esclavo nos refleja por
medio del monitor serie el estado de parqueo si esta ocupado o esta disponible en un tiempo de

0.5 segundo después de poner la direccion IP reflejada en el monitor serie.

llustracion 26: visualizacion de la aplicacion web con vehiculos
PARQUEADERO UTC

LUGAR #1 LUGAR #2 LUGAR #3 LUGAR #4 LUGAR #5 LUGAR #6
OCUPADO OCUPADO OCUPADO OCUPADO DISPONIBLE DISPONIBLE
LUGAR #7 LUGAR #8 LUGAR #9 LUGAR #10 LUGAR #11 LUGAR #12
DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE
LUGAR #13 LUGAR #14 LUGAR #15 LUGAR #16 LUGAR #17 LUGAR #18
DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE DISPONIBLE
LUGAR #19 LUGAR #20 LUGAR #21 LUGAR #22
DISPONIBLE DISPONIBLE OCUPADO OCUPADO

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

llustracién 27: Parqueadero en funcionamiento

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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12 ANALISIS Y RESULTADOS

En este capitulo se detallara los resultados de acuerdo con el estudio que se realiz6 para ejecutar
el sistema de parqueadero con direccionamiento a los lugares de estacionamiento y acceso y
control a la puerta principal del bloque “B”". Se realizd pruebas en donde se tuvo
inconvenientes con el sistemay la conectividad de internet, lo cual se resolvié dentro del tiempo

establecido.
12.1 Localizacién del parqueadero inteligente y acceso y control de la puerta.

En la siguiente tabla se indica los datos exactos en donde se encuentra ubicado el sistema de
parqueadero con direccionamiento a los lugares de estacionamiento y el acceso y control a la
puerta principal del bloque “"B”". Asi mismo en la figura se presenta las coordenadas en donde

se realizo la instalacién del sistema.

Tabla 11: Ubicacion del sistema

Cotopaxi

La Mana

Facultad de CIYA
0°55'04"S78°37'58"0

Bloque B frente del edificio principal
Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

12.2 Anadlisis para el requerimiento del sistema

La automatizacién del parqueadero esta orientada para los docentes, estudiantes y personal
administrativo de la facultad de CIYA, con la finalidad de verificar la disponibilidad de plazas
de aparcamiento dentro del parqueadero. se estructuro una encuesta de cinco preguntas para

determinar los requerimientos de aceptacion de la automatizacion del parqueadero.
Para determinar la cantidad de encuestas a realizar se utilizo la ecuacion:

Férmula para calcular el tamafio de la muestra:
n=("xprqxN)/(N-1e*+2>xp=*q

Donde:

z: Nivel de confianza
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N: Tamafo de la poblacion estudiada para determinar la muestra
p: Probabilidad de que ocurra algo

g: Probabilidad de que no ocurra algo

e: Margen de error del muestreo

Para determinar la poblacion se considera el nimero de docentes, estudiantes de la carrera de
electromecanica y personal administrativo. La poblacion de docentes es 24, estudiantes es de
249y de personal administrativo 3, de los cuales el 85% de los docentes tienen vehiculo, el 5%
de estudiantes tienen vehiculo que equivale a 12 estudiantes y el 100% de personal

administrativo que equivale a 3 personas todos tienen vehiculo.

Finalmente, la poblacidn total para realizar las encuestas es de 34.
34
n = (2% % (0.5) = (0.5) * 33" (0.1)% + (2)% * (0.5) * (0.5)

n =34/1.33

n=26
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12.3 Resultados y analisis de las encuestas

Se realizO 26 encuestas entre docentes, estudiantes y personal administrativo que poseen

vehiculos.

A continuacion, se detalla los resultados y andlisis de cada pregunta.

1. ¢Usted tiene conocimientos sobre sistemas parqueaderos inteligentes?

Tabla 12: Resultados de ireiunta 1

Conocimiento de la automatizacion ]
Numero de respuestas Porcentaje %
del parqueadero
Si 16 62
No 10 38
TOTAL 26 100

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

De acuerdo con los resultados obtenidos, se determino que el 60% de las personas encuestadas
tiene conocimiento de sistemas de parqueos inteligentes, mientras que el 40% de las personas

desconocen sobre este sistema. Para tener un mejor contraste de los resultados se muestra en el

siguiente gréfico.

Grafico 1: Encuesta pregunta 1

CONOCIMIENTO DE LA
AUTOMATIZACION DEL
PARQUEADERO

ESi mNo

. I .
— o
i
B =
2

1

62%

38%

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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2. ¢Considera que se debe de automatizar el parqueadero, que indique las disponibilidades de

plazas de aparcamientos del parqueadero del bloque B de la UTC?

Tabla 13: Resultado de ireiunta 2

Automatizacion del parqueadero
del blogue "'B”" de la UTC

Numero de respuestas

Porcentaje %

Si 20 77
No 6 23
TOTAL 26 100

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Con los resultados obtenidos se determind que el 76.92% de las personas piensa que se debe

automatizar el sistema de parqueadero dentro del bloque “"B”" de la Universidad Técnica de

Cotopaxi Extension La Manda y el 23.08% considera que no es necesario.

Grafico 2: Encuesta pregunta 2

AUTOMATIZACION DEL
PARQUEADERO DEL BLOQUE "'B"" DE

LA UTC

HSi mNo

77%

38%

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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3. ¢Piensa que la automatizacion del parqueadero contribuye a mejorar el uso del tiempo de
docentes y estudiantes dentro de la universidad?

Tabla 14: Resultado de ireiunta 3

Aprovechamiento de tiempo Numero de respuestas | Porcentaje
Si 18 69
No 8 31
TOTAL 26 100

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Se evidencio que el 85.9% de usuarios consideran que el sistema de parqueo ayuda a reducir el
tiempo perdido por buscar una plaza de aparcamiento, mientras que el solamente el 30% de

usuarios creen que no tendran ningun beneficio.

Gréfico 3: Encuesta pregunta 3

APROVECHAMIENTO DE TIEMPO

mSi mNo

69%

31%

o0
i
. .
-
1

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)




4. ¢Utilizaria el sistema de parqueo para reservar una plaza de aparcamiento que en su

momento se encuentra libre?

Tabla 15: Resultado de la ireiunta 4

Utilizacion del sistema Numeros de respuesta | Porcentaje %
Si 22 85%
No 4 15%
TOTAL 26 100%

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Con los resultados adquiridos, se determind que el 85% de las personas harian uso del sistema

de parqueo para reservar una plaza de aparcamiento, mientras que el 15% de las personas no

utilizaran este sistema.

Gréfico 4: Encuesta pregunta 4

UTILIZACION DEL SISTEMA

mSi mNo

N
n
5]

X
n
—

Elaborado por: Abrigo y Molina
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5. ¢El sistema de consulta lo puede hacer a través de una pégina web, haria uso de la pagina

web para reservar un estacionamiento?

Tabla 16: Resultado de la ireiunta 5

Utilizacion de la pagina web

Numero de respuestas

Porcentaje %

Si 22 85%
No 4 15%
TOTAL 26 100

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Gréfico 5: Encuesta pregunta 5

HSi ®mNo

85%

UTILIZACION DE LA PAGINA WEB

15%

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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12.4 Esquema del Sistema

llustracion 28: Esquema del sistema

[ESP-NOW Escuwo ESP-NOW ESCLAVO

MAES ‘u". WiF MAESTR D WAF1 DEL MAESTRL D WAT I DEL MA

ESP-NOW ESCLAVO] ESP-NOW ESCLAVO

(Esp-now MaESTRO
e esp Now R greT e Ml £5P NOW O
-»> NTRASENA DE REL
L™ 28
[ V——_——"—___ )
»

ACCESO AL SERVIDOR [ Acceso AL serviDoR

WEB MEDIANTE 1P DEL WES MEDIANTE IP DEL

ESP.NOW “"MAESTRO" ) ESP.NOW "MAESTRO"

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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13 PRESUPUESTO

Tabla 17: Gastos de toda la inversion

Gastos Directos Cantidad | Precio Unitario | Total

Aparato Tecnoldgico

Laptop 1 500,00 500,00
Internet 2 meses 22,50 45,00
Pendrive 1 10,00 10,00
Sub- total 555,00
Materiales

M_oto_res para puerta 1048 46 1048 46
principal blogue B

Cable de acometida 3x16 30 metros | 1,25 37,50
Cabre unitario flexible 50 metros | 0,40 90.00
numero 12

Grapas metalicas 45 0,09 4,02
Juego de brocas de 1 2.90 2.90
concreto

Tacos Fisher 47 0,03 1,26
Tornillos 47 0,03 1,26
Disco diamante 9 9,21 18, 42
segmentado

Cable gemelo 60 0,67 40,18
Tomacorriente sobrepuesto | 6 1,65 9,91
Tacos Fisher 14 0,04 0,63
Tornillos 14 0,04 0,63
Tubo de %2 15 0,85 12,72
Flexible % 3 metros 0,58 1,74
Cemento 50 libras 0,09 4,50
Caja superficial 6 1,80 10,80
Tapa ciega 6 0,30 1,80
Tacos Fisher 10 0,02 0,20
Tornillos 10 0,05 0,50
Tubo de %2 3 0,85 2,54
Breque 30 AMP 1 6,03 6,03
Taipe 3 90 2,70
Cargadores 6 2,30 14,00
Cable 2x20 29 0,31 10,00
Cautin 30 AMP 1 5,00 5,00
Accesorios 1 11,50 11,50
Pistola de silicona 1 3,72 3,72
Silicona 2 3,57 7,14
Tomacorriente 1 1,50 1,50
Pantalla Smart tv 1 300 300
Subtotal 1,582.2

Gastos de herramientas
Taladro |1 | 50,00 | 50,00




Martillos 3 5 15,00
Moladora 1 150,00 150,00
Desarmadores 4 1,25 5,00
Cincel 1 4,00 4,00
Subtotal 260.00
Gastos Indirectos

Transporte 10 dias 2 20,00
Alimentacion 10 dias 2 20,00
Subtotal 40,00
Total, gastos

Aparatos tecnoldgicos 555.00
Materiales 1,582.2
Gastos de herramientas 260.00
Gastos indirectos 40.00
Total 2,437.2

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)
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14 CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES
14.1 CONCLUSIONES

Después de analizar la bibliografia y observar los diferentes dispositivos entre sensores
de distancia por ultrasonido y sensores opticos se determino la utilizacion de sensores
de distancia por ultrasonido ya que los sensores Opticos son afectados por materiales y
colores del objeto, ademas es afectado por el polvo y agua y tiene un pequefio rango de
medicion.

Se seleccion6 una central eléctrica para los motores ROGER Brushless BR20/500, que
son los que permitiran la apertura y cierre de la puerta. La utilizacion de los sensores
AJ-SR04M de distancia ultrasonicos para determinar cuando los usuarios ocupen el
parqueadero y la utilizacion de una red Wi-Fi para poder hacer la conexion de los
diferentes dispositivos.

Se observd el funcionamiento de los sensores de distancia cuando los vehiculos se
posicionaron en los lugares asignados, mostrando en pantalla la ubicacién de los mismos
y verificando el resultado planteado durante la elaboracién del presente proyecto de

titulacion.

14.2 RECOMENDACIONES

Se recomienda realizar el mantenimiento adecuado a los motores de la puerta cada 6
meses para evitar dafios y prolongar su vida Gtil y mantener la garantia dada por el
fabricante.

Se remienda tener una red de internet disponible solo para esta implementacién asi
evitamos que la cobertura del wifi sea mala y que nuestro proyecto tenga inconvenientes

al enlazarse.
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16 ANEXOS

Anexo 1: Curriculum Vitae del docente tutor

INFORMACION PERSONAL

Ing. MSc. Johnatan Israel Corrales Bonilla
Fecha de Nacimiento: 15 Octubre 1990
Domicilio: Latacunga — Ecuador

Estado Civil: Casado

Contactos: 0984180679

Correo Personal: corralesjohnatan@gmail.com

PROCESOS DE PRODUCCION / MECATRONICA

Habilidades:

e Proyectar, disefiar, simular y construir sistemas, procesos y productos mecatronicos.

e Asimilar y aplicar tecnologias adaptandolas a las necesidades del entorno productivo,
social y ambiental, propiciando un desarrollo sustentable.

e Manejar herramientas a la vanguardia en la solucion de problemas mecatrénicos.

e Controlar, automatizar, operar, supervisar, evaluar y mantener procesos mecatronicos.

Experiencia:

e Desarrollo de proyectos dentro de la facultad.
e Pasantias en Novacero Cotopaxi en el area de control.
e Encargado del departamento técnico de la empresa A&M Systems.

¢ Ingeniero de Proyectos y Servicios en la empresa SEIN S.A.



GESTION

Habilidades:

e Planificar, e implementar sistemas de informacion financiera.

e Aplicar metodologias de gestion de la calidad para la elaboracion de proyectos.

e Elaboracién de planes para la transformacion digital, fundamentos y aplicaciéon de
Industria 4.0.

e Negociacion y manejo de conflictos.

e Liderar grupos grandes de personas.

e Gestién de Personas.

Experiencia:

e Trato con clientes
e Estudios de los desafios de Gestion de personas para la insercion de la Industria 4.0.

e Manejo de grupos grandes de personas.

FORMACION ACADEMICA

2017-2019 Instituto Tecnoldgico de Leiria (IPL-Portugal)
Titulo: Magister en Gestion

2018-2014 Universitarios: Universidad Internacional del Ecuador (UIDE)
Titulo: Ingeniero en Mecatronica

2002-2008 Secundarios: Unidad Educativa Hermano Miguel
Sede: Latacunga

1996-2002 Primarios: Unidad Educativa San Juan La Salle

Sede: Latacunga



IDIOMAS

e Espafiol: Nivel alto. Idioma natal
¢ Inglés: Nivel intermedio

e Portugués: Nivel intermedio

CONOCIMIENTOS TECNICOS

e Informatica: Windows, Office Suite.

e Programacion: C, Java, POO, Visual Studio.

e Bases de datos: SQL.

e Controladores: Autocad, Inventor, SolidWords, BobCat, Predator.

o Disefio eléctrico: Solidworks Electrical, Proteus.

e Simulador de procesos: Automation Studio, Fluidsim, Labview, Mathlab, Matematica.

e Microcontroladores. PIC, Arduino.

e Otros conocimientos: Neumatica, controladores, sensores, actuadores. Integracion y
comisionado de equipos con protocolos de red industrial ( HART, Profibus, Modbus,
Devicenet, Ethernet/IP). Manejo de estandar de comunicacion OPC ( OPC Mirror,

Matrikon).

CURSOS Y SEMINARIOS

“Circuits and Electronics 6.002x Curso de estudio en linea ofrecido por MITX “INSTITUTO
DE MASSACHUSETTS DE TECNOLOGIA”

“ENERGIAS RENOVABLES Y CAMBIO CLIMATICO” seminario dictado por: Ing.
Francisco Salgado Torres, MSc, con duracion de 8 horas.

“Seminarios de Contabilidad y Auditoria” Universidad Tecnoldgica Indoamérica (UTI). Cuarto

Semestre.



“TALLER TECNICO DE VALVULAS DE CONTROL FISHER” seminario dictado por: Ing.
Alejandro Negrete, Coordinador de Operciones PUFFER Venezuela, con duracion de 40 horas.
“SISTEMA DE CONTROL DELTAV NIVEL BASICO” curso dictado por: Ing. Luis
Gutiérrez, SEIN S.A., con duracién de 24 horas.

“SISTEMA DE CONTROL DELTAV NIVEL INTERMEDIO” curso dictado por: Ing. Luis

Gutiérrez, SEIN S.A., con duracion de 40 horas.
LOGROS

Primer lugar a "MEJOR GESTION EN INVESTIGACION E INNOVACION
TECNOLOGICA " con la empresa Intronic S.A. Especialidad Mecatronia.

Mencidn al colaborador mas destacado del centro de servicios del trimenstre FY 16-Q2

PROYECTOS DE INVESTIGACION

e Desarrollo del proyecto de titulacion con el tema: "DISENO Y CONSTRUCCION DE
UN PULPO DE SERIGRAFIA CON TRES ESTACIONES DE TRABAJO, PARA
PRODUCTOS TEXTILES DE LA EMPRESA JOLECC SPORT"

e Tema de disertacion: “DESAF{OS DE LA GESTION DE PERSONAS CON LA

INSERCION DE LA INDUSTRIA 4.0.”
Como proyectos y talleres dentro de la universidad se realizaron:

e CONSTRUCCION DE UNA CNC PARA MADERA.

e DISENO Y CONSTRUCCION DE “SISTEMA MECATRONICO CON
MOVIMIENTO EN LOS 3 EJES Y RECONOCIMIENTO DE OBJETOS.”

e DISENO Y CONSTRUCCION DE UN SISTEMA DE CLASIFICACION Y

EMPAQUETADO DE HUEVOS.



e DISENO Y CONSTRUCCION DE "BRAZO SOLDADOR CON TRES GRADOS DE

LIBERTAD"

PONENCIAS Y CURSOS IMPARTIDOS

Titulo: Desafios de la Gestion de Personas con la insercion de la Industria 4.0.
Lugar y fecha: Latacunga, 17 Enero 2019.
Congreso: | Congreso de Informatica 2019

Centro: Universidad Técnica de Cotopaxi

Titulo: Manejo de histéricos en Deltav
Lugar y fecha: La Troncal, Marzo 2017.

Centro: Poliducto Pascuales Cuenca

EXPERIENCIA

Empresa: A&M Systems

Cargo: Jefe del Departamento Técnico.

Funciones:

e Disefio del cableado estructurado para la implementacion de sistemas de seguridad.
e Disefio de un sistema de seguridad, con camaras moéviles y alarmas.
e Programacion de controladores.
e Administracion de sistemas, manejo de base de datos
e Control de calidad de sistemas implementados.
e Manejo de personal (4 personas) de mantenimiento.
Jefe Inmediato: Miguel Espinoza.

Enero 2014 a Septiembre 2014



Empresa: Novacero

Cargo: Pasantias Departamento de Proyectos, células innovadoras.

Funciones:

Asignacion personal para las actividades de mantenimiento.
e Inspeccion de las actividades al final de cada ciclo laboral.
e Cierre de 6rdenes de mantenimiento a través del sistema, con informes de los procesos
del dia.
e Levantamiento de actividades especificas para cada mantenimiento, de acuerdo a los
procesos que tengan percance.
e Levantamiento de inventario de repuestos necesarios para mantenimiento preventivo,
realizando un plan de alternativas de compra de repuestos.
Jefe Inmediato: Ing. Daniel Bonilla.
Enero 2013 a Mayo 2013
Empresa: SEIN S.A. (Emerson Process Management)

Cargo: Ingeniero en Proyectos y Servicios.

Funciones:

Poliducto Pascuales-Cuenca:
e Configuracion en el sistema de control DeltaV
e Instrumentacion y Control.
e Calibracion de Instrumentos por AMS Suite
e Desarrollo de logicas de Programacién en el sistema de control DeltaV.
e Desarrollo de HMI.

e Disefio e integracion del Panel View MAGELIS.



e Desarrollo Matriz Causa Efecto.

e Revision de la filosofia de operacion del PPC (Poliducto Pascuales Cuenca).

e Levantamiento de la red interzonas para comunicar el PPC.

e Integracion con otros sistemas, comisionado de equipos, puesta en marcha, manejo de
protocolos de red y comunicacion industrial (HART, Profibus, Modbus, Devicenet,
Ethernet/IP).

e Ingenieria de detalle con sistema DeltaV.

e Soporte técnico en el Centro de Servicios y Campo.

e Encargado de sistemas de las Terminales Cuenca y Troncal del PPC

e Lider de sistemas para Puesta en marcha en Poliducto Pascuales Cuenca.

e Integrador del sistema de control y SCADA en el Poliducto Pascuales Cuenca.

Institucion: Universidad Técnica de Cotopaxi

Cargo: Docente Electromecanica

CATEDRAS:

Sistemas de Control Oleoneumatico

e Mecanica de Fluidos

e Métodos Numéricos

e Fisica

e Proyectos de Ingenieria Electromecanica
Jefe Inmediato: PhD. Yoandrys Morales

Octubre 2021 hasta la actualidad

REFERENCIAS

Empresa: A&M Systems.



Nombre: Miguel Espinoza

Cargo: Gerente de Ventas

Teléfono: 0998139633 email: miguelespinoza@aymsystems.com.ec
Empresa: Sein

Nombre: Ing. Luis Gutiérrez

Cargo: Supervisor de Sistemas de Control

Teléfono: 0998029175 email: luis.gutierrez@sein.com.ec

Empresa: Producargo

Nombre: Freddy Campoverde

Cargo: Supervisor Instrumentacién /Control/Eléctrico

Teléfono: 0999981037 email: fcampoverde@producargo.com



Anexo 2: Datos informativos de Abrigo Vivas

CURRICULUM VITAE

INFORMACION PERSONAL:

Nombres y Apellidos: Robinson Fabricio Abrigo Vivas
Cédula de identidad: 0503021743

Lugar y fecha de nacimiento: La Mana 18/Junio/1990
Estado civil: Soltero

Tipo de sangre: o+

Domicilio: El Carmen

Teléfonos: 0997615841

Correo electroénico: robinson.abrigol743@utc.edu.ec

ESTUDIOS REALIZADOS:

e Primer Nivel: Escuela Fiscal De Varones “~“Narciso Cerda Maldonado™”
Segundo Nivel: Instituto Tecnoldgico Superior “"La Mana™”

e Bachiller Fisico Matematico 2009
e Conductor profesional tipo E 2018
IDIOMAS:

e Espariol (nativo)
e Suficiencia en el Idioma Inglés B1

CURSOS CAPACITCIONES

~

TEMA INSTITUCION ANO
Escuela de capacitacion de
Motivacion y relaciones humanas conductores profesionales del 2014
sindicato de La Mana
| Jornadas Cientifica Empresarial de Universidad Técnica de Cotopaxi
L e > ) 2018
Ingenieria electromecanica (Extension La Mana)
IV Congreso internacional de Universidad Técnica de Cotopaxi
. A > ) 2019
investigacion cientifica (Extension La Mana)
Centro de formacidn artesanal
Tomoy fresadora “Centro Técnico Quevedo” 2019
Prevencion de riesgos laborales Fundacion COORED 2019
Relaciones publicas y atencion al cliente Escuela Supgnor politecnica de 2019
Chimborazo
EXPERIENCIA LABORAL
ANO CARGO INSTITUCION/EMPRESA
2013- -
2015 Técnico y chofer Cabletel
2015- -
2016 Técnico y chofer Tensotec




Anexo 3: Datos informativos de Molina Guaman

CURRICULUM VITAE]

INFORMACION PERSONAL.:

Nombres y Apellidos: Franklin Javier Molina Guaméan
Cédula de identidad: 1205495011

Lugar y fecha de nacimiento: LaMana 23/Junio/1993

Estado civil: Soltero

Tipo de sangre: o+

Domicilio: El Carmen

Teléfonos: 0960592916

Correo electronico: franklinjaviermolina6@gmail.com

ESTUDIOS REALIZADOS:

e Primer Nivel: Escuela Fiscal De Varones “~“Narciso Cerda Maldonado™”

e Segundo Nivel: Instituto Tecnoldgico Superior “"La Mana™”

TITULOS:
e Bachiller Contabilidad Y Administracion 2012
e Conductor profesional tipo C 2016

IDIOMAS:

e Espariol (nativo)

e Suficiencia en el Idioma Inglés B1

CURSOS CAPACITCIONES

TEMA INSTITUCION ANO
| Jornadas Cientifica Empresarial Universidad Técnica de Cotopaxi
) e - , 2018
de Ingenieria electromecanica (Extension La Mana)
IV Congreso internacional de Universidad Técnica de Cotopaxi
. o - , 2019
investigacion cientifica (Extension La Mana)
Torno y fresadora Centro de fqrmgcwn artesar,l’al Centro 2019
Técnico Quevedo
Prevencidn de riesgos laborales Fundacion COORED 2019




Anexo 4: Instalacion de los motores de la puerta y los sensores en los puestos de cada

parqueadero.
Limpieza de la puerta del bloque “"B™". Instalacion de cables para la conexion.
d /
>(‘
5
Elaborado por: (Abrigo & Molina2022) Elaboradd por: (Abrigo & Molina2022)
Conexiones de los breques Instalacion de los motores de la puerta

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022) Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)




Poniendo tuberias para pasar los cables. Protegida de cada sensor con silicona

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022) Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)

Caja de proteccion para el médulo. Conexiones de cables sensor y médulo.

5

Elaborado por: (Abrigo & Molina2022) Elaborado por: (Abrigo & Molina2022)



Anexo 5: Aval de traduccion

AVAL DE TRADUCCION

En calidad de Docente del Idioma Inglés del Centro de Idiomas de la Universidad Técnica de
Cotopaxi; en forma legal CERTIFICO que:

La traduccién del resumen al idioma inglés del proyecto de investigacion cuyo titulo versa:
“>AUTOMATIZACION DEL PARQUEADERO CON DIRECCIONAMIENTO A LOS
LUGARES DE ESTACIONAMIENTO Y CONTROL DE ACCESO EN LA PUERTA
PRINCIPAL DEL BLOQUE B DE LA UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI
EXTENSION LA MANA~ presentado por: Molina Guaman Franklin Javier
Abrigo Vivas Robinson Fabricio, egresados de la Carrera de: Ingenieria Electromecanica,
perteneciente a la Facultad de Ciencias de Ingenieria'y Aplicadas, lo realizé bajo mi supervision

y cumple con una correcta estructura gramatical del Idioma.

Es todo cuanto puedo certificar en honor a la verdad y autorizo al peticionario hacer uso del
presente aval para los fines académicos legales.

La Man4, agosto del 2022

Atentamente,

Mg, Ranté-Afiores Sebastidn Fernandg.
DOCENTE DEL CENTRO DE IDIGMAS
C.I: 050301668-5 |



Anexo 6: Certificado Ouriginal Urkund

Quriginal
iy Dty
Document Information

Analyzed document besis final Abrigo ¥ Moling pdf [D143406341)
Submitted 2022-08-30 20:13:00
Submitted by
Submitter amail ymndrys.mralesmum.edu.ac
Sirnilarity X
Analysis address yoandrys.rrorales utedanalysis wkund conm

Sources included in the report

SA pargued automatizado.docx = . |
Docurment pargued autamatizado docs [D40519555) o

UNIVERSIDAD TECHICA DE COTOPAXI / VAlenzusla_|MPLEMENTACIGN DE UM MINI SISTEMA
DE GEMERACION ELECTRICA A TRAVES DE EMERGIA EGLICA COMO FUENTE DE ENERGIA
REMOVABLE..pdf

SA Document VAlenzuela_IMPLEMENTACKON DE UN MINI SISTEMA DE GENERACION ELECTRICA A B 1
TRAVES DE ENERGIA EQLICA COMO FUENTE DE ENERGIA RENOWVABLE pdf {D1IZ3EE404)
Submitted byt yoandrys modalesule edu e
Facakar: yoandiys imeona e ule fanaty S urkund corm

SA TESIS-VILLAMAR-SUARET docx ——
Docurment TESIS-VILLAMAR-SUARET docx (D40ES0048) o

SA TT Méndez Ugarte, Erick Fernando.docx
Docurment TT Méndez Ugarte, Erick Fermnando.docx (D111611683)

Entire Document

11 INTRODUCCHON. Desde & parioda de la revolucion industrial, & hombre ha temnido la necesidad de buscas
innesacianss tecnalbgicas, 18 cuales optimizan enargia y Smplifican et complajas en muchas de las cperacionas
sirnples que en la antighedad demandan mucho esfuerzo Lanto fLico cama ensgético. Deids age enloncas oe planted
L idea Aulomalizar mAQuinas para una mayar preduccion conlinus, es decir 4n descanss y que funcionan duranie loda
ur afia, durante eda & dia y por Lo tanto bajan kot eodtod de los produetod y coma consecuencia laclila al abrém ean
su trabaja. Es asi entonces cormo b sulomatizacion de Las industiias cormienza a jugar un ral impoante pars L&
evilucion ¥ desanmallo del hombre debida a que 1AAbaja0ares Comisnzan & ser remplazasos en LAneas que sran
peligrasas v alentaban conta b salud el misrmo. Entonces 4 vemos & la autormatizacidn desde & punta de viska
SCARGMICH MO8 produce Una Mayor produceion de costo y mayor confiabilidad (Canmera Juan, 2013). Actualmenle 1
sabe gue & crecimiento ssponencial de vehiculos de las principales ciudades del Ecuadorn, ha generada un problerma en
la cireulacion y tafico vehicular de todas Las vias denino de estas ciudades. F4bo sumadao & que na exislen suficientes
espacios donde |os choberes pusdan panguear tus AULOS, CIea UN Caos en Lt hores pico ¥ por 1o tanto 1 ciudadania se ha
wisho en la necesidad de imentar nuevas formas de crear u oplimizar espacio [Canera Juan, 2013). Esta investigacian
tuve coma abjelive princpal disediar la automatizacitn en ko elacionarmientos localizados dentro de 13 Universidad
Tecmica de Cotopari Extendicn La Mana,
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