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RESUMEN

La cooperativa de transporte publico perteneciente al canton Quito, parroquia Pintag, presenta
un inconveniente al momento de controlar el tiempo asignado a cada unidad de transporte y
en el cobro de multas, al existir retrasos en arribar a una parada especifica. El incumplimiento
de tiempos incurre a sanciones econémicas que el propietario de la unidad debe cancelara la
cooperativa al momento de comprar su ticket, a menos que el mismo tenga una justificacién

de falla mecénica o accidente provocado por los usuarios.

El uso de un registro manual de la informacion implica que el control pueda ser alterado por
doble marcacion de la tarjeta registrada por la operadora en el mismo sitio, ocasionando que
no se observe de manera legible la ubicacion y el tiempo real de la unidad, lo cual imposibilita
comprobar la verdadera hora de la marcacion. El presente trabajo presenta un sistema
practico para el control de recorrido del bus pablico denominado Sistema de control de
tiempos por medio de un GPS (Global Positioning System). Este sistema esta conformado
por un dispositivo electronico que incorpora tecnologia GPS y GSM (Global System for
Mobile Communications), el cual, va alojado en un bus, permitiendo obtener la localizacion
exacta de la unidad, un servicio GSM, ARDUINO UNO vy la Base de Datos, para la
tabulacion de tiempos de retraso y tiempos justos conectados a una PC en la operadora central.

La operadora central por medio de la base de datos lleva el control de tiempos de llegada y
monitoreo remoto del bus. Ademas, el sistema de control de tiempos elimina el riesgo del
personal encargado del sistema de timbrado manual, ya que el cobrador muchas veces se
baja del bus antes del punto de marcado exponiéndose a un accidente al momento de bajarse
de la unidad de transporte por evitar la multa por atraso. Con la implementacion y las pruebas
correspondientes se quiere demostrar que el Sistema de monitoreo de tiempos, mejorara los

procesos de movilidad de la Cooperativa de transporte Publico Expreso Antizana.

Palabras Claves: GPS, Operadora, Arduino Uno, Base de datos, Modulo GSM
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ABSTRACT

The public transport cooperative belonging to the canton Quito, Pintag parish, presents an
inconvenience when controlling the time allocated to each transport unitand in the collection
of fines, since there are delays in arriving at a specific stop. Failure to comply with time
limits incurs economic sanctions that the owner of the unit must cancel to the cooperative at
the moment of purchasing their ticket, unless the same has a justification of mechanical
failure or accident caused by the users. The use of a manual record of the information implies
that the control can be altered by double dialing of the card registered by the operator in the
same place, causing that the location and the real time of the unit are not legibly observed.
Which makes it impossible to check the true time of dialing?

The present work presents a practical system for the control of the public bus route called
Time Control System by means of a GPS (Global Positioning System). This system is made
up of an electronic device that incorporates GPS and GSM technology (Global System for
Mobile Communications), which is housed on a bus, allowing to obtain the exact location of
the unit, a GSM service, ARDUINO ONE and the Base of Data, for the tabulation of delay
times and just times connected to a PC in the central operator. The central operator through
the database takes control of arrival times and remote monitoring of the bus. In addition, the
time control system eliminates the risk of the personnel in charge of the manual ringing
system, since the collector often gets off the bus before the marking point, exposing himself
to an accident when getting off the transport unit. avoid the late fine. With the
implementation and the corresponding tests, we want to demonstrate that the Time
Monitoring System will improve the mobility processes of the Expreso Antizana Public

Transport Cooperative.

Keywords : GPS, Operator, Arduino Uno, Database, GSM module



INTRODUCCION

El transporte publico es un servicio indispensable para la vida cotidiana de los seres
humanos, el cual debe garantizar la movilidad de los usuarios que dia a dia lo usan hacia
cada uno de sus destinos. Para esto se debe cumplir con rutas y frecuencias acorde a la
distancia recorrida. EI incumplimiento de estos tiempos tendra sanciones como multas e
inclusive la suspension de unidades, de alli que el control del tiempo es lo mas importante

para ellos y a la vez es donde radica el problema.

El control actual en relacion a las rutas de los buses en la Parroguia de Pintag es ineficiente,
debido a que el sistema de timbrado por tarjeta en puntos especificos se lo realiza
manualmente, donde el controlador de la unidad de transporte tiene la necesidad de bajarse
imprudentemente del bus, para realizar el timbrado mediante un reloj electronico que posee
una ranura donde se inserta la tarjeta de cartulina y se presiona una perilla para que imprima
el tiempo en la cual arriba la unidad de transporte publico. Es en este proceso de timbrado
que el registro de tiempos puede verse alterado por mal impresion, no visualizacién del
tiempo o doble marcacion en el mismo lugar, evitando de esta forma, que se observe de
manera legible la verdadera hora de llegada de la unidad, con el objetivo de evitar las multas

por retardo de tiempos.

El presente proyecto recomienda el uso de un sistema para el control de tiempos entre paradas
y un almacenamiento diario de multas por retrasos. Este sistema esta conformado por: un
dispositivo electrénico instalado en la unidad de transporte con tecnologia GPS, GAS,
ARRUINO, el cual, se alojara en el interior de la misma permitiendo obtener la localizacion
exacta de la unidad y la comunicacion hacia la operadora: un ordenador incorporando
tecnologia ARRUINO UNO, GAS vy el software que daré el reporte en la base de datos para
el registro diario ubicado en la operadora central de la compafia Expreso Antuzano,

registrando la ubicacion y almacenando los tiempos a cada parada asignada.



ANTECEDENTES

En la actualidad las compafiias buscan mejorar su servicio, por lo que es importante
desarrollar y mantener procesos que mejoren la movilidad, para asi disminuir costos,
accidentes y obtener un buen servicio de transporte. El sistema de control de tiempos entre
paradas permitira conocer la ubicacién de un bus y controlar el tiempo, obteniendo un reporte

diario casi real de la localizacion de una unidad de transporte.

Utilizando un sistema de ubicacion con tecnologia GAS para la ubicacién del vehiculo y
comunicacion GPRS, la compafiia logrard conocer las coordenadas del lugar en donde se
encuentra la unidad. Este sistema se basara en la ubicacién mediante GPS como elemento
de localizacion para monitorear y controlar la ruta de la unidad. Esta sefial tiene un margen
del minuto de su localizacion debido al umbral de recepcion.

Con la implementacion del sistema de ubicacion y control de tiempos entre paradas se
pretende obtener como resultado:

Utilizando un sistema de ubicacion con tecnologia GSM para la ubicacién del vehiculo y
comunicacion GPRS, la compafiia logrard conocer las coordenadas del lugar en donde se
encuentra la unidad. Este sistema se basara en la ubicacion mediante GPS como elemento
de localizacion permite monitorear y controlar la ruta de la unidad. Esta sefial tiene un
margen de 1 minuto de su localizacion debido al umbral de recepcion.

Con la implementacion del sistema de ubicacion y control de tiempos entre paradas se

pretende obtener como resultado:

e Informacion al usuario sobre la ubicacién de una unidad especifica.

¢ Ahorro de tiempo que el controlador baje a timbrar el tiempo de llegada y salida.

e Reduccidn de tiempo a que estd sometido el usuario a encontrar una unidad especifica.

e Mejor informacion del chofer hacia la operadora central.

e Mejor aceptacion del duefio de la unidad en el caso de existir multas por retrasos de

tiempos.

e Permite a los clientes conocer la ubicacion y velocidad de la unidad de transporte en
cualquier momento estableciendo tiempo de paradas lo que implica una mejora del
servicio.

e En el caso de existir alguna alerta de emergencia, el chofer presionara el botén de panico,

para que asi la operadora pueda socorrerlo.



PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

En el Cantén Quito, Parroquia Pintag, en la compafiia Expreso Antizana actualmente no
cuenta con un sistema de movilizacion que pueda controlar y administrar el tiempo que tiene
una unidad de Transporte para llegar a una parada especifica, ni un sistema de socorro en el
caso de accidente que pueda sufrir un usuario al momento de estar en una unidad de
transporte, las principales quejas son aglomeracién de pasajeros, irrespeto en las paradas de

buses y desconocimiento de tiempo en las rutas.

A través de este proyecto se propone la implementacion de un sistema de monitoreo de
intervalos de tiempo entre paradas para una unidad de servicio de transporte pablico, que
sirva de guia de localizacion, ubicacion de un bus especifico y un sistema de socorro en el
caso de sufrir un accidente un usuario o que puede sufrir un accidente la unidad de transporte

en el tiempo de recorrido de la ruta.

JUSTIFICACION

En la actualidad el transporte publico de la Parroquia de Pintag, dispone de un sistema de
marcado manual por tickets, siendo asi la razon de muchos problemas entre choferes, duefios
de la unidad, controladores y la operadora, por ser un proceso manual con probabilidades de
alteraciones de marcado, esto hace que exista la necesidad de implementar un sistema
automatizado, que minimice casi en su totalidad los errores que existen al momento de
marcar el tiempo. La automatizacion del recorrido del bus, también pretende eliminar el
riesgo de accidentes al que esta expuesto el controlador al momento de bajarse de la unidad
para realizar el marcado de llegada o salida de la parada, ya que el sistema permitira realizar
el registro de tiempos diarios, con tiempos de retardo, eliminando a su vez los problemas de

sobre marcacion.

Con el sistema de control de recorrido, hard no se solucione de alguna manera esta
problematica. Este trabajo reemplazara al actual sistema manual que se maneja, haciendo el
uso de la tecnologia GPS y GMS, logrando mayor confiabilidad al momento del
procesamiento de los datos. Al desarrollar un sistema que pueda implementar tecnologias
existentes, ayudara a que las compafiias de transporte publico puedan optimizar sus procesos,
mejorar el servicio a sus clientes, reducir costos de materia prima como papel y personal y

ademas estimularel desarrollo de la sociedad demostrando una mejor movilidad.



OBJETIVOS

Objetivo General
Desarrollar un sistema de monitoreo, para identificar el tiempo de llegada de una unidad de

servicio de transporte publico de la cooperativa Expreso Antizana a cuatro paradas y generar

alertas en caso de incidentes

Objetivos Especificos

Disefiar un sistema de localizacion para identificar el tiempo de llegada a cuatro paradas de
una unidad de la Cooperativa Expreso Antizana mediante el uso de un médulo GPS (GPRS)
y Arduino Uno.

Implementar el sistema de localizacion para determinar el tiempo de llegada de una unidad.

Crear una aplicacion web para registrar los tiempos de llegada de la unidad a las cuatro
paradas, para que la operadora pueda monitorear y aplicar sanciones en el caso de retrasos.

Realizar pruebas de funcionamiento del sistema de localizacion, de la aplicacion de la web,

y validacion de resultados.



ALCANCE

Este proyecto permitira llevar diariamente un reporte de los lugares de destino y ademas si
la unidad de transporte llego al tiempo indicado por la despachadora de la central, ademas si
fuese el caso que existiera alguna anomalia en el viaje por accidente, falla mecénica o algin
improvisto el chofer de la unidad de transporte tocaré el botdn de panico el que efectuara él

envio de un aviso a la operadora, para socorrer a la unidad.

DESCRIPCION DE LOS CAPITULOS

La tesis estd compuesta por cuatro capitulos en la cual se detallan el desarrollo de la
implementacion de un Sistema de ubicacion de una unidad y el control de tiempos en la

Compafiia Expreso Antizana. EI resumen de estos capitulos se detalla a continuacion.

En el capitulo | se daré la solucion en base al problema planteado con las afirmaciones dadas
que en Pintag no existe un sistema de ubicacion de una Unidad de transporte y tampoco un
reporte diario con las paradas que tienen que pasar diariamente un bus, ademas se explicara
el tipo de tecnologia que se va a utilizar como GPS, GSM Y ARDUINO UNO, clasificacion

y alcances que pueden llegar cada una de estas tecnologias.

En capitulo 11 se encuentran los disefios que iran ubicados en la unidadde transporte yen la
operadora central que se podra visualizar en una PC por medio de la web, controlando la
trayectoria de una Unidad de transporte y el control de los tiempos de llegada por GSM de

los diferentes tiempos asignados por la operadora central.

En el capitulo I11. En primer lugar se realiza un esquema tanto como el disefio del Software
y Hardware que seran utilizados en el Sistema de ubicacion y control de tiempos, utilizacién
de ARDUINO UNO (Voltaje optimo Corriente Continua), tipo de Operadora del GSM (SIM

Claro) utilizando técnicamente las especificaciones, para obtener una precision

en la emisién y recepcion de informacidn, contratacion de la operadora para que se aloje la
web (Dominio y hosting) el cual se realizara las pruebas de funcionamiento que logren
satisfacer la localizacion y el control de tiempos de una Unidad de transporte publico y asi

obtener los resultados esperados, como son:



Comunicacion GPRS desde la Central hacia el vehiculo por medio del celular.
Reporte diario de rutas del vehiculo
Boton de panico visualizado en el mapa de la web

Emision y Recepcion del GPS desde el vehiculo hacia la web

Ademas se encuentra el prototipo puesto en el vehiculo que constara del ARDUINO UNO,
GPS , ademas de la visualizacion del mapa de trayectoria puesto el web con un dominio y
hosting propio de la Cooperativa, para la parte de la operadora se realizar un Sistema GSM
de emisidn y recepcion de informacidn desde la Central hacia el vehiculo y para el vehiculo
se implemento en el vehiculo un boton de panico que el chofer presione si existiera algun

inconveniente o improvisto para asi dar un alerta a la central.



CAPITULO |
FUNDAMENTACION TEORICA

1.1 ¢QUE ES UN GPS?

Las siglas de GPS (Global PositioningSystem) o Sistema de Posicionamiento Global. Es un
sistema de radionavegacion controlados por varios satélites y a su vez controlado por los
Estados Unidos de América que proporciona a los usuarios tener informacién sobre
posicionamientos, velocidad y altura, los 24 dias del afio, y los 365 dias del afio en cualquier
condicion atmosférica que se este y en todo el globo terrestre (GARMIN, s.f.). En la Figura

1 se observa un modulo SIM908 que incorpora la tecnologia GPS (Tomtom, 2018).
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Figura 1. GPS SIM 908
Fuente: (Mindiamart, 2012)

1.2 ¢COMO FUNCIONA UN GPS

El GPS mantienes su conexion con una red que cuenta con 24 satélites que orbitan a una
altura de 20.200 km sincronizados en la drbita de la tierra, cada satélite transmite dos sefiales
una que tiene funcion de matriz y la segunda que corrige desviaciones de la ionosfera. El
dispositivo final mide el tiempo que demora en llegar la sefial del satélite hacia la antena
receptora a este proceso se lo denomina hora de emision. (GARMIN, s.f.) Figura 2 se muestra

el modo de funcionamiento basico de un sistema GPS.
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Figura 2. Funcionamiento del GPS
Fuente: (El GPS, 2016)

1.3 TIPOS DE GPS

De acuerdo con su uso los GPS se clasifican en:

1.3.1 GPS DE MANO.

Son dispositivos portétiles y faciles de trasportarlos que registran el recorrido, permiten
seguir rutas pre marcadas, y pueden ser conectadas a un ordenador para descargar o
programar las rutas o distancias recorridas. Este dispositivo es ideal para su uso al aire libre,
montafa, senderismo, etc. Varios modelos incluyen brujula, barémetro electronico. Su
sistema operativo y software es totalmente cerrado es decir no se puede modificar ni afiadir
nada (GPS de montafia, 2014). En la Figura 3 se observa un GPS de mano utilizado para

tracking.

Figura 3. GPS de mano
Fuente: (Garmin, 2018)



1.3.2 NAVEGADOR DE UN GPS

Al hablar de un GPS de navegadores se puede realizar una comparacién con el GPS de mano,
orientados por su aplicacion a ciudades y carreteras. Su tecnologia es actual, esto permite
encontrar un destino y el navegador calcula la ruta, visualizandose en su cartografia tal como
se puede observar en la Figura 4. Este tipo de GPS no graba el recorrido ni se conectan a un
PC (Tomtom, 2018).

_\! N e () Read Aloud

TomTOoMm

Figura 4. Navegador de un GPS
Autor: (Tomtom, 2018)

1.3.3 GPSINTEGRADO

Existe un terminal movil como: PocketPC o teléfonos moviles, estos ya cuentan con un GPS
integrado, su tecnologia es muy avanzada, por tal motivo es caro. Sin embargo, es una buena
solucién al hablar de GPS por ser una mejor opcién al hablar de tecnologia. En la misma
funcién se puede obtener con un PocketPC o un moévil mas popular, afiadiéndole un GPS
Bluetooth (ECD, 2018).

\

Figura 5. EI GPS integrado en el vehiculo
Fuente: (ECD, 2018).

1.4 VENTAJAS Y DESVENTAJAS DE UTILIZAR UN GPS
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Las ventajas y desventajas de utilizar un GPS se daran a conocer a continuacion:

1.41 VENTAJAS DE UTILIZAR UN GPS

La principal ventaja es que permite llegar a un sitio 0 una ruta sin un conocimiento
predeterminada. Otra ventaja muy importante es que en el caso de robo de vehiculos este
ayuda a localizar al instante.

Los GPS ayudan a brindar informacion detallada y renovada acerca de una carretera, en el
caso también el consumo de gasolina y el tiempo aproximado de llegada a una ruta
establecida (Easton, 2018).

El GPS puede guiar a los usuarios con el altavoz de una forma muy intuitiva, también es
posible ubicar al dispositivo sobre el parabrisas para tener una mejor visualizacion del mapa.
En la Figura 6 se puede apreciar el funcionamiento del GPS en tipos de tecnologias

diferentes, puede funcionar en una Tablet o0 Smartphone sin problema.

Figura 6. Funcionamiento de GPS en tablets
Fuente: (Easton, 2018)

1.42 DESVENTAJAS DE UTILIZAR UN GPS

Una de las desventajas es que la aplicacion consume gran cantidad de recursos energéticos
en el dispositivo que esta instalado lo cual afecta que se apague pronto el dispositivo. Otra
desventaja que hay que tomar muy en cuanta al hablar de la salud es que, dependiendo del
dispositivo, este emite radiaciones que podrian deteriorar la salud del ser humano.

Si un conductor se localiza en una zona sin sefial del satélite puede ocasionar errores en la

ubicacion. Es necesario que siempre se esté actualizando el GPS en la cual se puede evitar
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problemas como: calles cortadas, obras en la carretera, etc.

El desconocimiento de la utilizacion de un GPS puede ocasionar que se dé una mala
informacion a la hora de indicar o llegar a un sitio asignado. Una desventaja es que las
actualizaciones no se realizan automaticamente al utilizar el Internet, por lo que es
necesario realizarlo de forma manual (Garcialuna, 2018). En la Figura 7 se muestra un

caso tipico de una bateria agotada.

Figura 7. Desventajas de los GPS
Fuente: (Garcialuna, 2018)

1.4  ¢QUE ES GSM (Global System for Mobile)?

GSM es un estandar de telefonia movil digital por su tecnologia el méas utilizado en
comunicaciones teléfonos moviles en Europa. Definido inicialmente como un estandar
europeo abierto para que una red digital de telefonia movil con soporte para voz, datos,
mensajes de texto utilizado en varios paises. Las personas que utilizan este sistema tienen la
posibilidad de tener una conexion desde su teléfono movil hacia su computador, y de realizar
mensajes de texto o envio y recibir informacion por correo electrénico, navegar por internet
al instante (Prometec, 2018). En la figura 8 se observa un médulo integrando tecnologia
GSM y GPRS.

Figura 8. Médulo GSM y GPRS
Fuente: (Prometec, 2018)
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1.5 ¢COMO FUNCIONA LA ARQUITECTURA GSM?

Existe una variedad de antenas que suministran de cobertura a una zona especifica nombrada

“celda” o “célula”. Estas antenas estan conectadas a una estacion base

denominada BTS que por sus siglas (Base Transceiver Station o Estacion Transceptora
Base) la cual conecta esta celda al MSC (Mobile Switching Center o Centro de Conmutacion
Movil), este sistema administra el direccionamiento de las Ilamadas de un suscriptor movil
e inmediatamente tendra la obligacién desconectarlo con otro tipo de redes, como puede ser:
telefonia fija, llamadas a otro operador etc. (Yonghu, 2008)

El MSC se encuentra conectado con un servidor Ilamado HLR (Home Location Register)
quien es el encargado de obtener los datos del suscriptor cuando éste se encuentre en una zona
determinada vy, si lo tiene reconocido, le dara cobertura. En la Figura 9 se puede observar
cémo funciona GSM junto con otras tecnologias para brindar el servicio de la telefonia

movil.
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Figura 9. Funcionamiento de GSM
Fuente: (Yonghu, 2008)

Cada conjunto de celdas da una cobertura a una zona extensa de poblacion. El “Global MSC”
es un elemento que tiene como funcion conectar redes inalambricas GSM que se encuentran
separadas por ejemplo diferentes provincia o estados, incluyendo distintos operadores. Un
ejemplo del Global MSC es la conexion que sirve como pasarela entre distintas redes de
telefonia como por ejemplo la conexion a la telefonia fija. (Yonghu, 2008).
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151 GSMvs CDMA

Hoy en dia al hablar de comunicacion mavil existen dos tecnologias como GSM y CDMA
(Code Division Multiple Access), las cuales se diferencian en su uso, el tipo de tarjetas y el
roaming. Los moéviles GSM son utilizados en la gran parte del mundo, con excepcion de los
Estados Unidos y ciertas zonas de Asia, donde la tecnologia CDMA es méas usada
(M.Gurzman, 2015). En la Figura 10 se muestra que la mayoria de usuarios utilizan la
tecnologia CDMA.

GSM vs CDMA

% GSM
¥ COMA

Figura 10. Uso de la tecnologia GSM vs CDMA
Fuente: (M.Gurzman, 2015)

1.5.2.1 Tarjetas 0 SIM (SUBSCRIBER IDENTITY MODULE)

Tanto la tecnologia GSM Y CDMA manejan tarjetas UICC (Universal Integrated Circuit
Card), los dispositivos GSM utilizan tarjetas SIM y los teléfonos CDMA utilizan tarjetas
CSIM (CDMA2000 Subscriber Identity Module). Las tarjetas SIM y CSIM no pueden ser
intercambiadas (Babiloni, 2015).

En la Figura 11 se encuentra los diferentes tipos de tarjeta SIM que ha evolucionado con los

afos y disminuyendo su tamafio.
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‘MiniSIM  MicroSIM  NanoSIM
Figura 11. Tipos de tarjetas SIM
Fuente: (Babiloni, 2015)

1.5.2 ¢DONDE UTILIZAR GSM O CDMA?

GSM y CDMA funcionan correctamente en zonas urbanas pero la tecnologia GSM se adapta
de mejor manera en zonas rurales y en roaming internacional. Esto es porque GSM es mas
comun en la mayor parte el mundo por acuerdo entre operadoras, un dispositivo GSM puede
hacer uso de redes de otros operadores si asi lo requiere, con lo que la cobertura es
latentemente mayor (Iphone, 2018). En la Figura 12 se aprecia el sitio 6ptimo para una buena

cobertura ya gue la antena se encuentra cerca al dispositivo movil.
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Figura 12. Sitio 6ptimo para una buena cobertura 3G/4G
Fuente: (Iphone, 2018)

1.5.3 VELOCIDAD DE TRANSFERENCIA DE DATOS

Los teléfonos de tecnologia 3G y anteriores GSM alcanzaban velocidades de transmision de
datos superior a la tecnologia CDMA. En la actualidad no existen teléfonos 4G, ya que tanto
GSM como CDMA se adaptan a la tecnologia 4G por igual (torrent, 2015). En la Figura 13
se muestra la evolucion de las diferentes tecnologias celulares, cada vez se ha logrado

incrementar aplicaciones e internet de banda ancha.
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Figura 13. Tecnologias celulares
Fuente: (torrent, 2015)

1.6 ¢QUE ES UN ARDUINO?

Es una plataforma basada en hardware y un software de cddigo abierto (open-source) flexible

y facil de usar. Maneja un microcontrolador Atmel de AVR con pines de entrada y salida,

esta plataforma se ha ido convirtiendo en una auténtica navaja suiza para muchos

desarrolladores. ElI Arduino estd constituido de una placa principal de componentes

electronicos, donde se encuentran conectados los microcontroladores principales que

gestionan los demas elementos y circuitos integrados en la misma.

Para poder ser utilizado esta plataforma demanda un lenguaje de programacion para

configurarlo y utilizarlo a nuestra necesidad, por lo que se puede afirmar que Arduino es una

herramienta “completa”. En la siguiente Figura 14 se muestra un Arduino uno, el cual nos

sirve para realizar un sinnimero de aplicaciones y proyectos (Nadu, 2014)

Figura 14. Arduino Uno
Fuente: (Nadu, 2014)
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1.7 PARTES DE UN ARDUINO
A continuacién, se detallan las partes de un Arduino con su respectiva descripcion o de

acuerdo al numero sefialado en la Figura 15, el cual se encuentra en paréntesis al final de la

descripcion.
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Figura 15. Partes del Arduino Uno
Fuente: (Autodesk, 2015)

1.7.1 POTENCIA-USB (1) / CONECTOR DE ADAPTADOR (2)

Se encuentra alimentado desde un cable USB que viene de su ordenador o un cable de
corriente eléctrica con su respectivo adaptador. Utiliza un voltaje ideal de 6 y 12 Voltios y

no mayor a 20 Voltios (Aprendiendo arduino, 2017).

1.7.2 PINES (5V, 3,3V, GND, ANALOG, DIGITAL, PWM, AREF)

Estos pines que salen de la placa del Arduino son en donde se conectan todos los cables de
cualquier circuito, cada uno de estos tiene diferentes funciones (Aprendiendoarduino, 2017).
1.7.3 GND (3)

La abreviatura de "tierra™ en Ingles. Existen varios GND en un Arduino, en la base principal
para el encendido del circuito ya que se esta hablando de un Voltaje (Arduino, 2018).
1.74 5V (4)y 3.3V (5)
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Es la especificacion correspondiente al pin 5V que es a cuanto funciona este pin 5V de
energia, y un suministro correspondiente al pin 3.3V 3.3 que viene hacer los voltios de
potencia (Arduino, 2018).

1.7.5 ANALOGICO (6)

Los pines “A0 a A5” llamados Analdgicos significan que pueden leer una sefial que envia
un sensor analdgico y este convertirlo en un valor digital para poder leer asi dicha sefal
(Aprendiendoarduino, 2017).

1.7.6 DIGITAL (7)

Los pines que van desde el 0 al 13 llamados digitales pueden utilizar tanto para la entrada
como es de presionar un boton y obtener a la salida digital el encendido de un LED
(Aprendiendoarduino, 2017).

1.7.7 PWM (8)

Existen una simbologia como una tilde (~) alado de los puertos digitales (3, 5, 6,9, 10 y 11)
los cuales actian como unos puertos digitales normales, pero también se pueden utilizar para

modulacion por ancho de pulsos (Arduino, 2018).

1.7.8  AREF (9)

Es un soporte de referencia analdgica. La mayoria parte del tiempo se puede dejar solo. En
algunas veces es utilizado para establecer una tension de referencia externa (entre 0 y 5

voltios) (Aprendiendoarduino, 2017).

1.7.9 BOTON DE REINICIO (10)

Es muy importante contar con este boton porque si el codigo no se repite y sin embargo se
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requiere probarlo varias veces, se puede reiniciar para que se restablezca el circuito y asi

inicie con una nueva configuracion (Arduino, 2018).

1.7.10 INDICADOR LED DE ALIMENTACION (11)

Este LED se enciende cada vez que se conecta la alimentacién de la placa del Arduino a una
alimentacion eléctrica, asi se podra verificar si algo anda mal al no encenderse el mismo con

el contacto de una alimentacion eléctrica (Arduino, 2018).

1.7.11 LEDs de TXy RX (12)

La terminologia TX hace referencia a la transmision de informacion y RX corresponde a la
recepcion de informacion en el Arduino uno existe un TX y RX — visualizados por pines
digitales 0 y 1, y por segunda vez junto a los indicadores LED de TX y RX (12). Estos LEDs
nos daran una visualizacion mejor si existiera alguna transmision o recepcion de informacion

o0 datos (Aprendiendoarduino, 2017).

1.7.12 MICROCONTROLADOR (13)

De color negro y de forma rectangular echa de un metal es un circuito integrado (IC, por sus
siglas en Ingles). Es el cerebro del Arduino. EI méas importante en el Arduino porsu funcion
en el circuito, ya que puede necesitar para saber el tipo de IC (junto con su tipo de tarjeta)
(Aprendiendoarduino, 2017).

1.7.13 REGULADOR DE VOLTAJE (14)

Es importante que todo circuito lo tenga ya que es quien controla la cantidad de voltaje que
se permite en la placa Arduino ya que si no se contara con un regulador de Voltaje se podria

ocasionar dafios al circuito sin embargo tiene sus limitaciones (Aprendiendoarduino, 2017).
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1.8 TIPOS DE ARDUINOS

El Arduino se puede clasificar segln sus costos, utilizacion, disefio, etc. A medida que la

ciencia y tecnologia ha ido avanzando, estos de igual forma han evolucionado.

1.8.1 ARDUINO UNO

El Arduino uno es la Gltima versién al hablar de USB bésica, este se conecta a un ordenador
por medio de un cable USB en la contiene todo para la programacion de la placa a

continuacion se da a conocer las caracteristicas del Arduino UNO (Technologia, 2018).

1.8.2 CARACTERISTICAS

Microcontrolador:

ATmega328 Voltaje de

funcionamiento: 5 V

Pines 1/0 digitales: 14 (de los cuales 6 proveen salida PWM)

Pines de entradas analogas: 6

Corriente DC por cada pin 1/O: 40

mA Corriente DC en el pin de 3.3

V:50 mA

Memoria Flash: 32 KB (ATmega328) de los cuales 0.5 KB son utilizados por el
bootloader SRAM: 2 KB (ATmega328)

EEPROM: 1 KB (ATmega328)

Velocidad de reloj: 16 MHz

En la Figura 16 se puede apreciar los principales componentes del Arduino Uno.
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Voltage  16MH:
regulator  erystal

ATmegs16U2

1c/uss

7 t0 12VDC input
2.1mm x §.Smm
Male center positive

USE-B poct
to computer

Reset button
1CSP for
USB interface

(12C) SCL = Serial clock
(12C) SDA = Serial data

Pin-13 LED
— ':::‘e"‘v’;i: (SP1) SCX = Serial lock
Reset (SPL) MISO = Masterein, slave-out
3.3V Output (SPI) MOSE - Mastes-out, slave-in
(SPI) S5 - Stave select
SV Output
Ground
Ground Hate; Pias denoted with "~
Input valtage are PWM supzorted
Aaaleg pin 0
Analog pin 1
Analog pin 2 Intercupt 1
Analog pin 3 Interrupt 2
(12C) SOA ™0
(12C) scL RXD

ATmegai2s
L RESET
CSP for MOSI sCK
ATrnega32s GND MISO

Figura 16. Datasheet del Arduino Uno
Fuente: (Technologia, 2018)

1.8.3 ARDUINO LEONARDO

Este tipo de Arduino es similar al Arduino Uno pero con diferentes caracteristicas.
Basicamente es una placa de microcontroladores Atmega 32u4, el cual registra 20 puertos
digitales de entrada / salida, de los cuales 7 se usan como salidas PWN. El cual se observa
en la Figura 17.

1.8.4 CARACTERISTICAS

Microcontrolador:
ATmega32u4 Voltaje de
funcionamiento: 5 V Pines
I/0 digitales: 20

Canales PWM: 7

Pines de entradas analogas: 12

Corriente DC por cada pin 1/0: 40
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mA Corriente DC en el pin de 3.3

V:50 mA

Memoria Flash: 32 KB (ATmega32u4) de los cuales 4 KB son utilizados por el
bootloader SRAM: 2 KB (ATmega32u4)

EEPROM: 1 KB (ATmega32u4)

Velocidad de reloj: 16 MHz (Robotshop, 2018).

% LEONARDO

ARDUINO

Figura 17. Arduino Leonardo
Fuente: (Robotshop, 2018)

1.8.5 ARDUINO DUE

El Arduino Due es una de las primeras versiones de una placa Arduino basada y creado en
un microcontrolador de un ndcleo de 32 bits. Consta de 54 pines a la entrada y 12 entradas
analdgicas, es perfecto para la realizacion de proyectos a gran escala al utilizar Arduino, por
la estructura de la placa y su estructura a continuacion se da conocer sus caracteristicas

principales (Technologia, 2018). Este modelo de Arduino se encuentra en la Figura 18.

1.8.3.1 CARACTERISTICAS

Microcontrolador:

AT91SAM3XS8E Voltaje de

funcionamiento: 3.3 V

Pines 1/0 digitales: 54 (de los cuales 12 proveen salida

PWM) Pines de entradas analogas: 12
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Corriente DC total en todos los pines 1/0: 130

mA Corriente DC en el pin de 5 V: 800 mA

Corriente DC en el pin de 3.3 V: 800 mA

Memoria Flash 512 KB disponibles para las aplicaciones de usuario.
SRAM: 96 KB (dos bancos: 64KB Y 32 KB)

Velocidad de reloj: 84 MHz (Arduino, 2018).

Native USB Port

Programming Port

Figura 18. Arduino DUE
Fuente: (Arduino, 2018)

1.8.6 ARDUINO YUN

Este tipo de Arduino es una de las tecnologias perfectas para el uso de disefios y dispositivos
conectados, proyectos relacionados al internet es muy relacionado con un sistema operativo

llamado Linux usando el Arduino.

Arduino Yun consta de una placa que utiliza el microcontrolador ATmega32u4 juntamente
con el procesador Atheros AR9331 el cual soporta una distribucion Linux. Este tiene un
puerto USB, soporta redes Ethernet y WiFi, lector de tarjetas micro-SD, 20 puertos de entrada
/ salida digitales (7 de ellos se pueden dedicar como salidas PWM y 12 como entradas
analogicas), un reloj oscilador de 16 MHz, conexion micro USB, un encabezado ICSP, y
botdn de reinicio (Arduino, 2018).

1.8.7 CARACTERISTICAS

Microcontrolador AVR Arduino:
ATmega32u4 Voltaje de funcionamiento:
5V



Pines 1/0

digitales: 20

Canales PWM: 7

Pines de entradas analogas: 12
Corriente DC por cada pin 1/O: 40
mA Corriente DC en el pin de 3.3
Memoria Flash: 32 KB (de los cuales 4 KB son utilizados por el
bootloader SRAM: 2.5 KB
EEPROM: 1 KB

Velocidad de reloj: 16 MHz
Procesador Linux: Atheros
AR9331 Arquitectura: MIPS
802.3 10/100Mbit/s WiFi:

IEEE 802.11b/g/n

USB Tipo A: 2.0

Lector de tarjeta: sélo

Micro-SD RAM: 64 MB

DDR2

Memoria Flash: 16 MB (Andorobots, 2017).

En la Figura 19 se aprecia el Arduino Yun mejorado, cuya principal caracteristica es su

conexion a Internet.

Figura 19. Arduino Yun
Fuente: (Andorobots, 2017)
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CAPITULO I
PROPUESTA

En el presente capitulo se dara a conocer el modelo esquematico utilizado en el estructurado
del proyecto, en la misma se describira las funciones del prototipo a instalar en las unidades
de transporte y el rendimiento del mismo, de igual modo se presentara un diagrama de
cuadros detallando de manera clara y especifica lo que es la funcién del equipo desde la
salida de la sefial desde el satélite y la recepcion de la misma en los diferentes GPS ubicado
en los autobuses pasando por la central de operaciones donde sera realizado el monitoreo,

como se detalla en la figura 20.

Satélite
)
Pas
Operadora / \
GPS/GSM GPS/GSM GPS/GSM GPS/GSM GPS/GSM

;: ? ? & 3
©.0.0..0..0

1 Parada 2 Parada 3 Parada 4 Parada S Parada

40 minutos

Figura 20. Esquema de recepcién de sefial entre unidades de transporte, oficina y satélite
Fuente: Autor
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UNIDAD UNIDAD
GPS/GSM GPS/GSM
(PARADA 2 (PARADA 5 Francisco de
Amazonas tiempo estimado 2 Orellanay 12 de Octubre 40
minutos) Minutos)
I i I

UNIDAD
GPS/GSM

(PARADA 3AvColony 9 de
octubre 3 minutos)

Figura 21. Diagrama de bloques descriptivo del recorrido
Fuente: Autor
En el presente diagrama de bloques detalla lo que son los movimientos, paradas y tiempo de

las unidades autobuseras.

2.1 BLOQUE UNO

En el primer bloque del diagrama, se muestra lo que seria el satélite transmisor encargado
de enviar la informacion a los equipos receptores tanto en oficina de operaciones como en
cada unidad receptora, esta informacion sera igual para todos los equipos que cuenten con el

equipo Arduino uno como se observa en la figura 22.

« SATELITE

« (Emisor de la informacion)

Figura 22. Emisor de informacion
Fuente: Autor

2.2 Bloque Dos

En el segundo cuadro esta quien es el operario, esta es la persona encargada de dar monitoreo
a las unidades de transporte mediante la informacién recibida por el satélite transmisor,
estara al tanto de los tiempos que deben cumplir las unidades y que estos se den de manera

efectiva, si hubiera demora en un recorrido el mismo notificara por medio radial a la unidad
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que este en atraso en los tiempo entre una parada y otra, como se muestra en la figura 23.

« OPERADOR
« (receptor de la informacion )

Figura 23. Centro de operaciones
Fuente: Autor

2.3 Bloque Tres

En el tercer cuadro se detallan lo que son las unidades en el punto de partida, evidentemente
por ser el inicio de la ruta la misma no promedia un tiempo estandar en recorrido, como se
observa en la figura 24.

UNIDAD
GPS/GSM

(PARADA 1 inicio
0 minutos)

Figura 24. Unidad transportadora
Fuente: Autor

2.4 Blogue Cuatro

En el cuarto bloque del diagrama esta ya la unidad en su primera parada que es la Amazonas
en donde a través del dispositivo Arduino uno muestra el tiempo de recorrido que son 2

minutos desde el punto inicial de partida hasta ella, como se muestra en la figura 25.

UNIDAD
GPS/GSM
(PARADA 2

Amazonas tiempo estimado 2 minutos)

Figura 25. Unidad transportadora
Fuente: Autor

2.5 Bloque Quinto

En el quinto blogue se visualiza lo que seria desde la parada de la Amazonas hasta la parada

de la AV. Colon y 9 de Octubre, en este punto la unidad al partir de la Av. Amazonas debe
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haber recorrido el trayecto en un promedio de 3 minutos dada la cercania entre ambos puntos,

como se muestra en la figura 26.

UNIDAD
GPS/GSM

(PARADA 3Av Colon y 9 de octubre 3 minutos)

Figura 26. Unidad transportadora
Fuente: Autor

2.6 Blogue Sexto

En el sexto bloque se muestra una medida de tiempo de 10 minutos, este aumento se da por
la distancia que hay de un punto a otro. El quinto punto o Gltima parada del recorrido nos
muestra un tiempo total del recorrido de 40 minutos, desde su salida hasta llegar a la AV,
Francisco de Orellana y 12 de Octubre, como se observa en la figura 27.

UNIDAD
GPS/GSM

(PARADA 4 Av COLON Y 10 de Agosto !0 minutos)

Figura 27. Unidad transportadora
Fuente: Autor

2.7 Blogue Siete

En este blogue se muestra la ultima parada en la Avenida Francisco de Orellana 'y 12 de
Octubre con un tiempo de recorrido total desde el punto de inicio hasta el final del mismo

con un tiempo promedio estandar de 40 Minutos, como se observa en la figura 28.

« (PARADA 5 Francisco de Orellana 'y 12 de Octubre 40 Minutos)

Figura 28. Unidad transportadora
Fuente: Autor

2.8 Bloque Ocho

En total la medicion de tiempo del recorrido de los autobuses es de 40 minutos desde su
origen a hasta llegar a la ultima para y hacer el retorno en el recorrido, estas medidas en
tiempo son tomadas gracias a que el Arduino Uno nos muestra en los datos arrojados el

tiempo aproximado entre paradas, desplazamiento y distancia entre un punto a otro, como
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se muestra en la figura 28.

+  TIEMPO RECORRIDO TOTAL 40 MIN
APROX

Figura 29. Tiempo total
Fuente: Autor

Toda esta informacion es verificada por el operario de oficina quien visualiza en pantalla los
tiempos de cada autobds, las variaciones en tiempo suelen ser minimas pero se toma como
medida estandar el tiempo que mas resultados coinciden entre todas las unidades de

transporte.

2.9 Diseno utilizado

Todo modelo GPS para ubicacion y monitoreo de transito vehicular es basado en un sistema
informatico principalmente ya que utilizan un software y hardware debe cumplir ciertos
requisitos ~ minimos de funcionamiento, para ello es indispensable el conocer las
caracteristicas del software a utilizar como en este caso lo es ARDUINO UNO, como
también los requerimientos en hardware que este programa pide para un funcionamiento

optimo.

2.10 Caracteristicas del funcionamiento

Primeramente debemos conocer lo que es el software sus funciones, caracteristicas, ventajas
y desventajas, en este caso Arduino es una plataforma de prototipos electronica de codigo
abierto (open-source) basada en hardware y software flexibles y faciles de usar.

Este software cuenta con muchas opciones en su desarrollo, por ser basado en cddigo abierto
permite a los programadores extender sus posibilidades y ampliar sus funciones en pro de
mejorar y optimizar su rendimiento.

El software de Arduino se puede ejecutar en sistemas operativos Windows, Macintosh OSX
y GNU/Linux. La mayoria de los sistemas micro controladores estan limitados a Windows,
lo cual lo convierte en un software multiplataforma.

El entorno de programacion es simple y claro para principiantes, pero suficientemente

flexible para que usuarios avanzados puedan aprovecharlo también.



29

Por ser un software multifuncional y compatible con diversos sistemas operativos 10s
desarrolladores mas experimentados pueden hacer compilaciones mediante las extensiones
C++ para poder ser ejecutado en Windows, de igual forma los programadores para entender
los detalles técnicos pueden hacer el salto desde Arduino a la programacion en lenguaje AVR
C en el cual esta basado. De forma similar, puedes afiadir cédigo AVR-C directamente en tus
programas Arduino si se quiere. Sus microcontroladores ATMEGA8 y ATMEGAL168 de
Atmel permiten ser utilizado mediante cualquier codigo abierto a raiz de su codigo fuente en
la programacion de su software interno. Los planos para los modulos estan publicados bajo
licencia Creative Commons, por lo que disefiadores experimentados de circuitos pueden
hacer su propia versién del mddulo, extendiéndolo y mejorandolo. Incluso usuarios
relativamente inexpertos pueden construir la version de la placa del mddulo para entender
cémo funciona y ahorrar dinero. Una vez conocido el funcionamiento, requerimientos
minimos del ARDUINO Uno, se busca adaptar las bondades de este para mejorar y optimizar
el funcionamiento de la Cooperativa de transporte Publico Expreso Antizana. Esta empresa
del transporte publico cuenta con registros manuales para el control del tiempo en
desplazamiento de un lugar a otro segun sea su recorrido durante las horas en que las unidades

estén en funcionamiento.

Este proceso puede causar molestias en los usuarios ya que en el intervalo de tiempo en que
las unidades se detienen al chequeo se pueden perder minutos valiosos para los usuarios del
transporte. Es por ello que implementar el uso de ARDUINO UNO suprimira este proceso y
las unidades trabajaran de manera continua sin detener su ritmo de trabajo, esto viene dado
porque ARDUINO UNO utiliza el GPS (Global Positioning System) como herramienta

principal de funcionamiento.

2.10.1 Funcionamiento del equipo

ElI ARDUINO UNO como se ha expuesto anteriormente es un dispositivo que utiliza un
GPS (Global Positioning System) como parte del hardware en su funcionamiento, de igual
manera por ser basado en software libre permite ser adaptado a diferentes plataformas y
sistemas operativos, a continuacion se explica las funciones y caracteristicas del software y
hardware del ARDUINO UNO:
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2.10.2 Software y Hardware del prototipo que va en el bus:

v El Hardware: Arduino es una placa con un microcontrolador de la marca Atmel y
con toda la circuiteria de soporte, que incluye, reguladores de tension, un puerto USB (En
los dltimos modelos, aunque el original utilizaba un puerto serie) conectado a un médulo
adaptador USB-Serie que permite programar el microcontrolador desde cualquier PC de

manera comoda y también hacer pruebas de comunicacion con el propio chip.

4 El software: A modo de resumen los tres componentes de Arduino son: Arduino =
HW + SW + Comunida. Este serd el encargado de recibir la sefial por medio de
comunicacion GPRS, utilizando una operadora CNT la cual navegara en la web y tener una
comunicacion con la operadora central. El software de Arduino es un IDE, entorno de
desarrollo integrado (siglas en inglés de Integrated Development Environment). ES un
programa informatico compuesto por un conjunto de herramientas de programacion. El IDE
de Arduino es un entorno de programacién que ha sido empaquetado como un programa de

aplicacion, como se muestra en la figura 29.

oid setup () {
£# pur your setup code here, to run once:

*

woid loop (1 {
£# pur your main code here, to run repeatedly:

*

Figura 30. Arduino en el programa
Fuente: (Arduino, 2018)

2.10.3 Para el operador en la oficina:

En este caso en la central de operaciones de la empresa de transporte Expreso Antizana se
debe contar con un computador que cubra los requerimientos de funcionamiento del

software, es decir que permita el funcionamiento del mismo sin ningun, problema.

Esto es con la finalidad que el operario pueda dar seguimiento a las unidades sin ningun
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problema y llevar un control de los tiempos de las unidades de transporte a la hora de los
chequeos que ya dejarian de ser de manera analoga en tarjetas y pasaran a ser digitales

mediante la implementacion del software de Arduino uno.

2.10.4 Condiciones para la realizacion de pruebas

La implementacion de un nuevo sistema independiente de la naturaleza de su funcion y
objetivo siempre implica realizar pruebas para comprobar el funcionamiento 6ptimo del
equipo, es por ello que se toma como inicio determinar el mejor sitio para colocar en las

unidades de transporte en este caso los buses de la compafiia Expreso Antizana.

De ser necesario se propondran mejoras al prototipo, esto siempre y cuando lo amerite. Las

pruebas ser realizaran de la siguiente forma y orden:

v' Al momento de realizar el prototipo no tener contratiempos en el armado.

v" Alojamiento en la web para la visualizacién en tiempo real.

v Contratacion de operadora, la cual tendra inconsistencias en ningun lugar

v’ Botdn de panico que sea con un maximo de 20 segundo el tiempo de
visualizacion en la pantalla.

v' Tiempos de llegadas a cada parada asignada por la operadora.

2.11 Esquema de funcionamiento unidades de transporte, tiempo y recorrido

promedio

A continuacion, se describe de manera resumida el como sera el recorrido y cuantas paradas
debe topar esta unidad diariamente, el tiempo promedio de una unidad por ruta es de 40
minutos.

Este esquema de recorrido nos da una muestra de como seria el funcionamiento de Arduino
Uno, consiste en el envio por una sefial de satélite mediante el cual las unidades reciben en
la pantalla de sus dispositivos la ruta trazada y el tiempo estimado de recorrido de un punto
a otro, de igual manera en tiempo real reciben notificaciones del estado del trafico y el flujo
vehicular que pudiera ser causante de demora en el recorrido y alterando el tiempo estimado

en desplazamiento.
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Toda esta informacion es recibida tanto por las unidades de transporte al igual que el operario
de la central de la linea de transporte, quien mediante los datos recibidos puede ver el avance

de cada unidad y si cumplen con el tiempo establecido de recorrido.

De igual modo se representa el diagrama de bloques el cual da a conocer de manera precisa

lo que es el recorrido de una unidad de la compafiia Expreso Antizana.

Es decir proporcionar a la unidad de transporte la ruta de su recorrido y el tiempo aproximado
del mismo, esta informacion es enviada de forma remota mediante un repetidor satelital a
los diferentes receptores locales ubicados tanto en los autobuses como en la central de

operaciones.

2.12 Diagrama del Sistema

En la figura 30, se dara a conocer en el flujograma como se encuentra estructurado el sistema
de monitoreo entre paradas para una unidad de transporte que recorre una misma ruta los

dias laborables.
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Figura 31. Flujograma del sistema de monitoreo

2.13 Disefio del Sistema por bloques

Fuente: Autor
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En la figura 31 se da a conocer por medio de bloques como se encuentra estructurado el

sistema GPS de monitoreo de tiempos entre paradas, para una unidad de transporte publico,
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mediante plataforma web como se observa en la figura 31.

ANT GND GND GND
Tx
7 0
+ FUENTE DE ARDUINO
ALIMENTACION CONVERSOR - 8 1 [
+ BANCO DE
BATERIAS
ANT
GND
Tx
MODULO GPS
Rx

Figura 32. Estructura del sistema GPS
Fuente: Autor

2.14 Informacion técnica del Hardware

El equipo remoto se encuentra estructurado por: un armega 328 del Arduino uno, una fuente
regulada DC, un reloj del 16 MHz, un mddulo GPS ublock v7, un médulo sim 8001 GPRS,
resistencias de 300k y, un pulsador poseyendo en el microcontrolador la unidad principal del

equipo remoto, en el cual se programa la interfaz web.

La operadora central tendra una PC donde se podré visualizar en la web la trayectoria de una
Unidad de transporte y el control de los tiempos de llegada por GSM de los diferentes tiempos

asignados por la operadora central.

2.14.1 Disefno del circuito

Con el microcontrolador atmega 328 del Arduino uno, mediante el programa Proteus se

procede a simular los pines que tiene cada elemento, como se observa en la figura 32.
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Figura 33. Simulacion de los pines de cada elemento del sistema
Fuente: Autor

2.14.2 Programacion en el microcontrolador 328

Mediante el Lenguaje Arduino se procede a dar variables a latitud y longitud para que por
medio de la tarjeta SIM se pueda navegar en la web y tener comunicacion hacia la operadora.
Como se observa en el Cddigo 1 se importa las librerias y se configura los parametros

iniciales que se van a manejar para la comunicacion con el microcontrolador.

[ ClsemUSUARO s S 985 TRACERio-Noeode D L™ b

Archivo - Edtar Buscar Vista Codficacidn Lenguaje Configuracion  Hemamientas Macro  Ejecutar Plugins Ventana ?

BERRLAI4BRIC AN AR . .BU.D DRE %

Bdwbq | [ a3 S ol ] e G 2 GO 2% % TG |
//3include <avr/interrupt.h>@

$include <SoftwareSerial . h>ifl
LF]

$include."GPRS.h"

L)

const int RX.=.3;{

const-int . TX.=.4; il
static.const uint32 t-GPSBaud.=.3600 fir )
10

W

12 SoftwareSerial DEBUG(RX, .TX) ;i3
13

WO B -3 On 1 e D B

Cadigo 1. Configuracion inicial
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2.14.3 Reporte de coordenadas

Mediante el lenguaje Arduino se procede atener la ubicacion de la unidad de longitud y latitud
como se observa en el codigo 2.

[&f CAUsers\USUARIO\Desktop\GPS_GPRS_TRACKERino - Notepad++

EAichvoR Edttarg BiiscargVisti @ Codtficacior B Lenguaje i Configuraad i Herrimientas i M, jecutarimiPluginsggVentan _|
cBHERKA|I BB Pt 5 BREISMFEEAEDEHBE

Bl changelog 3 Bl notepad===xe (3 gpsbus 2 (0)2p &1 51 GPS_GSM_CHANMO (1) pdsp £ [ Last Loaded GPS_GSM_CHAMO psbak i)
45 H/*--cli(); @8

50 - -PCICR- |=-0b00000100; - - - -// -turn-on-port -difid
51 - -PCMSK2 - |=-0b10000000; - - - -// -turn-on-pins-PDO - &-PD7, -PCINT16 - & - PCINT2 33
52 --sei() ;@@

53 (/3

54 - -pinMode (PinINT_O, - INPUT PULLUP) ; @3

55 - -attachInterrupt (digitalPinToInterrupt (PinINT_0) , - INTO Cambio, - FALLING) ; @3
56 - -3

57 ——while . (!DEBUG) ; @3

58 ——DEBUG.begin (2600) ; 3

59 —— 3

60 //—£lag_panico-=-0; @3

61

62 ..//data_in.reserve (150) ; @3

63 - -3

64

65 sdelay (1500) ;@3

66 ——DEBUG.println("SIM800-TEST") ; 3

67

63

63

70

71

72

73

74 ——while- (!gprs.checkNetwork()) ; 3

75

76 - -strcpy (gprs.APN_server, "ba.amx") ;@3

77 -.//gprs.APN_server-=."internet.cnt.net.ec"; i3
78 - -strcpy (gprs.APN_user,"") ;@3

79 . .strcpy(gprs.APN password, -"") ;i3

Cddigo 2. Obtencion de la latitud y longitud

2.14.4 Emision de sefial encontrada

En el cddigo 3 se encuentra, la finalizacion con el objetivo de reporte de cada parada
asignada por el Google mapa con la localizacién longitud y latitud.

[ CAllsers\USUARIONDesktop\GPS GPRS TRACKERino ~Notepad++ I e ee——

Archivo Edfar Buscar Vista Codficacion _ Lengugje  Configuracion  Hemramientzs Macro. ecutar Plugins Ventana 2
LABREGEI{aklacial 2 BE|sMNEREREIE TN EE] =

[E Srange oz 3| Encizpads e |l pebis 2o ()25 3| IE GPS_GEM CHANO () pdg 1| ] Lo Loaded GPS GSMCHAMO posek L -+ GPS_GPRS_TRACKERims 1

;n.w
ks
=
g
o
&
]
5
=,
5
g
a
2
&
3
8
8

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘ DEBUG.print (Lat
------ DEBUG.print("- HL
..... DEBUG.println (Lon) ; /W&

o

————————inputStringGps -+=-inChar;
—— —— ————break ;i3
————}i

1515 10 6 10 60 60 o oo oo m
g B v R v =

float-conv_coords(fleat-in_coords)

8- {3

-//Initialize-the-location.

-float-f.=-in_coords; @

-/f-Get-the-first-two-digits-by-turning-f-into-an-integer, -then-doing-an-integer -divide -by-100; 8
-/ -firsttowdigits-should.be.77.at -this -point.H@
-int-firsttwodigits-=- ((int)£)/100; -//This assumes-that-f-<-10000.03
-float nexttwodigits =.f.-- (float) (Firsttwodigits*100) ;#E

-float -theFinalAnswer -=- {float) (firsttwodigits -+ nexttwedigits/60.0) ;M@
.return.theFinal2nswer; @@

Cddigo 3. Reporte de cada parada asignada
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2.14.5 Botdn de panico

Mediante el programa Arduino se procede a disefiar un botén de emergencia que se podra

visualizar en la web accionada por el chofer del vehiculo cuando ocurra algin contratiempo

y asi la operadora tomar alguna accién de ayuda a la unidad que lo reporta, como se observa

en la figura 33.

. |_||.
[ I sTATE O— SW2
sos_swO—  SW1 —
—a

SWN-EMM-ZP
L = TEXT
ST EMM-2P AUZAR
TEXT-

Figura 34. Disefio del boton de panico
Fuente: Autor

2.15 Botén de nico

En el codigo 4 se encuentra la programacién del boton de panico, con el objetivo que si

hubiese algun altercado en el trayecto la operadora pueda visualizar en el mapa la accion de

alerta de emergencia.

D{ Cilsers\USUARIO\Desktop\GPS_GPRS_TRACKER.ina - Notepad++ " 1 A

ArchivoEditar_Buscar_Vista _Codificacion _Lengusje _Configuraciér Macro EjecutarPlugins_Ventana ? —
cHERRGERI s ko aglxcBRISMEDRaE @B N B2 ]
Bl changelog (3| [ nctepad-+ eve 3| E spsbus.zi (0.2p 13| [ GFS_GSM_CHANO (f)pdspr 3 | E Lo Loaded GPS_GSM_CHAMO pdsbake ) GPS_GPRS_TRACKERimo B

99 --//flag_panico -=-false; i@
100 - -strepy (flag btn panico,'0') ;0@
101 ——//gprs.flag_panico.=-0;H3
102
103 H-——while- (1) {f&@
104 .- -3
105
106
107 | oo
108 B ]
109 .-.-tcp st.=-gprs.HITP Start() ;i@
110 ... .DEBUG.print ("HTTP - CONNECT: -") ;3
ililil -+ - -DEBUG.printIn{tcp_st) ;Mg
112
113 - - -3
114 H----if-(tcp_st) - (@D
LTSRN - - - - - -
116 | ----- - SerialGes () ;M@
iy
118 | ---eeeeee
119 | - ---- memset {data_in,0,sizecf -data_in) ;i@
120 | ceeeen strcat(data_in,"AT+HTTPPARA=\"URL\",\"") ;00
121 | - strcat{data_in,gprs.HTTP Host_url) ;i3
122 | oo strcat(data_in,gprs.HTTP_insert_url) ;i@
123
124 H------ if (DetecINT 0){ @3
125 | oo strcat {(data_in,"?id=1") ;g
126 ceeenn lelse{d3
127 | --- e strcat {data_in,"?2id=0") ;i@

Cddigo 4. Programacion del botén de péanico
2.16 Fuente regulada para DC
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A continuacion, se procede a disefiar una fuente DC, que pueda soportar un voltaje de 5

voltios hasta 24 voltios, para la alimentacion por medio de un vehiculo, el disefio de la fuente
regulada se observa en la Figura 34.

J2 12 . .
o = ous 2 —
o w | DeDc
TELOCH:h2 I a-
<TEXT= FTE_DC _DC
<TEXT=
S 3 . L, ) )
O 1 = L
o] z = Gl OF :
CONN-ZILT == ; H.E;.;- - *'E?'i <|E:-: =
<TEXT= -

Figura 35. Disefio de la fuente DC
Fuente: Autor

2.17 Mobdulo GSM/GPRS

A continuacion, en la Figura 35 se puede observar la conexion con Arduino y el médulo
sim8001 GPRS, para la conexion con de la tarjeta SIM de la operadora CNT.

U3
E
.||_1_ AT GND1
<TEXT= RXD_MODEM == MODEM_RX
= C7 THD MODEM ———) moDENM_Tx
1000
Woo K —L
[} WdY SHdDINSD
GSM_AFM_ZIM
<TEXT=
1N4D07

=T EW T

Figura 36. Conexion del médulo sim8001 GPRS
Fuente: Autor

2.18 Programacion GPRS
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Se procede a programar en Arduino la comunicacion GPRS, utilizando la operadora CNT

como se muestra la Figura 36.

#define -GPRS-Serialilig

#define -GPRS_BAUD - 96003
//const -char - *inputStringGps; MG
String-inputStringGps="" ;@
int-flag panico.=.0;iH3
float-Latitud. -=0;ia
float-Longitud.=0 ;M@
char-data_in[125] ;08
char-Lat[15] ;g

char - Lon[15] ;i@

R3 SIM-gprs(GPRS, - DEBUG) {15l

EEEEE

Figura 37. Comunicacion GPRS
Fuente: Autor

2.19 Disefio de la tarjeta electronica

La tarjeta se realiz6 en el programa Proteus, esta disefiado para soportar un voltaje de 5 v

hasta 24 Voltios en CC, con la ayuda del GSM servira para la ubicacion del vehiculo y para

la el GPRS con un chip instalado de la operadora CNT, en la figura 37 se observa la placa

como queda antes de soldar.

LN =

o1 fndvy ca-fla |

(=]

ol

Figura 38. Disefio de la placa antes de soldar

Fuente: Autor

2.20 Soldado parte posterior de la placa

Mediante el diagrama instalado impreso del Proteus se procede al soldado, como se muestra
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en la figura se soldado dos capacitores con el proposito de poderme soportar el voltaje y no
se me varié, con el objetivo de no sufrir subidas de corrientes, como se observe en la figura
38.

h w7 TR

RS ST
sy,

AW \‘
LN L LSS ) /
s Slamumaavant

] o
SRR -

Figura 39. Parte posterior de la parte soldada.
Fuente: Autor

2.21 Elementos frontales

A continuacion, se procede a finalizar y observar como queda la placa ya soldada y

& & o= X o

ementos frontales de la placa
Fuente: Autor

2.22 Informacion técnica del software

Figura 40.7EI

A continuacion, se muestra el funcionamiento para el Sistema de Control y Monitorizacion,



41

en transferencia remota continua y transmision emitido hacia la web, como se muestra en la

figura 40.

)

o
Definicion de Reglstnos, varkokss ¥
camiguacadndaFines doeoraday saida

<

SUONANE de ConTiguUracion de maduln SFES

T

Suontina de Renome por medio de maduo SPRES

5

3l

!

Suontina de procesam kenio de datos por medio de & wed

'
Suondiina de eryld de awenio por medio de red mavll

=
)
: :SI

Figura 41. Flujograma del Sistema de Control y Monitorizacion
Fuente: Autor

2.23 Lenguajes de programacion utilizados.

La programacion de la base de datos se las realizo6 en diferentes lenguajes como son; lenguaje
html, lenguaje php, lenguaje css, lenguaje javascript y lenguaje mysql y en ciertos casos

existen interfaces que transforman la programacion en BASIC a lenguaje ensamblador
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CAPITULO I
IMPLEMENTACION DEL SISTEMAS DE MONITOREO

En este capitulo se dard a conocer paso a paso tanto como en el hardware y como en el
software como se realizd el proceso de armado e implementacion ya en el vehiculo y la

interfaz con la operadora central.

3.1 Programacion para envio de reporte de llegada y salida del vehiculo

A continuacidn, se realiza la programacién en la cual se puede ver el lugar de llegada a la

parada, para la visibilizarian en la web, como se observa en el codigo 5.

E_Z’ C:\Usem\USUARlO\[?gsktop\gpsbu&iip (O)\report.php - Notepad_

Archivo Editar Buscar Vista Codificacion Lenguaje Configuracién Herramientas Macro  Ejecutar  Plugin
cHHERLAshk|pe|nh asBRISEMEEEAS D

E change log :31 B notepad++exe £3 I [ apsbus zip (0).zip &3 l = GPS_GSM_CHAMO (1).pdspr tﬂl [H Last Loaded GPS_GSM_|

1 B<2phpil3
2 include - 'session.php'; @3
3
4 $success-=-"'"'; i3
5
6
7
8 H4if- (isset (S _GET['id'])) - {3
9 - -echo -"ok"; i3
10 --$carro id-=-$ GET['id'];iH3
11 --$track lat-=-$ GET['lat']; i s
12 --Strack lng-=-$ GET['lng'];iH3
13
14 - -if. (Sresultin-=-Smysgli->query ("INSERT-INTO- “track' @3
15 -+ -{track carro id’, i3
16 .-+ “track lat", @3
17 | ..-- track 1lng')[i@
18 ... .VALUESIHS
19 -+ ('$carro_id', 3
20 .- '$track_lat’',
21 -+ '$track_lng') ;@3
22 g----")) -{iA3
22t $success-=-'si'; 3
24 [ el echo - "guardado"; 3
25 .. .}else {3
26 | e Serrorsql -=-Smysgli->error; @3
270 - - } A3
28
29 c.exit () ;3

C()diEo 5. Visualizacion de la llegada de un vehiculo en la web

3.1.1 Conexibén a la base de datos.

A continuacién, en el cddigo 6 se observa la programacion con los datos de conexion a la



base de datos.

[l =I= = RS I VR R U S I

[
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Bk ?phpiE

Shost="localhost"; i3

Sport=3306¢; A3

Ssocket="";IA3

smysgluser="sdfhg (/s"&" | #) 3" ;i
smysglpassword="fghry!"$&/FAGW435667";
Sdbname="fad!s"/%#"";

2>Ilg

Cébdigo 6. Conexion a la base de datos

3.1.2 Programacion de coordenadas

En el cadigo 7 se realizd la programacion respectiva para la ubicacion del vehiculo, para esto

se utilizo latitud y longitud con la ayuda del Google mapas, nos da los respectivos nimeros.

o

ineluda-"BaEEis

Bauccasna -—
[ if-(issat (f_POST['=-etaidaal])) -{EE
if. (G=@EulTin .— .Gy Rgli-Sgulcy ("1

B 720z 88

fassoeagl o=

L

Sauccana-—- el @S
Jaloal g
fecca-pgl -— -EeyRgli-Teccoc; @G
18
- 1EE
(L]
if.{lssat (f_POOST['boc-a=wta])) - (@8
1f- (fz@Bultin -—-Gmyagli->guisy ( "TRUNCKIE -TRELE - "tzack ;")) -{EE
Sauccana-—- el @S
(L]
(L]
(L]
talsal 3G
fezsozagl -— -Emyegli-reczo=; BE

By E ]

Cddigo 7. Programacion para la ubicacion del vehiculo

3.1.3 Direccion en donde se alojo el software

En el cddigo 8 con la ayuda del Google expis se puede alojar el software disefiado para que

por medio de la web se lo pueda ver en tiempo real el recorrido del vehiculo por la que
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pasa en las diferentes paradas a los tiempos asignados.

374 "
375

376 |1m

37

378

379 {</script>ily

380

381 | ....<script.async deferi@

382 o/ /m

383 .. o</script>il

384

385

386 | ....<script.src="jquery/jquery.min.js"></script>il

387 | ....<script.src="bootstrap/js/bootstrap.js"></script>id
388

389

390 Eiscript>il

391 gf: (document) . ready (function() {8
392 | ..//image.=:'bicy.png'; il
393

3% +});M

395

396 [function reload() (M

397 | ..location.reload() ;i
398 |1l

399

400 }</script>ily

401

402

403 L. .</body>il3

404 </html>i

Cadigo 8. Visualizacion en tiempo real del vehiculo

3.2 Desarrollo de la pagina web

Con la ayude del programa de Adobe ilustrador se realizé la pagina web donde se podra ver
los diferentes servicios que ofrece la compafila de transporte Expreso Antizana a

continuacion, se procede a enlistar los pasos para el desarrollo de la pagina web.

1. Creacion de un logo de la cooperativa como se observa en la Figura 41.
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Figura 42. Creacion de un logo de la cooperativa
Fuente: Autor

2. Habilitacién de los iconos como se observa en la Figura 42,

45

Archivo Edicion Pagina Objeto Ver Ventana Ayuda (UMY »B v Previsualizar  Publicar v,

Pagina: /& = | [:: [l &

X Inido X
0 50 100

e P e @ @ = % =

o =S
@

Sor—

SERVICIOS];J CONTACTO%J MAPA

=
e
=3
Sui—

[

Figura 43. Habilitacion de los iconos
Fuente: Autor

3. Botdn inicio

a. Al dar click en inicio veremos la siguiente pantalla que se observa en la Figura 43.
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Archivo Edicion Pagina Objeto Ver Ventana Ayuda p Previsualizar ~ Publicar v

Pagina: ' ' =0

% Inido ¥
0

A‘ Texto
a

B Muestras

JL iblioteca de wi...
Iy estados
tLy Efectos de despl..
& =

@) Bibliotecas CC

I\ siblioteca

B Activos

] Espaciado

.} Transformar

& w0 TR i1 £
Figura 44. Disefio de la pagina de inicio de la pagina web
Fuente: Autor

b. En la Figura 44 se podra observar servicios, frecuencias y oficinas.

Archivo Edicién  Pagina  Obj Ver Ventana Ayuda v +k B~ Previsualizar ~ Publicar v

Pagina:

Inido %

I
&
TA
|,
. SERVICIOS FRECUENCIA OFICINAS
Q U
N G
; Poner a dispocicion nuestros Consulta los diferentes rutas Consulta las direcciones
] servicios vy frecuencios que tenemos telefonos de nuestras oficinas

Figura 45. Disefio de los logos de Servicios, Frecuencias y Oficinas
Fuente: Autor

4. Al dar click en servicio de podra observar los servicios que brinda la compafiia como

se indica en la Figura 45.
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MUDANZAS LOCALES E INTERNACIONALES

Acerca de

Es un servicio de transporte terrestre de pasajeros por |
sistema de transporte urbano y sub urbano, tranvia,
trolebUs, metro, ferrocaril elevado, etc. El transporte se
realiza por rutos establecidas siguiendo normalmente |
un horario fijo y entraiia la recogida y deposicion de |
los pasajeros en paradas fija. E incluye la explotacion
de funiculores, telefencos etc que fOfmen porte deI
sitema detronsporte. B

Figura 46. Servicios que brinda la compafiia
Fuente: Autor

5. Al dar click en contactos se podra ver la siguiente pantalla que se muestra en la Figura

Direccion Av. General Pintag y Antisana
casa N*1065 Llamenos
Quito - Ecuador sin Costo

Telefono 2135-100/ 2384-045
| E mail’ expreantisana 040398@hotmailcon:=] Cl
ick AQUI

Facilidades de pago en cuotas Aceptamos:
VISA @ @

Todos Ios DERECHOS RESERVADOS PLASMA TUS IDEAS

Figura 47. Contactos de la compafiia
Fuente: Autor

6. Al dar click en mapa nos lleva al enlace del mapa de la ruta como se observa en la
Figura47.

Figura 48. Botones de mapa
Fuente: Autor

7. Al dar click visualizar en el programa adobe ilustrador se podra ver la siguiente

pantalla ya finalizada como se muestra en la Figura 48.
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ST |
¢ |[Q pusear s © 3 4 © 6 =

Inicio Inicio

i) | 192.168.1.3:33333/Preview/index2/indexhtrl

A

SERVICIOS CONTACTOS

21450

Figura 49. Pantalla de inicio finalizada
Fuente: Autor.

8. Por Gltimo se tendra la pantalla que se muestra en la Figura 49.
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Figura 50. Pantalla de localizacion de los vehiculos
Fuente: Autor

9. Informacidn de simbolos que se va a visualizar en el mapa de recorrido de la ruta

como se muestra en la Figura 49.
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Figura 51. Simbolos que se visualizan en el recorrido
Fuente: Autor

9. EnlaFigura 50 se muestra el simbolo del vehiculo que va a hacer el recorrido de la ruta y

en donde se encuentra el hardware la cual se podra visualizar en el mapa de la web

Figura 52. Simbolo del vehiculo que va a hacer el recorrido de la ruta
Fuente: Autor

10. En la Figura 51 se muestra el simbolo por la cual paso el vehiculo ya realizando el

recorrido

)

Figura 53. Simbolo que indica que el vehiculo ya ha realizado el recorrido
Fuente: Autor

10. En la Figura 52 se muestra el simbolo de asignacién de paradas por la cual el vehiculd

debe pasar para que envié la sefial que llego con el tiempo o si existiera algun retraso.
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Figura 54. Simbolo de la parada
Fuente: Autor

3.3 Proceso de armado del hardware

Ya con el disefio hecho en Proteus y con la programacion echa en Arduino se procede a

instalar y realizar la implementacion con las respectivas pruebas de rutas asignadas.

1. Colocamos el chip de la operadora CNT, con el numero 0960440863, como se muestra
en la figura 53.

Figura 55. Colocacion de la tarjeta SIM en el médulo
Fuente: Autor

2. Como se observa en la Figura 54 Se coloca en la caja de diametro 15cm x 7cm.
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ARMEGA
328
ARDUINO
UNO

>| BORMNERA DE
ENCENDIDO

[ Chip de CNT ]

Figura 56. Descripcidn de las partes del circuito implementado
Fuente: Autor

3. Enlafigura 55 se observa el interruptor para el encendido del sistema

Encendido
delsistema

Figura 57. Colocacidn del switch en el circuito
Fuente: Autor

4. En la Figura 56 se muestra la salida del cable para boton de panico y luz de encendido
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del sistema

Cable para botén de
> pénico
7| Cable paraled de
encendido

Figura 58. Bot6n de panico
Fuente: Autor

5. En la Figura 57 se muestra el cierre de la caja

Figura 59. Cierre de la caja
Fuente: Autor

6. En la Figura 58 se muestra el sellado del foco de encendido led
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Ly ¥ . . e
Figura 60. Sellado del led
Fuente: Autor

7. Enla Figura 59 se muestra el adaptador para la conexion de alimentacién del vehiculo

al sistema.

Figura 61. Adaptador para la conexidn de alimentacion del vehiculo al sistema
Fuente: Autor

8. En la Figura 59 se muestra la sefializacion de botdn de pénico y luz de encendido.
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PANCO

Figura 62. Boton de péanico y luz de encendido
Fuente: Autor

9. En laFigura 60 se muestra la sefializacion de encendido del sistema

Figura 63. Sefializacion del boton de panico, del switch de encendido y apagado y del led indicador
Fuente: Autor

3.4 Proceso de Funcionamiento

54
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1. Una vez encendido el vehiculo, se procede a colocar el adaptador en el vehiculo, para

i obtener alimentacion en CC como se observa en la Figura 61.

A

Figura 64. Instalacién del adaptador en el vehiculo
Fuente: Autor

2. Colocamos la caja del circuito en la parte frontal, para asi tener cobertura del GSM

como se observa en la Figura 62.

sisterna

Adaptador
parala
alimentacién

Figura 65. Ubicacion del sistema en el vehiculo
Fuente: Autor



3. Se procede a encender el sistema como se observa en la Figura 63.

ENCEHDIDO
DEL
SISTE M8

Figura 66. Encendido del sistema
Fuente: Autor

4. En la Figura 64 se muestra el encendido del sistema.

AN BN EA R LA

Figura 67. Sistema encendido
Fuente: Autor

56
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CAPITULO IV

PRUEBAS DEL SISTEMA

En este capitulo se indicaran las pruebas realizadas al sistema indicando su correcto

funcionamiento.
4.1 Mapa de ruta del vehiculo
A continuacion, se procede a ingresar a la pagina para poder visualizar el recorrido del

vehiculo
Ingresamos a la pagina web www.expreantisana.com

1.

— .
/0 usTrack e -—raT - » O] m
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Figura 68. Pantalla de las rutas
Fuente: Autor

3. Al dar click en el icono borrar rutas de color rojo inmediatamente el sistema se
actualizara y borrara las rutas que fueron tomas como se muestra en la Figura 66 con el

objetivo de inicializar el sistema.
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Histérico de Ruta

[ lcono borra rutas ]

Figura 69. Boton para borrar rutas
Fuente: Autor

4. Luego de dar click en borrar rutas, se procede a dar click en actualizar (ver Figura
67) e inmediatamente ya nos despliega el recorrido del vehiculo saliendo de la primera

parada.

Histdrico de Ruta

{ lcono Actuallzar

Figura 70. Boton para actualizar rutas
Fuente: Autor

5. Al dar click en el boton ruta de ejemplo, inmediatamente saldré la siguiente pantalla que

se muestra en la Figura 68 indicando un ejemplo que se tomo antes de dar la ruta ya

establecida por la cooperativa.
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Figura 71. Ruta de ejemplo
Fuente: Autor

6. Labarra histdrica de rutas (ver Figura 69) por ser la mas importante ya que es aquidonde
la operadora podra visualizar el tiempo, hora y fecha por la cual paso la unidad en cada
parada ya con el tiempo establecido.

Histérico de Ruta

Parada: Iniio Hora: 2018-06-20 16:52.00 Tiempo esfimado: 0 minutos Tiempo realizado: —minutos Parada Inicial:

Wed Jun 20 2018 16:52:00
GMT-0500 (hora de Ecuador)
minutos

Parada: Amazonas

Parada: Colony 9 de Octubre

Parada: Colony 10 de
Agosto

Parada: Francisco de
Orellana y 9 de Octubre

Hora: 2018-06-2017:0227

Hora: 2018-06-2017:1227

Hora: 2018-06-2017:14:27

Hora: 2018-06-2017:2227

Tiempo estimado: 2 minutos

Tiempo estimado: 3 minutos

Tiempo estimado: 10 minutos

Tiempo esfimado: 40 minutos

Figura 72. Histérico de ruta

Tiempo realzado: 10 minutos

Tiempo realzado: 20 minutos

Tiempo realizado: 22 minutos

Tiempo realzado: 30 minutos

Refrasado: 8 minutos

Refrasado: 17 minutos

Refrasado: 12 minutos

Adelantado: 10 minutos

Fuente: Autor

7. No contando desde la primera parada se tendra 4 paradas por la que cada una de ellas tiene
un nombre, por la cual el vehiculo tendréa que pasar para que envie la sefial que llego a cada
destino asignado como se observa en la Figura 70.
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Parada: Inicio

Parada: Amazonas

Parada: Colony 9de
Cciubre

Parada: Colony 10
de Agosto

Parada: Francisco de
Orellana y 9 de Octubre

Figura 73. Paradas asignadas
Fuente: Autor

8. Esta barraindica la hora, minutos y segundos, por la que paso el vehiculo, ademas el afio,

mes y dia que paso el mismo vehiculo (ver Figura 71).

Hora: 20180620
165200

Hora: 2018-06-20
170227

Hora: 2018-06-20
AF 1227

Hora: 2018-06-20
171427

Hora: 20158-06-20
AT 2227

________________________________________________|]
Figura 74. Fecha y hora de llegada del vehiculo a las diferentes paradas
Fuente: Autor

9. Esta barra indica el tiempo real que tiene que pasar el vehiculo desde la primera parada

hasta la fina no desde parada a parada, tomando como un ejemplo 40 minutos que se toma

la unidad en total en recorrer la ruta (ver Figura 72).
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Tempo estimado:
minutos

Tiempo estimado: -
minutos

Tiempo estimado:
minutos

Tempo estimado:
minutos

Tiempo estimado:
minutos

Figura 75. Tiempo estimado de llegada
Fuente: Autor

10. A continuacion en la Figura 73 se indica el tiempo que el vehiculo se hizo al recorrer

cada parada.

Tiempo realizado:
minutos

Tiempo realizado:
minutos

Tiempo realizado:
minutos

Tiempo realizado. 22
minutos

Tiempo realizado: -
minutos

|
Figura 76. Tiempo que el vehiculo hizo en recorrer cada parada
Fuente: Autor

11. Elcuadro masimportante del proyecto en donde la operadora tomar en cuenta las paradas
que indicaron cuantos minutos se atrasaron con un mensaje de color rojo “Retrasado”, la
operadora tomara notas de los retrasos, para proceder la multa por minuto de 0,25 ctv. Como

esta asignado por la compafiia en el caso de retraso, siendo el pago de los retrasos para que
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se la pueda asignar el turno (ver Figura 74).

Parada Inicial:

VWed Jun 20 2018
16:52:00 GMT-0500
(hora de Ecuador)
minutos

Adelantado: 10
minutos

Figura 77. Retrasos u adelantos del vehiculo durante su recorrido
Fuente: Autor

4.2 Mensaje de alerta

Cuando este mensaje aparezca en la pantalla del mapa, la operadora procedera a llamar al
chofer o ayudante, para saber cual es su problemay de acuerdo con eso la operadora toma una
medida, ya que existen 4 sefiales por lo que la compafiia esta implementado para este tipo de

emergencias como son:

4.3 12. 1 Falla mecénica

En el caso de falla mecénica la operadora llamara al Sr. Manuel Pozo quien tiene un vinculo
con la compafiia para remolque o asistencia mecanica, la operadora se comunicara al Telf.
2383201, para que asi se atienda de emergencia la sefial y con el respectivo justificativo que
fue falla mecanica la operadora tomara nota para que el asista alguna unidad cercana y asi no
tener multa.

4.4 Asistencia médica

Si en el caso de que el chofer, controlador o alguna persona que estuviese en el vehiculo

sufriere alguna emergencia como: Infartos, desmayos, mareos, etc. Para este tipo de casos la
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operadora comunicara al 911 para que le asista de emergencia al individuo que pase alguna

emergencia medica.

4.5 Robo del vehiculo o alguna pertenencia

Si en el caso de que el chofer deja el vehiculo o estando parqueado el vehiculo el chofer o
ayudante ira al centro de computo mas cercano para tener internet y presiona el botén con la
novedad de robo del vehiculo o alguna pertenencia : La operadora se comunicara a la
aseguradora en este caso chevi estar para que el vehiculo lo bloquen donde quiera que estese,
y en caso de alguna pertenencia la operadora llamara al 911 para que lo asista una unidad

policial la mas cercana que se encuentre en el hecho.

4.6 VVarios

Par este caso como puede ser: trafico, asfaltos en las vias, batidas, etc., la operadora llamara
y el chofer tendra que justificado por evidencias del chofer siendo constatado la operadora

justificara su retraso.
4.7 Mensaje de alerta conductor necesita ayuda
Este sera el mensaje que se podra visualizar en la pantalla del mapa, para que la operadora

tome la alerta de acuerdo a los casos antes mencionados y proceda a ayudar al conductor,

como se muestra en la figura 75.

| Mensaje de alerta

MENU Histérico de Ruta

Alerta!
conductor

necesita
ayuda!

Figura 78. Mensaje de alerta “El conductor necesita ayuda”
Fuente: Autor
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CONCLUSIONES

El reto en Desarrollar un sistema de monitoreo, para identificar el tiempo de llegada de una
unidad de servicio de transporte publico de la cooperativa Expreso Antizana a cuatro paradas
y generar alertas en caso de incidentes, constituyo un desafio para el investigador de este
proyecto lo cual implico desarrollar estrategias y determinar que dispositivo podria cumplir

con este proposito.

Para ello el investigador establecié que Arduino Uno es el dispositivo ideal para ello este
dispositivo cumplié efectivamente con esto, dio respuestas favorables en cuanto a las
mediciones de traslado de un punto a otro, en las 4 paradas en las que se tomo la muestra.
El dispositivo implementado mostro una estadisticas en el cual las unidades promediaron
tiempos entre 3 a 4 minutos por paradas tomadas.

El disefar un sistema de localizacion permitio identificar el tiempo de llegada a cuatro
paradas de una unidad de la Cooperativa Expreso Antizana mediante el uso de un modulo
GPS (GPRS) y Arduino Uno.

El funcionamiento del GPS mediante una sefial satelital funciono de forma Optima, los
pulsos en paquetes de subida y bajada fueron constantes y sin perdida en los mismos,

mantuvieron un flujo normal en lo que se refiere a este tipo de transferencia de datos.

Al crear una aplicaciéon web facilito de manera facil y sencilla registrar los tiempos de llegada
de la unidad a las cuatro paradas, para que la operadora pueda monitorear y aplicar sanciones

en el caso de retrasos.

Esta aplicacion web implementada cumple de manera correcta su propdsito, ya que muestra
en pantalla los intervalos de estadia en las paradas de cada unidad de transporte.
Se realizaron pruebas de funcionamiento del sistema de localizacion, de la aplicacion de la

web, en tiempo real constatando que el dispotivo funciono de forma correcta.

Los objetivos propuestos fueron alcanzados mediante la concepcion de un sistema de
monitoreo por redes GSM/GPRS mediante Arduino Uno.

Se logré disefiar un prototipo de un sistema de monitoreo GPS en el cual Arduino Uno,
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establecié comunicacion inaldmbrica para obtener informacién sobre el estado actual del

mismo soportado en GSM/GPRS existente en Ecuador.

Se selecciono un adecuado protocolo de comunicacién como fue el GSM/GPRS siendo una
tecnologia competitiva ofreciendo fiabilidad de datos de bajo costo trabajando con las cuatro
bandas existentes en el pais, el cual permitié comunicar los diferentes dispositivos en el

interior del vehiculo.
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RECOMENDACIONES

Para futuras actualizaciones del prototipo se recomienda utilizar una placa de Arduino mas
compacta y de esta manera economizar espacio y dar espacio al desarrollo de un sistema de
alimentacion de energia autosustentable, a través de la reutilizacion de energia, un ejemplo

seria utilizar la energia solar u otra energia renovable.

El codigo se puede mejorar para que también se pueda implementar camaras de seguridad
en los vehiculos y una vez activado el botdn de panico se pueda transmitir video y

determinar cudl es la emergencia.

Otra mejora al prototipo implicaria recolectar la informacion de las rutas y tiempos durante
el dia y almacenarla en una base de datos, realizar un estudio estadistico de la informacion
para poder determinar el motivo de atrasos de los vehiculos a las paradas y poder buscar una

solucion.

En caso de implementarse el prototipo en un bus se puede integrar al sistema de conteo de
pasajeros y poder determinar, cuando una unidad esté a punto de llenarse y poder determinar
cudl es la cantidad necesaria de buses y a qué hora y de esta manera brindar un mejor servicio

a la comunidad.

Se recomienda realizar una aplicacion Android para los choferes de los vehiculos y ellos
puedan conocer su ubicacion en tiempo real y si se encuentran atrasados o retrasados a

determinada parada.
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ANEXO I: MANUAL TECNICO

OBJETIVO

Proporcionar una guia para el mantenimiento actualizacion o revision del Sistema GPS De

Monitoreo De Tiempos Entre Paradas, Para Una Unidad De Transporte Publico.

CONTENIDO:
Diagrama de flujo del sistema de monitoreo.

En la figura, se da a conocer en el flujograma como se encuentra estructurado el sistema de
monitoreo entre paradas para una unidad de transporte que recorre una misma ruta los dias
laborables.

OPER ADDR PRIMIER A SEGUNDA TERTERA CLARTA O LUNTA IFiN IDE
A INKED PAR AD#A AR ADSA IPAR ADA FARADA PAFRADA RLUTA

CONTREL DE I HORA FAMCION [DE MLULTA
RECORRIBO CORRECTA

Flujograma del sistema de monitoreo
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A continuacion, se muestra mediante un diagrama de bloques los distintos componentes que

conforman el hardware del sistema.

ANT GND GND GND
‘ T
7
+ FUENTE DE ARDUINDG
ALIMENTACION CONVERSOR - B
»  BANCO DE
BATERIAS
ANT
GND
Tx
MODULD GPS

Estructura del sistema GPS

El equipo remoto se encuentra estructurado por: una fuente regulada DC, un armega 328 del
Arduino uno, un cristal del 16 MHz, un modulo sim 8001 GPRS, un modulo GPS ublock v7,

un pulsador y resistencias de 300k, teniendo en el microcontrolador el elemento principal

del equipo remoto, en el cual se programa la interfaz enviados a la web.

La operadora central tendra una PC donde se podra visualizar en la web la trayectoria de una

Unidad de transporte y el control de los tiempos de llegada por GSM de los diferentes

tiempos asignados por la operadora central.
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Programacion en el microcontrolador 328

1000

<TEXT>

<TEXT>

—

Mediante el Lenguaje Arduino se procede a dar variables a latitud y longitud para que por

medio de la tarjeta SIM se pueda navegar en la web y tener comunicacion hacia la operadora.

//#include -<avr/interrupt.h>ilg

$include . <SoftwareSerial .h>ilg
$include - "GPRS.h"iME

const-int -RX.=.2;ilg

const - int TX .= 4 :ifg
static-const-uint32 t GPSBaud =
SoftwareSerial DEBUG(RX, TX) ;ifg

; g

Asignacion de variables de longitud y latitud

Reporte de coordenadas



Mediante el lenguaje Arduino se procede a tener la ubicacion de la unidad de longitud y

latitud como se observa en el siguiente codigo.

pinMode (PinINT_0,  INPUT PULLUF) ; il

while (!DEBUG) ; 3
DEBUG.begin (2:00) ; &
/f +flag_panico-=.-0; @
//data_in.reserve (150);
delay(1500) ; W&
DEBUG.println("SIME00 - -TEST") ;
while. (!gprs.init (GPRS BAUD, -SERIAL 8N1)) - {i&
DEBUG.write ('*") ; l&
g
DEBUG.println("cr") ; i@
while (!gprs.checkNetwork()) ;i@
strcpy (gprs.APN_server, "ba.amx") ; B&@
//gprs.APN_server - = "internet.cnt.net.ec";

strcpy (gprs.APN_user,"") ;
strepy (gprs.APN password, ") ;i3

foeeli|
ECICR 100; // -turn-on-port -dil@
PCMSEZ2 - | 0kl10000000; // turn.on-pins.PD0-&.PD7, -PCINT1G . & - PCINTZ3ilE
sei () ; G

v/

attachInterrupt (digitalPinToInterrupt (PinINT_0), - INTO_Cambio, - FALLING) ; i@

Obtencion de la latitud y longitud

Emision de seflal encontrada
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En el codigo 3 se encuentra, la finalizacién con el objetivo de reporte de cada parada

asignada por el Google mapa con la localizacion longitud y latitud.

/*DEBUG.print ("GpS ") ; M@
t(Lat) ; 0@

int (" -") ;0@
DEBUG.println(Lon);*/il@

pILE]
break; i3
default: i@
inputStringGps += inChar ;i@
break; i3
JiLE]
pLLE]
if (millis() - t_gps > 2000) gps_true = true ;i@

0-digits by turning f-into-an-integer, -then-doing an-integer

// -firsttowdigits-should -be 77 -at-this point.i@
int-firsttwodigits-=. ({int)£f)/100; -//This -assumes that-f-< 10000

float nexttwodigits = f - (float) (firsttwodigits*100) ;M@
float theFinalAnswer = (float) (firsttwodigits + nexttwodigits/c0.0) ;i@
return theFinalAnswer ;i@

divide -by-100;18

Reporte de cada parada asignada
Botdn de panico
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Mediante el programa Arduino se procede a disefiar un botén de emergencia que se podra
visualizar en la web accionada por el chofer del vehiculo cuando ocurra algin contratiempo

y asi la operadora tomar alguna accién de ayuda a la unidad que lo reporta.

R2

II
sw2 |

I- STATE
;EM:( 2P
b A
<TEXT=
Disefio del boton de panico
Programacion del botén de panico
//flag panico-=-false; g
strcpy(flag btn panico,'0") ;&
//gprs.flag panico-=.0; i@
while (1) {3
tcp st .= gprs.HTTP Start() ;s
DEBUG.print{”I—:ff:— CONNECT: -") ;i3
DEBUG.println(tcp_st) ;i
if  (tcp_st) {E
SerialGPs() ;i@
memset (data in,0,sizeof data in) ;il@
strcat (data_in,"AT+HTTPPARE=\"URL\", \"") ;A&
strcat(data_in,gprs.HTTF_Host url) ;ifa
strcat(data_in,gprs.HTTP insert url) ;i@
if (DetecINT 0){
strcat(data_in,"?id=1") ;A3
lelse{if3
strcat(data_in,"?id=0") ;i3

Programacion del boton de panico

Fuente regulada para DC
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A continuacion, se procede a disefiar una fuente DC, que pueda soportar un voltaje de 5

voltios hasta 24 voltios, para la alimentacion por medio de un vehiculo.

J2 U2
ponm——) 7 y .
o--HN‘— N4 ous =2t =
o o | oeoc |
TBLOCK-M2 IN: ou-
FTE_0C_DC
SW
O
O~
o._L
CONN-SIL3 T

Disefo de la fuente DC

Modulo GSM / GPRS

A continuacion, se procede a disefiar con ayuda del programa arduino el médulo sim800I
GPRS, para la comunicacion con de la tarjeta SIM de la operadora CNT.

U3
E
TEXTs RAD_MODEM |———() MODEM RX
- C7 THD MODEM () MODEK_TX
100n
Voo g =
D1 WAV SHdD/NSD
GSM_AFM_SIK
<TEXT=
1N4007

STEWT.

Conexion del médulo sim8001 GPRS

Programacién GPRS
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Se procede a programar en Arduino la comunicacién GPRS, utilizando la operadora CNT

#define .GPRS . Serialifig
#define GPRS BAUD. 9600

//const -char *inputStringGps;
String-inputstringGps="" ;i@
int.flag panico.=.0;[@

float  -Latitud- -=0 ;A3

float Longitud.=0;i%a

char-data_in[125] ;i

char -Lat[15] ;%

char Lon[l5] ;[

CGPRS_SIM. gprs (GPRS, - DEBUG) ;i@
LF

Comunicacién GPRS

Disefio de la tarjeta electrénica

La tarjeta se realizé en el programa Proteus, esta disefiado para soportar un voltaje de 5 v

hasta 24 Voltios en CC, con la ayuda del GSM servira para la ubicacion del vehiculo y para

la el GPRS con un chip instalado de la operadora CNT, en la figura 28 se observa la placa

como queda antes de soldar.

SOFTWARE

Ko

(L1111

>1wa fNdvw ca-fa
|

W
L.

G5/ GPRS

&4 X<0O

™ °Q

Disefio de la placa

A continuacion, se da a conocer funcionamiento para el Sistema de Control y
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Monitorizacion, en transmision remota continua y transmision emitido hacia la web.
\[ INKCIO ]
N

y

Definicion de Registros, variables y
corfiguracion de Pines de errada y salida

Y

Subrutina de configuracion de modulo GPRS

O\
,\-/\
V]
Subrutina de Reporte por medio de médulo GPRS

Subrutina de procesamiento de datos por medio de la web

J

v

Subrutina de envio de evento por medio de red movil

SI

Flujograma del Sistema de Control y Monitorizacién
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Lenguajes de programacion utilizados

La programacion de la base de datos se las realizé en diferentes lenguajes como son; lenguaje
HTML, lenguaje PHP, lenguaje CSS, lenguaje JavaScript y lenguaje MySQL y en ciertos

casos existen interfaces que transforman la programacion en BASIC a lenguaje ensamblador.

Programacion para envié de reporte de llegada y salida del vehiculo

A continuacion, se procede a realizar la programacion en la cual se puede observar el lugar

de llegada a la parada, para la visibilizarian en la web.

Fl<?phpiE

include - 'session.php' ;MR
Ssuccess.=. "' ;g

LE

Hif (isset($ GET['id']))  {iE
--echo-"ok" ;M3

--gcarro id-=-$_GET['id']); i

$track lat.=.§ GET['lat']; M3
--$track lng-=-§ GET['lng']:;i 3
LE

--1f - (Sresultin.=-Smysali->auery (YINSERT -INTO- “track 3
-+ (*track carro id",i@
“track lat’, i3
‘track lng")|ife
- VARLUESIHG
oo ("Scarro id', i3
- "Strack lat', i3
oo "gtrack lng');iHy
Beem)) - {1
cese-c-Ssuccess-=-'s1'; 0@
-+« -aghe - "guardado"; iR
lelze{ilg
- -Serrorsgl = Smysgli->error; i@

s
axit() ;g

Visualizacién de la llegada de un vehiculo en la web

Conexion a la base de datos
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A continuacion, se procede a realizar la programacion con los datos de conexion a la base

de datos.

Sk2ohoi@

Shost="l1localhost";: NS
Sport=330&;

Ssocket="";
Smysgluser="sdfhg {(/S"&" ' #) 5" ;i

$dbname="fad!s"/%:""; 73
L.F]

1. F|
Conexion a la base de datos

Programacion de coordenadas

Aqui se realizo6 la programacién respectiva para la ubicacién del vehiculo, para esto se

utilizo latitud y longitud con la ayuda del Google mapas, nos da los respectivos numeros.

Smysglpassword="fohrv!"S&/ FAGWA35607" ;I3

[S S
Serrceaqi - .5
2 includa 'ssssion.prp s G
& L=
3 S3wccass — B =]
£) A (1330T(S_POST{ cutaiceal ")) -<ED
AT (frasulcin — EMySQli-P>QeE@ry " INILAT INTO “ =8

Cratk _Civrze _S4', "teratk LecRA", "Tratk I3T", "tratk =3

ALTCS NS
s - “as 2:8 =
3z a:3 =3
23 ‘.z =3
=3 2=2 =
1é =2 =
== 2:2 =5
&:3 =y
27 | st T t3T3E-TE-30-17.T6.37C =
SIS . A B=TE-IR I TV 3° =3
3 =3
3 (=
3 & (=5
= - =y
3 (==
= =3
3 =
as S&-AT . =2, 196603632355 - . =y
as 3°."2038-06- - & =4
ae (= Lo
a3 fauccanas — L .49
3: el 5
33 fazroragl — Smysgli-Jarzor, G
22 - | S5
3 - T
s
s ? LT . (1A34%(3_POST{ "Zcssazu=a~I)) -iC€HD
3 > 1T . (Srasultin = fEyagli->ouary (" TRATNCATI «TANIY . tsazk | S5
3 Saucceass -~ L.l , &3
3
2
<
&3 lalza 59
< SSwwcwagl ~ FEyagli-cacece. G0

.

Direccion en don

Programacion para la ubicacién del vehiculo

de se alojo el software



Con la ayuda del Google expis se puede alojar el software disefiado para que por medio

de la web se lo pueda ver en tiempo real el recorrido del vehiculo por la que pasa en las

diferentes paradas a los tiempos asignados.

318
376
m
38
378
g0
381

KEE]
364
388
386
387
388
389
380
381
382
KEE]
3%
355
386
397
393
355
400
401
402
403

I

[:]
::]
u¢]
B
B
<facript>@
-+ .<script-asyne-defesf@

Llback=initiap™>{H

tp
-+ <facripty@
B

B

-+ <3cript-arc="jouery/ jouery.nin. j"></script>@

-+ <3cript-sre="bootatzap/js/bootstrap. js ¢/ aczipt> B
1]

[ﬁ(acripr)m

B (document) .xeady (Funetion() - {6

«/fizage = "bicy.prg'; @

n:B\

O funetion-reload() (B
--location.reload() ;M@
17}

B

<facript>l

s ]

B

- <fbody> 3

</htal>@

Visualizacién en tiempo real del vehiculo

Habilitacion de los iconos

MU Archivo Edicion Pdgina Objeto Ver Ventana Ayuda

- Pagina: Ningu

a7

‘w'la:
T
[
X
W
Q
57

-
=]

=3

*INDEX % | Inido X

!

Y
Tw OA:I b

Creacion de un logo de la cooperativa

Desarrollo de la pagina web

79
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Con la ayude del programa de Adobe ilustrador se realizo la pagina web donde se podra ver
los diferentes servicios que ofrece la cooperativa de transporte Expreso “Antizana”, a

continuacién, se procede a enlistar los pasos para el desarrollo de la pagina web

Mu Achio Ediion Pigna Obito Ver Vetana Ao [ERIY, o 35 Pln  Diseio Previstalzar  Publcar

pigina: Nnginestado  Relleno: P4 v Tre:::' :m [] =

*INDEX X Inicio X
O‘SO";ISO ‘m izso‘pw

»

X @ S 5 5

e o o=

SERVICIOS[;]_ CONTACTO%] MAPA

Suv—

==
ey
>

-

b

Habilitacién de los iconos

Botdn inicio

a. Aldar click en inicio veremos la siguiente pantalla.

+
¥
=
&F
:'\E

CONTACTO%

Disefio de la pagina de inicio de la pagina web
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b. Mas abajo se podra observar servicios, frecuencias y oficinas.

Archivo Edicion  Pagina  Objets Ventana  Ayuc m' b - Previsualizar Publicar

Pagina: £ = = fectos: B

SERVICIOS FRECUENCIA || OFICINAS
HE

Poner a dispocicidn nuestros Consulta los diferentes rutas Consulta los direcciones
servicios v frecuencias que tenemos te'efonos de nuestras oficinas

lee P e @ @ = & =~

|>—;>—;
)
L]

Disefio de los logos de Servicios, Frecuencias y Oficinas

4. Aldar click en servicio de podra observar los siguientes servicios que brinda la compafiia

MU Archivo Edicion Pagina  Objeto Ver Ventana  Ayuda ' b 3 Pl Diseo  Previsualizar  Publicar v

Acerca de

» Trosporte-escolar Primaria-y-Secundarnia—
» Domicilios particulares, depatamentos, suites
»Traslado de empresas, despachos grandes
oficinas y movimientos interiores

» Moviizacion y traslado de cajos fuertes,
bibliotecas y archivos

« Antigiledades, obros de arte y exposiciones T

b
¢
il
s
®A
¥
N

23] e-

Servicios que brinda la compafiia

5. Al dar click en contactos se podra ver la siguiente pantalla
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Direcciont Av. General Pintag y Antisana
casaN' 1065 Llamenos
Quito - Ecuador sin Costo
Teléfono: 2135-100/ 2384-045

E-mail: expreantisana 040398@hotmail corr: C lick A Q Ui

Facilidades de pago en cuotas. Aceplamos: -
EEES

Todas Jos DERECHOS RESERVADOS PLASMA TUS IDEAS

Contactos de la compafiia

6. Al dar click en mapa nos lleva al enlace del mapa de la ruta

PPN (5 SO~ o s S

Botones de mapa

7. Al dar click visualizar en el programa adobe ilustrador se podra ver la siguiente pantalla

ya finalizada

D IRIGRNI I Prevsens indent/inde e e | Q sncer 0 9 ¢ A O G =

Pantalla de inicio finalizada

8. Por ultimo tendremos la pantalla asi.
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Pantalla de localizacion de los vehiculos

Informacidn de simbolos que se va a visualizar en el mapa de recorrido de la ruta.

& Rutas por donde paso

d:"@ ~Q i salida del vehiculo

Paradas por las que debe
6 pasar el vehiculo

Simbolos que se visualizan en el recorrido
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9. Simbolo del vehiculo que va a hacer el recorrido de la ruta y en donde se encuentra el

hardware la cual se podra visualizar en el mapa de la web

10. Simbolo por la cual paso el vehiculo ya realizando el recorrido

)

11. Simbolo de asignacidn de paradas por la cual el vehicul6 debe pasar para que envié la

sefial que llego con el tiempo o si existiera algun retraso.
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ANEXO II: MANUAL DE USUARIO

OBJETIVOS

Proporcionar una guia a los usuarios del Sistema GPS De Monitoreo De Tiempos Entre

Paradas, Para Una Unidad De Transporte Publico.

CONTENIDO:
A continuacion, se describen los pasos para el uso del sistema desarrollado

En la siguiente figura se observa la parte electronica del sistema, como esta sefializado,

se puede observar el botén de encendido y apagado, el boton de panico y el led indicador.

INSTALACION EN EL VEHICULO

Para poder conectar el sistema el vehiculo debe estar encendido y colocado el adaptador que

se observa en la siguiente imagen para obtener alimentacion en corriente continua
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Es importante colocar la caja en la parte frontal cerca de una ventana, porque es importante

recordar que los modulos GSM necesitan linea de vista a los satélites.

Cajadel
sisterna

INICIACION DEL SISTEMA

Se procede a encender el sistema, y se verifica el estado a través del led indicador.

ENCEHDIDO
DEL
SISTE M8
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UTILIZACION DEL SISTEMA EN LA OPERADORA

A continuacion, se procede a ingresar a la pagina para poder visualizar el recorrido de cada

vehiculo en el cual esta conectado el dispositivo.

1. Ingresamos a la pagina web http://expreantisana.com

2. Al ingresar a esa direccion nos van a re direccionar a la siguiente pantalla en la cual
observamos las rutas de los vehiculos conectados.

e T e T it

[ BUS-TRACK
SRR

- C | ® animaom.com/bus-track/
v T X AN S Cinia Pastenr§ 3 w
& Elis Y sy Clinica Pasteur s o ¥
IYg  Francisco Javier wntebty & \ < N g4 iy, ‘ Y § P Q 9 Western Unlon # wd"
lerv Uz Vi Gasa &8N ) Mg, ¥ pitoniodetlioa i 8 PR ) By 6 de Diciembre . 7
f’r e glaGascay Mo/ e T eied e s Dela Republica Yy By Yinimper
Romualdo Navarro ¥ N ralles ¥ ! s o & ~ Diegade Almagro= ¥
2 La Gasta N Versalles / > N Diego de Almagro g
g it Ay Jeronime Leiton 1) Vicente Aquirre p % ¥ ¥ de la Republi § 5
§ Coses’ | . ] : - e 3 Republica &3 ”
¥ K} g e @ Franciscngle Or N FLACSO 9 AR <
f < ki ) BAmerlca ¥ Colon e Oc ! - Sede Ecuador @ (PR A f &
N & 12 Gagy, % » 20N Sy IscaB A ? g
2 Gilberto Gatto Sabral . gEstacién Orelana 38 WD na 2 EMariot Edficio Posada o H Par
R’:ﬁ‘;ﬁ"‘ﬁ‘gga &Y Jeronimo Leiton - L2 Ga;c;c‘(n g:s;’laz'ﬁ Seminiarlo Mafor - Colegio Miltar @ del Arte Kingman 5“ § % Gud
y 2B ; i Edficogincipal @ © | Janleon™bra¥N26  Citcuo Milta v i
i, Gilberto Gatto Sobral Hetbario ¥ - MOP o § o % 5
s o sobol - ¥ Mena de Valenzuela *Alfredo Paredes® £ 08 “: B Fa < 1 *oag ‘2"& ’S
‘ t3 oy - ey ‘:’F‘""‘}'“”d"?“ £ gFrandisco de Orellana & ¢ ¥
Fecultad e Tal G i wleAnesasdel. T ¢+ EvbdeDicembre (1) $ £
A{j‘l"sgf\cs“;g ¥, 9de Octubre Y ColonE) Y P § & Estacitn deg M g &
LR Unlversidad £ Iy & & EcoviaOrellana o P
9 Central (Paraﬁa)ﬂ Antanlo de Uloa y e t Antiguedades. g "6 Hiesh N""@ i3
¥ Ramirez Davalos | AT N e ¥ & @ Franclsco de Orellana ¢ 513, de Sutpulo, ¥4+ i
Calle 5y, 8 s « % ¥ la Coruna (1) v § 7
pc §3 ¢ St ClraB AL ¥§ . “ColonYlaRabida® Ministerio de Industrias %, o & H X S 2
H b A5 F 7 Amamsyg ¢t y Productividad b, $ § 7 S8
° \/ p h Mariscal Foch N 8 Hotel Qui Q Germanicog, ¢ % 2=
4 a § g, - 9 de OctubreY Gabriel 2 b ) e olel Quilo Salgado Y NZ7 +
f‘ America ¥ SanGregofio@ ¢ ¢ gnacio de Veintemill Juan Leon Meragy Calon Y 6 de DiciembreE =
“ 7y ¢S ¥ Mariscal Foch’ Q Plaza Foch (La Zona) ¥ gvz i ' =
H i a ¢ 5 N Museo del Niio y del -
4y Unhversitara Y Bolive B MARQUEZ DE " X A
5 % EIARELAY Oed (2) FA | Yeuy, 75 o Uae ara. N g Oolerla KlngmanQ R 1,.2 de?q&'.b',e,,y, e lrreos 2310 Google Comfcones de'seniio Inforrar e el mara

Histérico de Ruta

Parata kit

Ho 2018-06-00 15:5200
Wed Jun 20 2018 16:5200 GMT-0500 (hora

Ho 2018-06-00 17.0227

Paratta: Caion y 902 Oculxe Hor 2018:06-00 17:1227

Paratt: Calon ¥ 10 de Agostd Ho 20180600 17:1427 Relrasado: 12minukos

Parata: Franckoo de Orelanay 9 de Hoa 2018-06-20 17:2227 Aglantado: 10 miuios.

Octubee

Transpores de carga ana y escotr Firtag.
Guidlo Chiiquing.

3. Para empezar un nuevo control de rutas, se puede seleccionar el botdn borrar rutas para

actualizar el sistema. Esta funcionalidad se encuentra en la parte inferior izquierda como se

muestra en la pantalla.


http://expreantisana.com/

88

/D wamac AT B i ~ T i et
« C | D anvmacmcom ek oaw

Histérico de Ruta
| ———

[ lcono borra rutas ]

4. Luego de realizar el borrado de las rutas, se procede a actualizar la informacion, para lo

cual en la parte inferior izquierda de la pantalla se encuentra el icono actualizar Rutas.

YT Y T— T T . W R TS
« C @ svrmsomcom brack Qs

Histdrico de Ruta

4 lcono Actualizar

5. Por motivos didacticos tambien existe una opcion de mostrar un ejemplo de las rutas,
para acceder a esta opcidn se debe dar click en el boton correspondiente ubicado en la parte

inferior izquierda como se indica en la siguiente figura
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Ruta de ejemplo

6. Es importante observar la barra historica de rutas ubicada en la parte inferior de la
pantalla. Aqui se puede visualizar el tiempo, hora y fecha de cada unidad, como se muestra

en la siguiente imagen.

Historico de Ruta

Parada: Inicio Hora: 2018-06-20 16:52:00 Pamada Inicial:
Wed Jun 20 2018 16:52:00
GMT-0500 (hora de Ecuador)

minutos

Tiempo estimado: 0 minutos Tiempo realizado: — minutog

Parada: Amazonas

Parada: Colony 9 de Octubre

Parada: Colony 10 de
Agosto

Parada: Francisto de
Oreflana y 9 de Octubre:

Hora: 2018-06-2017:02.27

Hora: 2018-06-2017:1227

Hora: 2018-06-2017:14:27

Hora: 2018-06-20 17:22.27

Tiempo estimado: 2 minutos

Tiempo estimado: 3 minutos

Tiempo esfimado: 10 minutos

Tiempo esfimado: 40 minutos

Tiempo realzado: 10 minutos

Tiempo realzado: 20 minutos

Tiempo realizado: 22 minutos

Tiempo realizado: 30 minutos

Refrasado: & minutos

Retrasado: 17 minutos

Retrasado: 12 minutos

Adelantado: 10 minutos

7. No contando desde la primera parada se tendra 4 paradas por la que cada una de ellas tiene
un nombre, por la cual el vehiculo tendra que pasar para que envié la sefial que llego a cada

destino asignado. En la siguiente imagen se pueden observar las paradas establecidas.
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Parada:

Parada: Amazonas

Parada: Colony 9de
Octubre

Parada: Colony 10
de Agosto

Parada: Francisco de
Orellana y 9 de Octubre

8. Lasiguiente barra indica la hora, minutos y segundos a la que paso el vehiculo, ademas

el afio, mes y dia que paso el mismo vehiculo, por las paradas descritas anteriormente.

Hora: 20150620
165200

Hora: 20158-05-20
170227

Hora: 2018-06-20
1712227

Hora: 2015-06-20
1714227

Hora: 2018-06-20
AT 2227
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9. En la siguiente barra se encuentra el tiempo estimado que debera demorarse el vehiculo

en cada una de las paradas, esto es estimando el mayor trafico.

Tiempo estimado:
minutos

Tiempo estimado: 2
minutos

Tiempo estimado:
minutos

Tiempo estimado:
minutos

Tiempo estimado:
minutos

10. A continuacion se observa el tiempo que realizé el vehiculo en recorrer, en cada una de
las paradas, como se indica en la siguiente imagen.

Tiempo realizado:
minutos

Tiempo realizado:
minutos

Tiempo realizado: -
minutos

Tiempo realizado. 22
minutos

Tiempo realizado:
minutos
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11. Lacolumna masimportante es la siguiente, en esta la operadora puede observar el tiempo
de retraso de cada vehiculo a las paradas establecidas. Aparecera un mensaje en color Rojo
que indicara que esta atrasado el vehiculo y el tiempo de retraso. Esto es para tomar las

medidas respectivas como multas o sanciones dependiendo del caso.

Parada Inicial:

Wied Jun 20 2018
16:52:00 GMT-0500
{(hora de Ecuador)
minutos

& minutos

Adelantado: 10
minutos
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ANEXO 11

/ Oficio N2 023-CTEA-DC

Pintag. 01 de agosto del 2017

Senores
UNIVERSIDAD “ISRAEL DEL ECUADOR”

Presente - I

De mi considericion

Ante el sequenimiento formulado por el seiior GUIDO
con cedula de ciudadania N° 1718644550, es Preciso m
represento concede el mspsao para que elrmonado
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ANEXO IV
Pintag 02 de Agosto del 2018

Sr.

Héctor Freire

Gerente General de la compafiia de transporte Expre Antizana
Presente.

Yo Guido Rubén Chiliquinga Cuichan con C.| 1718644550, por medio de la cual hago 1a
entrega del proyectc SISTEMA GPS DE MONTOREO ENTRE PARADAS, PARA UNA
UNIDAD DE TRANSPORTE PUBLICO, la cual se firmd al acuerdo el dia 01 de Agosto del
2017, agradezco por confiar en mi y como Pintefic mi intencion es sacar adelante a mi
Parroquia, por medio de la cual hago la entrega de:

« El domino y hostin www.expreantisana.com en la cual incluye para el manejo de la
base datos

Dominio: expreantizana com
Direccién JP: 192,185 195 32 (Compartido)
Acceso a la CGl: Habilrado
Nombre de usuario: exgreaniisana
Contrasena: c[ke"GESCI@|
cPanel Plantilla: paper_lantém
Raiz del directorio principal: /home
Cuota: 500 byles
Correo electrénico de contacto: guido1065@hotmail.com
Pagquete: Linux_Intermedio
Lista de caracteristicas: default
Configuracion regional: cs_es

« Equipo electronico fisico para la unidad de transporte

Nota: El proyecto tiene 1 afio de garantia, en la cual pueden llamame para cualquier duda

ATENTAMENTE

Guido Chiliquinga

Ti. 0985033012



ANEXO V

ey
DR M

{LU420 T cOMPARIIA DE TRANSPORTES EXPREANTISANA. . A

Constituido el 19 de Enero, Aprobado el 18 de Febrero e inscrito el 4 de Marzo del 1598

Officio N* 070-CTEA-DC

Pintag 02 de Agosto del 2008
Sefor.

Guide Rubén Chiliquinga Cuichan
Fresente

De mis consideraciones

Ante el requerimiento suye acordado el 01 de Agosto del 2017, de realizar el proyecto de tesis
llamadao SISTEMA GPS DE MONITORED ENTRE PARADAS, PARA UMA UNIDAD DE TRANSPORTE
PUBLICO en nuestra compania de transporte urbano, por medio de la cual recibimos del proyecto:
Contrasena y Usuario de la Pagina web, Hosting v dominio propio de kb misma llamado
www.expreantisana.com , el aparato electronico que se instalara en la Unidad de transporte y
ademds el usuario y contrasefia para el acceso de toda |a base de datos que conforma el proyecto
con profunda alegria recibimos el sistema que ayudara al usuario a saber en donde se encuentra
Iz unidad de transporte, y gracias a esto poder ver si se puede incrementar para las 60 Unidades
que cuenta la Compania Expreso Antizana.

Por medio de la cual agradezoo el proyecto y le desed muchas bendiciones
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