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Sistema académico especializado Mejor adaptabilidad a la industria

Nota. Tomado de (UNIR, 2026)
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Aplicacion practica de conceptos




Administracion eficiente de inventarios en
entornos industriales
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- algoritmos de optimizacion basado en tipo de

producto.

Planteamiento

Justificacion

Objetivos

Marco Teorico

Pl ¢ 1.Cargay 2. Implementar C N[ h 5. Actualizar el
3. Implementar 4. Implementar .
i olementacion descarga sensores de : sistema de
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Disefio e

implementacion

Pruebasy
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Conclusiones
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Sistemas automatizados de almacenamiento
Industria 4.0

Nota. Tomado de (lightguide, s.f.)

Sistemas Multirobot
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Nota. Tomado de (scmlogistica, 2026)

Tecnologias de deteccion

Nota. Tomado de (sick, 2026)

ﬂf?mu.’c;

.

Nota. Tomado de (prototipadolab, 2020)
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SCL —»=[]12 17 [0 -— A2
SDA =-—=[]13 16 ] =-— A1
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Clasificacion

() Principio: Lectura
inaldmbrica (induccion)

® Principio: Andlisis luz
reflejada (RGB)
2 Identificador: Color

& ) Identificador: Etiqueta
de etiqueta/carcasa SENSOR DE = RADIOFRECUENCIA electrénica (UID anico)
R
Fiabilidad: Media COLO (RFI ) & Fiabilidad: Muy Alta
v (Sensible iluminacién) \\\\ -
- Costo: Alto
Nota. Tomado de (arquimedes, s.f.) ® (Chips individuales) Nota. Tomado de (logiscenter, s.f.)

TECNOLOGIAS DE

Planteamiento oL
. Principio: Medicion de Principio:
. ., ~ deformacion @Decodlﬁcacmnpairones
Justificacion il e o dentificador
TR o ?PEELSDCI)\) DE CARGA i Y'iION ARTIFICIAL Cadigo impreso
(Empotramiento robusto) A Fiabilidad: Alta
(Luz controlada)
. o S Costo: Medio/Bajo
Objetivos Nota. Tomado de (anoptimalyou, s.f.) \ ®(Dependepwcesa}j Nota. Tomado de cbteeple, 2019)
Marco Tedrico | i d . ion d .
mgn LI 4
Algoritmos de optimizacion de trayectorias Trazabilidad y Gestion
Diseno e / \
implementacion
(1, 1, 4, (0, 0, 5, (0, 0, 5))
(2, 2,2, 1,1, 4, 1,1, 0)
Pruebasy ((5, 3, 3), (2, 2, 2), (4, 4, 4))
(0, 0, 5), (5, 3, 3), (2, 3, 3))
(0, &, €); (0, 4, %); (3; 3; 3))
Resultados $0e %S 10 R T % "’ﬂ
Nota. Tomado de (Hernanto,. Et al, 2021)
/ 11
Conclusiones ‘ ‘ : \
Recomendaciones ‘ ‘
C . Q
Trabajos Futuros ‘ ‘ N
\\ Nota. Tomado de (lasergalicia, s.f.)

Nota. Tomado de (home.blog, 2014)
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Mecanismo de Elevacion

Mecanismo de Sujecion

Peso Husillo Correa Pifion-
Criterios Husillo de Bolas
(%) | Trapezoidal (T8) @ Dentada Cremallera
5 1
1. Seguridad 1 2
30%  (Excelente, alta (Nulo, cae
(Autobloqueo) (Nulo, reversible) (Bajo, suele caer)
friccién) sin energia)
3 3 5
4
2. Precision 20% (Media, (Media, (Muy alta,
(Alta, 0.04mm)
elasticidad)  holgura/backlash) <0.01mm)
5 2 4 5
3. Capacidad
20% | (Multiplicacién de = (Depende (Buena (Excelente
de Carga
fuerza) de motor) transmision) eficiencia)
5 4 3 1
4. Costo 15%
(Muy econdémico) = (Econdémico) (Medio) (Muy costoso)
2
5 5 3
5. Velocidad 10% (Baja, limitado
(Muy Alta) (Alta) (Media)
por RPM)
6. 3 5 (Bajo, solo 2 (Critico, delicado
5% 4 (Bajo)
Mantenimiento (Limpieza/Grasa) tension) al polvo)
PUNTAJE
100% 4.15 2.55 2.65 3.05
TOTAL

Mecanismo Pifion-
Peso flecanismo de 4
Criterios Pinza Neumatica de Husillo Cremallera
(%) Barras (Bielas)
(Tornillo) (Servomotor)
1. Rango 5 5 2
1
de 35% (Excelente, (Excelente, (Dificil lograr gran
(Limitado <30mm)
Apertura ilimitado) cremallera) apertura lineal)
3
2. 2 (Requiere 5 4
Facilidad 25% (Requiere Driver + (Simple, (Simple, PWM
de Control compresor/valvulas) Finales de PWM directo) directo)
carrera)
5 4
3. Fuerza 5 3
(Muy alta, (Media/Alta,
de 20%  (Muy alta, regulable (Variable segun el
auto dep. del
Sujecion por presion) angulo)
bloqueante) Servo)
3 5
1 (Medio, motor (Bajo, 4
4. Costo 15%
(Muy costoso >100) + impreso en (Bajo)
rodamientos) 3D)
5. 5 1 4 4
5%
Velocidad (Instantanea) (Muy lenta) (Rapida) (Rapida)
PUNTAJE
100% 2.35 3.65 4.60 3.10
TOTAL
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Sensor: Presencia

X50

Nota. Tomado de (mechatronicstore, s.f.)
Bajo costo, senal digital,
ajustables

Expansor de Puertos

Nota. Tomado de
(electronicadiy, s.f.)

Comunicacion 12C,
codificacion de canales

SENSORES SELECCIONADOS

Sensor: Tipo de produto

Tc334725 sv
RGB Senso GND

| #

A

vee E UG Ed
GND T o7

A4 spa KE TC’M::" scol
AS sot et T
®RsT %

[" (spa/scu)

.
la) INT SDA SCL 3U3 GND VIN

XYEXEXEYR) DISPOSITIVO 1 -] SE

Nota. Tomado de (luisllamas, s.f.)

Filtro Ir, RGB, Comunicacion

12C
T ovecTo0e TeS8. .
o Sensor Final de Carrera

Lé’&b'b‘b‘b’b’b’ O00000|

ﬁQQQ 000000000

x8

O
Of
(o)
O
O
O
O

Bajo costo, alta fiabilidad,
senal digital

DISPOSITIVO 2.7
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NEMA 17

Driver A4988 [ DRV8825

ACTUADORES SELECCIONADOS

X6

Alto torque, precision,
montaje

MG 905

Bajo costo, PWM, Alta
retencion

Bajo costo, regulacion.

X3



Seleccion de Protocolo de SIN 12C

comunicacion
17 Pines manejo de actuadores
ST Comunicacion I2C (Controladores — Sensores) 70 Pines manejo de Sensores
Justificacion Haster_01 Slave_02 Slave_03
OxXX ' Ox2E OxbL8 sV CON I2C

Objetivos s s

Marco Teorico P l ’ . 17 Pines manejo de actuadores
. + 10 Pines manejo de Sensores
Diseino e I l

implementacién $ Ox34 & 0xXX

Slave_01 Master_02

Pruebasy

Comunicacion SERIAL (Interfaz HMI — Controlador)

Resultados

Conclusiones
Recomendaciones +

Trabajos Futuros ARDUINO

Nota. Tomado de (manueldelgadocrespo, s.f.)
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Gestion energética

Cuantificacion de Cargas de 5v

Cuantificacion de Cargas de 12v

Consumo Unitario

Consumo Total

Componente Cantidad
Estimado (mA) (Amperios)
Arduino Mega 2560 2 250 mA (con 12C activo) 0.50 A
Sensor IR (HW-870) 50 10 mA (Promedio) 0.50 A
Sensor Color
3 15 mA (con LED encendido) 0.045 A
(TCS34725)
Bus I2C (Pull-ups) 1 v__ 5V 0.005 A
R 4.7KQ
Servo MG996R 800 mA (Movimiento con
3 240A
(Estacion) carga)
345A

Corriente
Factor de

Componente  Cantidad Limitada por
Simultaneidad (Ks)

Consumo

Ponderado (A)

TOTAL DEMANDADO

Driver (A)
NEMA 17 1.0 (Siempre
2 12A 240 A
(Robot X, Y) activos)
NEMA 17 (Pala
1 1.2A 0.5 (Intermitente) 0.60 A
Z)
NEMA 17
3 12A 0.33 (Uno a la vez) 1.20 A
(Estaciones)
Ventiladores
2 0.15A 1.0 (Continuo) 0.30 A
(80mm)
450 A

Nota. Tomado de (Ardunel, s.f.)

TOTAL DEMANDADO

R
—5C_POWER =-2——
AQ_%;EF[ S- 1@{"}(,‘: 16%
MODEL 5y/220¢
INPUT yopHz 8018
Cc€E uTPUT 12V
et pE L

l

L

Nota. Tomado de (Ardunel, s.f.)
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Gestion termica del cuadro de control

Fuente de Alimentacién Switching 5V 5A S-25-5 WESTOR:
Potencia de salida:
Pe=VsxIs

P. =5V + 54 = 25W
Potencia disipada:

P, =P, — P. = 33.33 — 25 = 8.33W
Tinteno = 25°C + 13.99°C = 38.88°C ~ 312.03°K

Fuente de Alimentacion conmutada de un solo grupo AC 110V/220V a DC 12V 10A

Potencia de salida:
Py=V,x

P, =12V = 10A = 120W
Potencia disipada:
Pp=P,—P.=150—-120=30 W

Titerno = 25°C + 50°C = 75°C ~ 348.15°K



Contornos de temperatura y perfiles de velocidad térmica

Ventilacion Ventilacion
Sin Ventilacion Absorcion Absorcion/Expulsion

348,15 Tme= 170l G AW - W -V PR - =
348.15 4202 4815 Time = 50000 ¥ PT VA WP W T W
Planteamiento B o § 2o
33594 320.76
[ N 33594
32983 32382 L 3983
ks 31749 e
313?5 28 31782
.re .z 30541 305.23 3ns2
Justificacion 2910 s
20320 20287 29931
2632
Temperature [K] Temperature [K] 28320

Temperature K]
Cut Plot 1: contours Cut Plot 1: contours

Cut Plot 1: contours

Objetivos

Marco Tedrico

Diseio e

implementaciéon

Pruebasy 7920
5.381
Resultados ;::
22l -2.254
H 6.699
[T 4.157 -4.799
. 1815 7344
Conclusiones s —
Global Coordinate System
. S 2;2 Flow Trajectories 1 ’
-11.093
Recomendaciones gl
Velocity (X) [m/s]
Global Coordinate System
Trabajos Futuros Flow Trajectores 1
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Implementacion fisica final

’ MOTOR NEMA 17

’ Acople flexible de
5mm a8mm

’ Guias 8mm
’ rectificadas

’ Tornillo sin fin
8mm, 4 entradas

’ Rodamientos
b

Lineales LM8UU

’ Chumacera
rotacional KFLO8
Servomotor
MG90s

Mecanismo pinon-cremallera

(Gripper)
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Implementacion de algoritmos

OPTIMIZACION DE TRAYECTORIAS

Distancia MANHATTAN i iy

f'_'\ HF_]L' e Lo ] |
- | ‘HHHFIHHHI:.

Planteamiento

Justificacion

Manhattan | . H 'H H Hq lHH - . E |
Objetivos c\\de%“ \ § ““‘ o | !ﬂ“‘H- N l" !i
- 7 P o 1

Marco Tedrico | e | U )

A Manhattan
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implementaciéon

Ciclo de CARGA | Ciclo de DESCARGA
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Resultados
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Conclusiones
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Implementacion de algoritmos

POR ZONAS
CANTIDAD DE ZONAS
5
s : PREDEFINIDAS
Descripcion: Las cajas se
almacenan en la zona definida IMPORTANCIA DE NG
por el usuario sin importar el tipo. COLOR POR ZONAS

ZONA1




Planteamiento

Justificacion

Objetivos

Marco Teodrico

Diseio e

implementaciéon

Pruebasy

Resultados

Conclusiones
Recomendaciones

Trabajos Futuros

Implementacion de algoritmos

PORTIPO DE PRODUCTO

CANTIDAD DE ZONAS
PREDEFINIDAS ’

Descripcion:  Las cajas  se IMPORTANCIA DE

almacenan dependiendo su color. COLOR POR ZONAS S

o
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A
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O
=
o
=
7
@
=
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Implementacion de algoritmos

POR FRECUENCIA DE REQUERIMIENTO

Descripcion: Las cajas se almacenan
dependiendo la cantidad de
requerimiento en cada estacion (las
estaciones son independientes).

Distancia de almacenamiento

Frecuencia NuUumero de indice

respecto a la estacion

ALTA 1 Cerca
MEDIA 2 Media
BAJA 3 Lejos
CANTIDAD DE ZONAS
5
PREDEFINIDAS
IMPORTANCIA DE S
COLOR POR ZONAS (FRECUENTE)




Interfaz grafica HMI - Simulacion

# HMI TESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO - *

”'”U|E‘C'U” Configuracién Estadisticas Heatmap

% Serial {2 Algoritmo & Control () Sistema
Planteamiento 4] | Conectar | & Zonas ¢ Producto ¢ Frecuencia Pausa | m m Estado: | Hora: 22:16:87 Fecha: 17/02/2026
o ., §i Informacién del Algoritmo A Resumen del Sistema
Justificacion
Zona activa: I Zona 1 Zona 2 Zona 3 | Zona 4 | Zona b | Ocupacion: 0/50 (0%) Cajas -= Rojo:0 Verde:0 Azul:0 Operacion: IDLE
Ocupacidn: Zona 1: 0M0 (0%) Zona 2 0M0(0%) Zona 3: 0M0(0%) Zonad4: 0M0(0%) Zona5:0M0 (0%) Ciclos: 0 T ciclo promedio: 0.0 5 Throughput: 0fmin
Objetivos
R ALMACEN - 50 CELDAS ~@ LISTA DE INSTRUCCIONES

Instruccion actual; —/— Limpiar lista |

Marco Teodrico

EEEEENE
Jlllli

Diseio e

implementaciéon

Pruebasy

EEEEEEE

Resultados

=
=
=
=
[

EEEEEEE o —

Limpiar log Copiar log
E2 ] -
estadisticas reiniciadas A.
[22:15:59] Algoritme -» producto
[22:15:59] Algeritmo -» producto

Recomendaciones [22:16:@1] Algoritme -»> frecuencia
Estaciones: [22:16:81] Algoritmo -» frecuencia
[22:1g:82] Algoritmo -» producto

Celdas:
70l caiaroio || caiaverde | cajaazul IRETIILS [22:16:03] Algoritmo -> zonas

[22:16:83] Algoritmo -> zonas

Conclusiones

||
BN -
EEEEEEEN
BN -
il

Trabajos Futuros




Interfaz grafica HMI - Configuracion

# HMI TESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO -

Simulacion

Estadisticas Heatmap

(&) Parametros del Sistema

Planteam|ent0 [~} PARAMETROS DE ALGORITMOS %, CALIBRACION DEL SISTEMA
MIMN_CAUSAS (Stock minimo por zona):, |2 {Minimo de cajas en zona frecuente PASOS_POR_MM (Pasos por mm). |5 (Resolucién del motor
Justificacion o N .
HISTERESIS (Margen cambio lider): 3 (Diferencia para cambiar zona ALTURAS DE FILAS {mm):
HIST_M (Tamafio del historial): 20 (Namero de descargas a recordar Fila 1: 160
ObjetiVOS Fila 2: 153
Fila 3: 157.5
a..gq Fila 4: 153
Marco Teorico
Fila 5: 155

POSICIONES DE ESTACIONES {(mm):

Disefio e Estacidn 1: x [163 v: [57
Estacidn 2: X |630 ¥ |54
implementacién Estacion 3: x[1245 v 5
Ed APLICAR CONFIGURACION
Pruebasy
Resultados f1 Generador de Instrucciones
&4 Instruccién manual @ Instrucciones aleatorias [ Lista de instrucciones
i s : 1. CARGA  -» Estacidn 1
Insti : ~ Cantidad: |12
Conclusiones nstruccién:  [carga | || cantida 2. CARGA > Estacién 1
o e 3. CARGA -» Estacidn 3
R d . N® Estacion: 4. DESCARGA -» Estacidn 3 (Verde)
ecomendadaciones . - 5. CARGA  -» Estacidn 2
Color de caja: |Rojo v] 6. CARGA -> Estacidn 3
7. DESCARGA -»> Estacidn 1 (Verde)

+ Agregar

Trabajos Futuros




Interfaz grafica HMI - Estadisticas

# HMI TESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO -
Simulacién Cenfiguracién Heatmap
-Cargas/Descargas por Algoritmo ~Ocupacidén del Almacén
Planteamiento Cargas y Descargas por Algoritmo Distribucion del Almacen
BN Cargas
. - 0.04 1 BN Descargas
Justificacion
0.02 ~
=
. S
Objetivos S 0.00 -
8
a.gq —0.02 A
Marco Teorico
—0.04 ~ 100.0%
Diseiio e Zonas Producto Frecuencia )
. Vacias
Algoritmo
implementacion

Resurnen General Por Algoritmo

~Algoritmo por Zonas ~Algoritmo por Producto
Pruebasy Ciclos: 0 Ciclos: 0
Cargas: 0 Cargas: 0
Resultados Descargas: 0 Descargas: 0
Tpromedio: —5 T promedio: —5
Throughput: -/min Throughput: --/min
Conclusiones ~Algoritmo por Frecuencia ~Parametros Frecuencia
Ciclos: ] MIN_CAUSAS: 2
Recomendaciones Cargas: 0 HISTERESIS: 3
Descargas: 0 HIST_N: 20
Tpromedio: — 5
Trabajos Futuros Throughput: —/min




Interfaz grafica HMI — Heatmap (Mapa de calor)

# HMI TESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO -
p.

Simulacién Cenfiguracién Estadl'sticaséH

Mapa de Calor - Accesos por Celda

Planteamiento

Justificacion

O b . t . 41 42 43 44 45 46 47 45 49 50
JELIVOS () (© () () () ©) ) 0) 0) ()
Marco Teodrico 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
(0) (0) (0) (0) (0) 0) 0) 0) 0) (0)

R = 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30
Disefio e () (0 (0 (0 (0) (0) 0) (0) (0) ()

Im IementaCIon 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
(0 0 (0) (0) (0) 0) 0) 0) 0) (0)

Pruebasy 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

(0 () (0 (0) (0 (0) 0) (0) 0) (0)

Resultados

Conclusiones

Recomendaciones Cédigo de colores:

Celeste (0) — Verde — Amarillo — Naranja — Rojo (1 max)

Maximo accesos: 1

Trabajos Futuros




PRUEBASY RESULTADOS
Pruebas de deteccion y clasificacion

Planteamiento

Lectura de presencia

Justificacion L ]
Posicionamiento del

Objetivos SeNsor para deteccion

Marco Teodrico

Disefio e

implementacion

Pruebas y Lectura de color

Resultad ici '
Resultados Posicionamiento del

sensor para clasificacion

Conclusiones

Recomendaciones

Trabajos Futuros




Pruebas de sincronizacion y acoplamiento con AMRs

Planteamiento Sujecion de la caja

Justificacion Propuesta AMRs

Elevacion de la estacion

Objetivos

Marco Teodrico

Disefio e

implementacion

Pruebas y

Resultados

Conclusiones

Recomendaciones

Trabajos Futuros




Simulacion del sistema de almacenamiento _ _ _
Lista de instrucciones

Comparacion del entorno simulado con el entorno fisico g LISTA DE INSTRUCCIONESS

Instruccion actual: —i-- Limpiar lista
V HMI TESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO = =} X

iSimulacién! Configuracion Estadisticas Heatmap

Planteamiento

1. CARGA -» Estacidn 2
Justlficacién « Serial @ Algoritmo & Control O Sistema 2. CARGA - EStECI!_IfI:FI 2
';J coM4 ~ | DESCONECTAR € Zonas @ Producto (" Frecuencia Pausa m Estado: Hora: 18:08:29 | Fecha: 18/02/2026 3. CARGA -» Estacion 3
4, DESCARGA -» Estacidn 1 (Azul)
i Informacién del Algoritmo 4 Resumen del Sistema 5. DESCARGA -3 EStaﬁ:j;'j” 3 (Rojo)
. CARGA -» Estacian 1
O bJ etIVOS Cajas tipo de producto: @ Rojo: 15/15 (100%) e Verde: 15/15 (100%) Ocupacion: 45/50 (90%) Cajas -> Rojo:15 Verde:15 Azul;15 Operacion: IDLE 7. CARGA - Estacidn 1
® Azul 15/15 (100%) Desconocido: 0/S (0%) Ciclos: 15 T ciclo promedio: 75.05 s Throughput 0.8/min 2. CARGA -%» Estacidn 1
9. CARGA -» Estacidn 3
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Analisis comparativo entre algoritmo implementados

Algoritmo : POR ZONAS

# HMITESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO
Simulacién Configuracion Estadisticas Heatmap

Cargas/Descargas por Algoritmo

Cargas y Descargas por Algoritmo

80 1

R Cargas
R Descargas

-3
o

Cantidad
8

Zonas Producto Frecuencia
Algoritmo

Algoritmo por Zonas

Ciclos: 28
Cargas: 16
Descargas: 12

T promedio: 6638s
Throughput: 0.9/min

Algoritmo por Frecuencia

Ocupacion del Almacén

Algoritmo por Producto
Ciclos: 84
Cargas: 63
Descargas: 21
T promedio: 6801s
Throughput: 0.9/min

Parametros Frecuencia

Distribucion del AlImacen

Azules

Verdes

Ciclos:
Cargas:
Descargas:

ol ey T promedio:
DescnrnaAs:' 80 . HIST_N: 20
T o Throughput:
0 L] (I 4
Estado del sistema luego de la simulacion Mapa de calor
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Algoritmo por Zonas

28
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66.38 s
0.9/min
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Algoritmo:

Analisis comparativo entre algoritmo implementados

PORTIPO DE PRODUCTO

Cargas/Descargas por Algoritmo
Cargas y Descargas por Algoritmo
60 EEm Cargas
W Descargas
50 4
o 40
o
3
€ 301
8
201
10
0 : v
Zonas Producto Frecuencia
Algoritmo

Resumen General Por Algoritmo
Algoritmo por Zonas
Ciclos: 0
Cargas: 0
Descargas: 0
Tpromedio: —s
Throughput: —/min

Algoritmo por Frecuencia

Ciclos: 0
Cargas: 0
Descargas: 0

Tpromedio: -s
Throughput: —/min

Ocupacion del Almacén

Algoritmo por Producto

Ciclos: 84
Cargas: 63
Descargas: 21

Tpromedio: 68.01s
Throughput: 0.9/min

Parametros Frecuencia

MIN_CAUSAS: 2
HISTERESIS: 3
HIST_N: 20

Distribucion del Almacen

Vacias

Rojas

Algoritmo por Producto

Ciclos: 94

Cargas: 63
Descargas: 21

T ciclo promedio: 66.35 5
Throughput: 0.9/min

Estado del sistema luego de la simulacion
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Analisis comparativo entre algoritmo implementados

Algoritmo : POR FRECUENCIA DE REQUERIMIENTO

# HMITESIS SISTEMA AUTOMATIZADO DE ALMACENAMIENTO

Planteamiento Siuctn Congunctn sadsics esrop ) . Estacion 3
Cargas/Descargas por Algoritmo Ocupacion del Aimacén
.. ., e Cargas y Descargas por Algoritmo Distribucion del AlImacen Rlﬂkﬂg (’0 res:
Justificacion © = e
% 1* mas requerido. Verde (2) %
3 a0 .
. L 5 2" mas requerido: Rojo (1)
Objetivos o o
20 3* mas requerido: Azul (3)
10
0

Zonas Producto Frecuencia

Misind Ulimas 20 descargas:

Marco Teodrico

Resumen General Por Algonitmo Detalle Frecuencia

Estacion 1 Estacion 2 Estacion 3 %‘l 2 1 | 1 1J

D|Seﬁo e Ranking de colores: Ranking de colores: Ranking de colores:
1" mds requerido: Rojo (1) & 1" mds requerido: Verde (2) % 1" mas requerido: Verde (2) & 2 ’ 2 ‘ 2
2" mas requerido: Verde (2) 2" mas requenido: Azul (3) 2" mas requerido: Rojo (1) 4
B a 3" mas requerido: Azul (3) 3" més requerido: Rojo (1) 3" més requerido: Azul (3) ‘ J ‘ j ' | 2 ’ J
ImplementaCIon Uttimas 20 descargas: Ultimas 20 descargas: Uttimas 20 descargas: — — —
2 ) 2| 2 i 2 |
2| 2| B a 202]2]2)2 =
1 i 2 | s 2| 2| i i 2 | 4 e
o 2 | 2] 2|l AT T ciclo promedio: 61.24 s
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Resultados Estado del sistema luego de la simulacion Mapa de calor
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Resultados obtenidos

comparativo entre algoritmo

Implementados

) Tiempo de ciclo Throughput Celdas mas
Algoritmo
promedio (s) (cajas/min) ocupadas
Por tipo de producto 66.35 0.9 5,8
Por frecuencia de
61.34 1 5,8
requerimiento
Por zonas 66.38 0.9 9]




Analisis comparativo Trabajo base - Actualizacion

Optimizacion y control de trayectoria Gestion Térmica Deteccion de celdas

MEJORAEN LA PRpGRAMACI()N DE POSICION DE CELDA:
OPTIMIZACION DE MEMORIA Y TRAYECTORIAS

. DISENO BASE (PREEXISTENTE) SISTEMA AS/RS ACTUALIZADO

Planteamiento p—
0 EE 5381

o g 2836
D [ [ T
Justificacion I o o C i

CONTROLADOR: CONTROLADOR:
SATURACION DE MEMORIA MEMORIA OPTIMIZADA 4799
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5 : HOME
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« Serial @ Algoritmo: e Control ”
| O |[coms ] Conetr @ 2omas C poco O Freconcs | [ osienl| IR IEEE | e Hora: 22:16:07 | Focha: 17022028 }
Resultados — : 2
o Informacion del Algoritmo @2 Resumen del Sistema . a0 poS
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Cajas tipo de producto:
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