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RESUMEN

La presente tesis consiste en la implementacion de un sistema de posicionamiento global para
controlar la frecuencia vehicular de la empresa de transportes ROLUESA SAC, ubicados en el
departamento de Lima — Distrito de Los Olivos. El sistema funciona a través del monitoreo por
medio de GPS el cual nos indicara el tiempo que realiza el vehiculo en su momento de operaciéon
desde su inicio de partida de cada terminal inicial y final , para esto la unidad debe contar con el
equipo de GPS ,chips y el sistema de monitoreo virtual, el cual funcione las 24 horas del dia , para
gue se pueda tener un mejor reporte de la data, dependiendo ademads de una serie de factores
como el recorrido ,trafico, accidentes, fallas mecanicas operativos de fiscalizacion.

Con la implementacion del sistema de nos permitird reducir los tiempos, mejorar el
funcionamiento, control de las unidades, brindando un mejor servicio al usuario, dicha empresa,
dado que el costo por cada controlador es muy alto y que los datos que les brinda no es la
correcta. Este sistema ayudara a cumplir los objetivos especificos en la reduccién de tiempos,
costos y aumento de la produccion, utilizando como fuente el sistema de monitoreo por GPS y asi
mejorar la calidad de servicio de los usuarios, igualmente dar a conocer otra alternativa de control
de frecuencia de las unidades.

Finalmente queda demostrado, la reduccién de los costos y tiempos a través de un sistema de
posicionamiento global para controlar la frecuencia vehicular de la empresa de transportes
ROLUESA SAC. Asi mismo utilizando este sistema se cumplira con la frecuencia vehicular entre
cada unidad , ademas aumentara la demanda de usuarios y por consiguiente la mejora de la

produccion.



ABSTRACT

This thesis is the implementation of a global positioning system to control the frequency vehicular
transport company ROLUESA SAC, located in the department of Lima - District of Los Olivos. The
system works by monitoring via GPS which we indicate the time that takes the vehicle at the time
of operation starting from the beginning of each initial and final terminal to this unit must have
GPS equipment, chips and virtual monitoring system, which runs 24 hours a day, so you can have
better reporting of the data, also depending on a number of factors including the route, traffic,
accidents, mechanical failures examination operations.

With the implementation of the system we will reduce time, improve performance, control units,
providing better customer service, the company, given that the cost per driver is very high and
that the data provided to them is not correct. This system will help to meet specific objectives in
reducing time, cost and increased production, using as source the GPS monitoring system and
improve the quality of service users also disclose alternative control frequency units.

Finally it is demonstrated, reducing costs and time through a global positioning system for
controlling vehicular frequency of the carrier ROLUESA SAC. Also using this system will comply
with the frequency between each unit vehicular also increased user demand and thus improving

the production.



