Eli UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

FACULTAD DE INGENIERIA
ESCUELA ACADEMICO PROFESIONAL DE INGENIERIA DE
SISTEMAS

“Implementacion de un sistema de telelocalizacion para mejorar el monitoreo de
la flota vehicular de la Empresa Petroamérica S.A.”

TESIS PARA OBTENER EL TITULO PROFESIONAL DE:

Ingeniero de Sistemas

AUTOR:

Br. Tello Freitas, Juan Carlos

ASESOR:

Dr. Flores Cisneros, Ernesto

LiNEA DE INVESTIGACION:

Sistemas de Informacion Transaccionales

LIMA - PERU

2017



Dedicatoria

Con mucho amor y carifio:

A DIOS por bendecirme con vida, salud y
fortaleza para vencer todos los obstaculos
y porque nunca me abandona.

A mi hijo, DIEGO ADHEMAR, por ser el
motor que me impulsa a ser mejor cada dia
y por llenar de alegria mi vida.

A miesposa, ROSARIO, por ser el amor de
mi vida, por ayudarme a cumplir cada uno
de mis suefios y por su amor, comprension
y apoyo incondicional.

A mis padres, JUAN (que esta en el cielo)
y MARIA, por haberme dado la vida y
porque siempre tendran un lugar muy
especial en mi corazon.

Gracias Dios mio por todo lo que soy y todo

lo que tengo.



Agradecimientos

Sirvan las siguientes lineas para expresar

mi mas profundo y sincero agradecimiento:

A DIOS porque sin su bendicion y guia no
hubiese podido superar todos y cada uno

de los retos de mi vida.

A mi hijo, DIEGO ADHEMAR, por
comprender la disponibilidad de mis
tiempos y darme con su alegria el impulso

gue necesitaba para seguir adelante.

A mi esposa, ROSARIO, por regalarme su
amor, su tiempo y su apoyo incondicional
sin el cual no hubiese podido hacer

realidad este suefo.



Pagina del Jurado



Declaratoria de Autenticidad

Yo, JUAN CARLOS TELLO FREITAS, con DNI N°. 40692491, a efecto de cumplir
con las disposiciones vigentes consideradas en el Reglamento de Grados y Titulos
de la Universidad César Vallejo, Facultad de Ingenieria, Escuela de Ingenieria de
Sistemas, declaro bajo juramento que toda la documentacion que acompafio es

veraz y auténtica.

Asi mismo, declaro también bajo juramento que todos los datos e informacion que

se presenta en la presente tesis son auténticos y veraces.

En tal sentido asumo la responsabilidad que corresponda ante cualquier falsedad,
ocultamiento u omision tanto en los documentos como de informacion aportada por
lo cual me someto a lo dispuesto en las normas académicas de la Universidad

César Vallejo.

Lima, 07 diciembre del 2017

Juan Carlos Tello Freitas



INDICE

DI [or= o] 1= NPT P PP PRTTPP P TPPON ii
FaY o |2 (o [STo [ 41 T=T ) (0 S iii
PAgina del JUrado. ... ..o v
Declaratoria de AULENTICIAAT. .........cciiiiiiiiiiiiiiiiee e Vv
RESUMEN ...t e e e e et e e e e e e e e r e e e e e e e e nane Xi
ADSITACT ...ttt e e e e e e e e e e Xii
I, INTRODUCCION ....ooovieiieiceeeeeeeeeeeeee ettt ettt eaeeteeae e eee e 1
1.1. Realidad problemMALICA. ..........uuuiiiieeiiiiiiiee s 2
O I 7= o F= 1[0 IS o {21 0 1 5
1.3. Conceptos teoricos relacionados ............ceeviiieeiiiiiiiccn e 9
1.5, JUSHIFICACION ...ttt 14
T o 1100 (=] 16
A @ 1 ] 11 1Y/ o 16
I, METODO ...ttt 17
2.1. Disefo de lainvestigacCiOn.............ouuuiiiiiiii e 17
2.2. Variables y operacionalizacCion .............ccccoovviiiiiiiiiiiie e 18
2.3. PODIaciON Y MUESEIA .......coiiiiiiiiiiiiee e 20
2.4. Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos, validez y confiabilidad ......... 20
2.5. Meétodos de analiSis de datOsS ..............uuuuuummiimmmiiiiiiiiiiaees 22
2.6, ASPECLOS BLICOS .....uuuuuiiiiiiiiiiiiiiiiiitiiiii bbb 24
I, RESULTADOS ...ttt ettt e e e e et e e e e eaa e e aeees 24
IV, DISCUSION ..ottt ettt ettt eeese e eeenees 57
V. CONCLUSIONES ... ot e e e e e eeaans 59
VI.  RECOMENDACIONES ... oot 60
REFERENCIAS ...t e e e e e e e e e aaa s 61
ANEXOS e 172

Vi



INDICE DE TABLAS

Tabla 1: Cuadro comparativo de metodologias de desarrollo de software............ 13
Tabla 2: Validadores eXPertOS .......coueieiiiiieiiiiiii e ee et e e e e e e e e e eenaees 22
Tabla 3: Comparativa de Medias..........cooveuuriiiiiiie e e e 24
Tabla 4: Tiempo del rastreo acumulado- Método de Dobles Masas — Pretest

(ST L=IT= Lo [o =T g Y= To U o [0 1S R 25
Tabla 5: Tiempo del rastreo acumulado Método de Dobles Masas — Postest

(SRl (SET= o (o =T g IST=To [0 o [0 1) 27
Tabla 6: Tiempo de emision de reporte acumulado — Método de Dobles Masas —
Pretest (Expresado €n SEQUNUOS) ........uuuuiiiiiieeiiiiiiiiiiiee e et e e e eeeennes 29
Tabla 7: Tiempo de emisién de reporte acumulado — Método de Dobles Masas —
Postest (Expresado en SEQUNUOS)........cciiiiiiiiiiiiiiiiiiieiiiieeeeeeeeee ettt 31
Tabla 8: Condiciones de la distribucion — Método Shapiro Wilk ...............cceeeeee. 32
Tabla 9: Tiempo del rastreo Shapiro Wilk — Pretest (Expresado en segundos) ... 33
Tabla 10: Resumen del procesamiento de |0S CaSOS .......ccovvveeiiiieiiiiiiiiiieeeeeeeeeanns 33
Tabla 11: DESCIIPLVOS ... 34
Tabla 12: Pruebas de normalidad..............ouuuiiiiiieiiiiiecee e 34
Tabla 13: Tiempo del rastreo- Shapiro Wilk — Postest (Expresado en segundos) 35
Tabla 14: Resumen del procesamiento de los casos — Rastreo- Postest............. 36
Tabla 15: Descriptivos — Rastreo - POStESt........ccccoviiiiiiiiiiii e 36
Tabla 16: Pruebas de normalidad — Rastreo — Postest ...........ccceeeeeieeiiiieeeee, 37
Tabla 17: Tiempo de emision de reporte — Método de Shapiro Wilk — Pretest

(ST C=IT= (o [o =T IESY=To [N g To [0 1) R 39
Tabla 18: Resumen del procesamiento de |0S CaSO0S .......ccceeeeeeviveiiiiiiiiiieeeeeeeeenns 40
Tabla 19: DESCHPLIVOS .....coiiieieiiiee e e e e e e e et e e e e e e e eeaanes 40
Tabla 20: Pruebas de normalidad............coooooiiiiiii 41
Tabla 21: Tiempo de emision de reporte — Método de Shapiro Wilk — Postest

(ST C=IT= (o [o =T ESY=To [N g To [0 1) R 42
Tabla 22: Resumen del procesamiento de los casos — Reporte - Postest ........... 42
Tabla 23: Descriptivos — Reporte - POSIEST ........cooovveiiiiiie 43
Tabla 24: Pruebas de normalidad — Reporte - POStest..........oooeveveiiiiiiiieeee, 43
Tabla 25: Estadigrafos Basicos para el Desarrollo de Pruebas de Hipdtesis....... a7
Tabla 26: Criterios para la validacion de hipOtesis ..........ccccoevvi, 48
Tabla 27: Tiempo del rastreo para el célculo de T-Student (Expresado en
=0 [0 0o [0 15 TR TR 48
Tabla 28: EStadiStiCOS A€ grUPO .....coooeeeeeeee e 49
Tabla 29: Prueba de muestras independientes HEL ..., 49
Tabla 30: Prueba de muestras independientes ... 50
Tabla 31: Prueba de muestras independientes ... 50
Tabla 32: Prueba de muestras independientes ... 50
Tabla 33: Resultado de la HIpOtesiS HEL ..........ccccooiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeiee e, 51
Tabla 34: Tiempo de emision de reporte para el célculo de T-Student (Expresado
LT IRST=T o 01T [0 1) PP PSSUPPPPPRPN 52
Tabla 35: EstadistiCOS de grupPO ....coooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 53
Tabla 36: Prueba de muestras independientes HE2 ..., 54
Tabla 37: Prueba de muestras independientes ..............eiiiiiiiiiiiiiiiiiiieee e 54



Tabla 38:
Tabla 39:
Tabla 40:
Tabla 41:
Tabla 42:
Tabla 43:
Tabla 44:
Tabla 45:
Tabla 46:
Tabla 47:
Tabla 48:
Tabla 49:
Tabla 50:
Tabla 51:
Tabla 52:
Tabla 53:
Tabla 54:
Tabla 55:
Tabla 56:
Tabla 57:
Tabla 58:
Tabla 59:
Tabla 60:
Tabla 61:
Tabla 62:
Tabla 63:
Tabla 64
Tabla 65:
Tabla 66:
Tabla 67:
Tabla 68:
Tabla 69:
Tabla 70:
Tabla 71:
Tabla 72:
Tabla 73:
Tabla 74:
Tabla 75:
Tabla 76:
Tabla 77:
Tabla 78:
Tabla 79:
Tabla 80:
Tabla 81:
Tabla 82:

Prueba de muestras independientes ..............uceiiiiiiiiiiiiiiiiiiiee e 54
Prueba de muestras independientes ................uueueiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiines 55
Resultados de la hipOtesis HE2.............coiiiiiiiiiiiiiiieeee e 56
Matriz de CONSISIENCIA ....ccvniiviiiieeie e 63
Matriz de Operacionalizacion de Variables...........ccccccvvvvimiiiiiiiiiiinnnnnnn. 64
CUN 01- Gestionar el area administrativa. ..........ccooeeevvevvieeeeieviieeeeeennnn. 86
CUN 02- Gestionar el area de COMPULO........cceevivvviiieiieeeeaeiiiiiiieeeeenn 87
CUN 03- Gestionar el area logiStiCa. .........ccceeuviiiiiiieiiiieeeiiiiiiieeeeenn 89
CUN 04- Gestionar el monitoreo de vehiculos. ..........ccooeevviiviiiiiieinnnnns 90
Escenarios de RIi€SO0.....ccccciiiiiiiiiiiie e 96
CUS 01 -Recepcion de transmision GPS ............ccoovvvviiiiiiiieeeeeeeeees 105
CUS 02- Listar unidades VENICUIAreS..........ccooovvveeiiiiiieiiieeeieeeee e 106
CUS 03- Ver detalle de trasmiSiOn.........ccocouveieiiiiiiiiiiieiiieeeee e 107
CUS 04 - Ver alertas y @VENLOS ......ccceeevevieiiiiiiiie e e eee e e e eeeenens 108
CUS 05-Atender alertas y eVeNt0S .........ccovvvviiiiiieeeeieeiiiiiiee e e eeeeeeeanns 109
CUS 06 - Mantenimiento de tablas..........ccccoveiiviiiiiiiciiiieeeeeeee e, 111
O8N A =T o ¢ 4 =1 o - PP 113
CUS 08 - Ver Unidades VENICUIAreS .........ccuviiiviiiiieeiieeeeeeeie e 115
CUS 09 - BUSCAr UNIAAd ........oovvviiiiiiiieeeee e 116
CUS 10 - Ver detalle de poSICION............ueeeeiiieeiiiiiiiiiiiieee e 117
CUS 11 - VEI TECOIMIAD .uvieveieeiieeee et e e e e e e 118
CUS 12 - Emitir reporte de ubicacion ..........ccccccoviiiiiiiiiiiiieiie 121
Diccionario de base de datos — Lista de tablas ............ccoceeeveeevvnnnenn. 153
Listado de columnas de la tabla Chofer..........ccccoevevieiiiiiiiiieeeee, 153
Lista de indices de la tabla Chofer.........ccoooovvvieiiiiiiieeeeeee e 154
Lista de llaves de la tabla Chofer..........cooovviiiiiiiiieeeeeeeee e, 154
Lista de columnas de latabla Data..............ccooeeevveiiiiiiieiieeeeeeeeee, 155
Lista de indices de la tabla Data............cooeevveveiiiieeiieeeeeeee e 156
Lista de llaves de la tabla Data............cccoeeeevviiiiiiiiciieeeieeeeeeeee e, 156
Lista de columnas de la tabla EQUIPO .............uuuviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiis 156
Lista de indices de la tabla EQUIPO .........cooovviiiiiiiiiiiiiie e 157
Lista de llaves de la tabla EQUIPO ...........cooevviiiiiiieecceceieee e 157
Lista de columnas de latabla EVENtO ...........coevvvviiiiiiiiiie e, 157
Lista de indices de la tabla EVENtO ..........ccooovveiiiiiiiiiiiiiieeeee e, 158
Listade llaves de latabla EVENtO ........c.ccoeiviiiiiiiii e 158
Lista de columnas de la tabla UltimaData..............ccccoeeeiiiiiiiiiiniennnns 159
Lista de indices de la tabla UltimaData..............cccccoveeeiiiieiiieceiieeee, 160
Lista de llaves de la tabla UltimaData.............ccccoeeeveiiiiiiiiiiiiiee 160
Lista de columnas de la tabla Usuario...........ccocoeveeieiiiiiiiiciiceieeins 161
Lista de indices de la tabla Usuario.............ccooevveiiiiiiiiiieceieeeee e, 161
Lista de llaves de la tabla Usuario ..........ccccceeeeiiiiiiiiiiieiie e, 161
Lista de columnas de la tabla Vehiculo.............cccoooieiiiiiiiiiiicieee, 162
Lista de indices de la tabla VehiCulo............cccocoveiiiiiiiiiiiieeeeeee, 162
Lista de llaves de la tabla Vehiculo............c.ccoeviiiiiiiiiiie e, 163
Listado de refereNCias ...........ueeviviiiiiiieiie e 163

viii



INDICE DE FIGURAS

FIgura 1: T de STUAENT.........eeiii e e e e e e e e 23
Figura 2:Shapiro WIlK .........ueeiii e 23
Figura 3: Tiempo de rastreo acumulado - Pretest ..........cccccovvvvviiiiiiiiiiiiiiineiineene, 26
Figura 4: Tiempo de rastreo acumulado - POSteSt...........ccccccvvviiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeee, 27
Figura 5: Tiempo de emision de reporte acumulado - Pretest...........cccccceeeeeennnns 30
Figura 6: Tiempo de emision de reporte acumulado - Postest ...........ccccceeeeennnns 31
Figura 7: Gréafico Q-Q normal de tiempo del rastreo...........ccccceeeviiiiiiiiiiiiieeeeennns 35
Figura 8: Gréafico Q-Q normal de tiempo de rastreo ..........ccccceeeeeiiiiiiiiiiieeeeeeeenens 38
Figura 9: Gréafico Q-Q normal de tiempo de reporte ...........cccceeeeviiiiiiiiiieieeeeeenens 41
Figura 10: Gréfico Q-Q normal de tiempo de reporte ..........cccceeeviiiiiiiiieeeeeeeennns 44
Figura 11: Resultado de la HIipOtesiS HEL ..ot 52
Figura 12: Resultados de la HIpOtesiS HE2 ...........cooiiiiiiiiiiiiieiiiiiiiieeeee e 56
Figura 13: CUN 01 Gestionar el area administrativa. ..........ccccccoeviiiuiiiiieeeneennnnnns 81
Figura 14: CUN 02 Gestionar el area de COMPULO............ccevvveviriiiiiieeeeeeeeeiiinnn, 81
Figura 15: CUN 03 Gestionar el area 10gistiCa. ..........cccoeeeeeviiiiiiiiiiiieeeeeeeeein, 82
Figura 16: CUN 04 Gestionar el monitoreo de vehiculos. ..........ccccoeeeeeiiiiiiininnnnnn. 82
Figura 17: Diagrama de contexto del NeQOCIO ...........ceeeveeeeiiiiiiiiiiiie e 83
Figura 18: Diagrama de Actividades del CUN 01: Gestionar el area administrativa.
............................................................................................................................. 91
Figura 19: Diagrama de Actividades del CUN 02: Gestionar el area de computo. 92
Figura 20: Diagrama de Actividades del CUN 03: Gestionar el area logistica...... 93
Figura 21: Diagrama de Actividades del CUN 04: Gestionar el monitoreo de

VENICUIOS. . 94
Figura 22: Diagrama de Entidades de NegoCiO ..........cccoeeeevviiiiiiiiiii e, 95
Figura 23: Diagrama de PagUELES...........ccooviiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 100
Figura 24: COMUNICACIONES ......cceiiiiiiiiiiiieieieeeee ettt ettt 101
Figura 25: CONfIQUIACION ........uueeiiiiiieieieiieeee e e e e e e 102
Figura 26: CONSUIA .........cooiiiiiiiiiii e 103
FIQUIa 27: REPOIES .....coiiiiiiiiiiieieeeeee e 104
Figura 28: Seguridad ... 104
Figura 29: Diagrama de Actividades del CUS Recepcion de transmision GPS.. 123
Figura 30: Diagrama de Actividades del CUS Mantenimiento de Tablas ........... 124
Figura 31: Diagrama de Actividades del CUS Buscar Unidad............ccccceeveeeeene. 125
Figura 32: Diagrama de Actividades del CUS Ver detalle de posicion ............... 126
Figura 33: Diagrama de Actividades del CUS Ver mapa..........ccccoeeveevivineeeeennnn. 127
Figura 34: Diagrama de Actividades del CUS Ver recorrido............ccoevvveieieennnnn. 128
Figura 35: Diagrama de Actividades del CUS Ver unidades vehiculares ........... 129
Figura 36: Diagrama de Actividades del CUS Emitir reporte de ubicacion......... 130
Figura 37: Diagrama de Actividades del CUS Ingresar al sistema..................... 131
Figura 38: Diagrama de Actividades del CUS Salir del sistema.......................... 132
Figura 39: Diagrama de Secuencia del CUS Recepcion de transmision GPS ... 133
Figura 40: Diagrama de Secuencia del CUS Mantenimiento de Tabla............... 134
Figura 41: Diagrama de secuencia del CUS Buscar unidad...............cccceevvvnnnnnn. 135
Figura 42: Diagrama de secuencia del CUS Ver detalle de posicién ................. 136
Figura 43: Diagrama de secuencia del CUS Ver mapa.......ccccccceeeeeeeeeeeeeeennnnnnnn. 137
Figura 44: Diagrama de Secuencia del CUS Ver recorrido ........cccooeeevvveeevnnnnnnnn. 138



Figura 45:
Figura 46:
Figura 47:
Figura 48:
Figura 49:
Figura 50:
Figura 51:
Figura 52:
Figura 53:
Figura 54:
Figura 55:
Figura 56:
Figura 57:
Figura 58:
Figura 59:
Figura 60:
Figura 61:
Figura 62:
Figura 63:
Figura 64:
Figura 65:
Figura 66:
Figura 67:
Figura 68:

Diagrama de Secuencia del CUS Ver unidades vehiculares.............
Diagrama de secuencia del CUS Emitir reporte de ubicacion. .......... 140

Diagrama del paquete de ComuniCacCiONES..........ccceeeeieeeiieeeeieeeeeee, 141
Diagrama del paquete Configuracion ..........ccccccooviciviiieieieee e, 142
Diagrama de colaboracién del CUS Buscar unidad........................... 143
Diagrama de colaboraciéon del CUS Ver detalle de posicion ............. 144
Diagrama de colaboracion del CUS Ver mapa........cccccceeeeeeeeiiiinnnee. 145
Diagrama de colaboracion del CUS Ver recorrido.........cccceeevvnnnnneee. 146
Diagrama de colaboracion del CUS Ver unidades vehiculares ......... 147
Diagrama de Colaboracion del CUS Emitir reporte de ubicacion ...... 148
Diagrama de Objetos del Sistema..........cccccoveveeviiiiiiiiiiieeeeeee, 149
Diagrama de ClaSesS.........couuuuiiiiii e 150
Diagrama Logico de Base de Datos.........cccoeeeeevvvvviviiiiiieeeeeeeeeiiin, 151
Diagrama fisico de Base de Datos ..........ccccoeveeeeiiiiiiiiiiii e, 152
Diagrama de COMPONENEES......cceeeeeiiiiiiiiiiee e ee e 164
Diagrama de DeSPliEQUE ..........ceeeeeiiiieeiiiee e 165
Pantalla de iniCio de SESION .......cooeveeeeeeeeeeee 166
Pantalla Monitor de COmuUNICACIONES .........ccoevveeeiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeeee 166
Pantalla Inicio de Sesion del Sistema de Telelocalizacion Web........ 167
Pantalla Principal del Sistema de Telelocalizacion Web ................... 168
Pantalla para visualizar el detalle de la ubicacion geografica............ 169
Pantalla para visualizar el recorrido de la unidad vehicular............... 170

Pantalla para emitir reporte de ubicacion de unidades vehiculares... 171
Pantalla del reporte de ubicacién 171



Resumen

La presente investigacion estuvo centrada en implementar un sistema de
telelocalizacion para determinar como mejora el monitoreo de la flota vehicular de
la empresa PETROAMERICA S.A. La investigacién ha sido realizada dentro del
enfoque cuantitativo, se ha utilizado un tipo de estudio aplicado y de nivel
experimental adoptando un disefio pre-experimental. La poblacion total del
presente estudio estuvo representada por las 20 unidades vehiculares que posee
la empresa PETROAMERICA S.A., todas las unidades fueron consideradas como
muestra, las cuales conformaron el grupo experimental. Se procedié con la prueba
pre-test y post-test, recopilando los datos de los indicadores de la variable
dependiente, los datos fueron recolectados utilizando como instrumento las fichas
de observacion. La validez de formato de los instrumentos utilizados se ha
determinado mediante juicio de expertos, su confiablidad y consistencia mediante
la técnica de Doble Masas. EI método estadistico usado para la prueba de
contrastacion de hipotesis fue la distribucion T de Student. Se realiz6 la aplicacion
del ritual de la significancia estadistica concluyendo que la implementacion de un
sistema de telelocalizacion mejora el monitoreo de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A logrando mejorar el tiempo de rastreo y ubicacion vehicular
reduciéndolo en un 97.15% y reduciendo el tiempo de emision de los reportes en
un 99.28%.

Palabras clave: Sistema de telelocalizacion, monitoreo vehicular, flota vehicular,
GPS.
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Abstract

The present investigation was done in deploying a Remote Location System to
determine how improve the monitoring of vehicle fleet in the Company
PETROAMERICA S.A. The investigation was created in quantitative terms, using a
special study of experimental way, with a pre-experimental design. The present
study was represented by 20 vehicles. All the vehicles were considered in the study.
The technique used for data collection is the observation and the instrument used
for data colletion is observation tabs. The validity of the instruments format was
determined using expert judment and the realibility and consistency of the
instruments was determined using the Double Mass technique. The statistic method
used for hypotheses’s contrastation was the Distribution T Student. One conclude
is that the implementation of the system improves the monitoring of the vehicle fleet
in the company PETROAMERICA S.A. and this improves tracking time delay in

97.15% and the time delay in issuance of reports in 99.28%.

Keywords: Remote Location System, Vehicle monitoring, vehicle fleet, GPS.
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INTRODUCCION

Actualmente todos vivimos inmersos en un mundo globalizado y de cambio
constante debido al vertiginoso desarrollo de la tecnologia, el mismo que hace
posible que podamos percibir constantes mejoras en nuestro quehacer diario y
nos hace posible el acceso a todo tipo de informacién en tiempo real. Es tan
grande el impacto que causa el desarrollo tecnolégico en nuestra vida que,
incluso ha llegado a cambiar nuestros habitos, en el aspecto personal como en
el aspecto laboral; la tendencia nos muestra que hasta hace poco, haciamos las
cosas de una manera y ahora hacemos las mismas pero en menos tiempo y con
mayor rapidez usando las maravillas que pone a nuestro alcance la modernidad
y los avances tecnoldgicos. De acuerdo con esta tendencia, las empresas han
ido cambiando sus procedimientos y redisefiando sus actividades, buscando
mejorar los tiempos de respuesta de sus actividades y la reduccién de sus
costos operativos en busca de mejores ganancias y mayor rentabilidad. Es en
este contexto que se propone implementar un sistema de telelocalizacion en
PETROAMERICA S.A. buscando mejorar el monitoreo de su flota vehicular,
proporcionandoles una herramienta para renovar su practica laboral y no quedar

relegados en un mundo cada mas tecnoldgico y competitivo.

En el presente estudio, se mencionan algunas investigaciones realizadas a nivel
nacional e internacional como antecedentes, se explica en forma detallada la
fundamentacion cientifica y técnica a través de la presentacion del marco tedrico
y conceptual; se detalla la relevancia y aportes de la presente tesis mediante
las justificaciones de indole tecnologico, practico, tedrico, metodoldgico,
econdmico y técnico; se incluye la descripcion de la realidad problematica en
PETROAMERICA S.A., se presenta el problema de investigacion, se formulan

los objetivos e hipétesis generales y especificos, respectivamente.

Se describe la metodologia planteada para el presente trabajo de investigacion,
el cual esta desarrollado dentro de un enfoque cuantitativo con disefio pre-
experimental. Se enuncian y definen las variables de investigacioén asi como su

respectiva operacionalizacion, se describe la poblacion y la muestra de estudio,



se sefalan y definen las técnicas e instrumentos usados para la recolectar los

datos asi como los métodos de analisis aplicados a los mismos.

Por dltimo, se realiza la presentacion del andlisis estadistico asi como de sus
respectivos resultados. Se incluye también, el planteamiento de la discusion
correspondiente en base a los resultados obtenidos, las conclusiones, las
recomendaciones y la documentacion de ingenieria aplicada en el proceso del
andlisis y disefio del sistema.

1.1.Realidad problematica

Administrar una flota vehicular con un sistema de telelocalizacion trae grandes
beneficios a las empresas que usan esta tecnologia, permitiéndoles el control
de sus unidades vehiculares para obtener su ubicacion geografica y obtener

reportes que permitan al personal encargado, optimizar su toma de decisiones.

Para aquellas empresas que poseian flotas vehiculares, era casi inaccesible el
poder realizar el monitoreo de las mismas con un alto grado de confiabilidad a
comienzos del nuevo siglo; debido a que les implicaba incurrir en costos
demasiados altos, invirtiendo en infraestructura, desde la adquisicion de la
plataforma de servidores para la gestién de sus datos y su cartografia, hasta la
obtencion de un proveedor de comunicaciones de datos, equipos receptores
satelitales, un sistema informéatico para el monitoreo de las unidades vehiculares
ademas del recurso humano necesario y capacitado. De este modo el monitoreo
de vehiculos sistematizado quedaba limitado a empresas con un alto indice de
liquidez y con la necesidad imperiosa de tener que monitorear exhaustivamente

las rutas de sus flotas vehiculares por motivos de seguridad.

Es asi que dentro de esta realidad muchas empresas optaron por hacer uso de
procedimientos de control manuales para realizar el monitoreo de sus flotas
vehiculares. Una de ellas es la empresa PETROAMERICA S.A.

La empresa PETROAMERICA S.A. es una empresa peruana que Se
desarrolla dentro del sector hidrocarburos, la cual ha sido creada con el fin de



abastecer el mercado de combustibles liquidos y gas a nivel nacional, contando
con una organizacion eficiente, la misma que le permite atender a sus clientes
ofreciéndoles productos de alta calidad con precios accesibles y acompafados
del excelente servicio que los caracteriza. De esta manera PETROAMERICA
S.A. se considera una empresa en constante crecimiento, con un amplio sentido
de responsabilidad social y muy comprometida con la conservacion del medio

ambiente.

PETROAMERICA S.A. cuenta con 13 plantas de venta, 50 estaciones de
servicios y 20 unidades de transporte de combustible liquido y gas, ubicados a
lo largo de todo el pais. De esta manera, busca posicionarse en el mercado
COmo una marca reconocida que tiene la mision de proveer combustible de alta
calidad a sus clientes y con la vision de ser lider en la distribucion de

hidrocarburos.

En el afio 2017, la empresa PETROAMERICA S.A. realiza el monitoreo de su
flota vehicular de una manera manual, ya que cuenta con una central de
monitoreo dirigida por un supervisor de control, quien cuenta con 2 asistentes.
Cada conductor sale equipado con un equipo celular, mediante el cual tiene que
reportar al supervisor de control, la hora de llegada al punto de destino. En casos
en que el supervisor de control quisiera ubicar a una unidad vehicular, dentro
del periodo de tiempo en el cual el chofer del vehiculo se mantiene
incomunicado, ésta queda sujeta al tiempo que se demore en poder establecer
la comunicacion telefénica, la cual en muchas ocasiones se ve dilatada porque
no hay sefal telefonica o el chofer de la unidad se demora en responder la

llamada.

Estos tiempos muertos en la comunicacion, en muchas ocasiones, oscilan entre
4 a 8 minutos; implicando también un riesgo porque pudiese suceder un
accidente si el chofer intenta responder el equipo celular mientras esta
manejando. De este modo, actualmente el tiempo de rastreo y ubicacion de
cada unidad vehicular en la empresa PETROAMERICA S.A. es lento ya que por

lo general excede el lapso de 8 minutos.



Cabe mencionar que el supervisor de control registra manualmente en sus hojas
de ruta, las horas y los puntos en los cuales se encuentran las unidades
vehiculares a medida que va siendo informada por los choferes, anotando asi,
principalmente, los movimientos de las unidades vehiculares. El reporte
detallado de las rutas recorridas por las unidades vehiculares, se realiza cada
vez que la jefatura del departamento de sistemas asi lo solicita especificando
horas de llegada, salida y permanencia en cada punto, toméandole alrededor de
4 horas al supervisor de control, el poder terminar de elaborar el reporte
solicitado. Es preciso, también, acotar que en todo procedimiento manual no
sujeto a mayores controles, como es el caso del procedimiento que se sigue en
la empresa PETROAMERICA S.A., se encuentra inherente el riesgo de que se
puedan distorsionar los datos intencionalmente. Asimismo todos somos
conscientes de la inseguridad que atravesamos actualmente y los riesgos que
cualquier ciudadano tiene al volante de un vehiculo, quien debe enfrentarse ante
la sagacidad e indolencia de los delincuentes. Ante esta realidad, el tener una
flota de vehiculos que tienen que transitar diariamente por nuestra ciudad,
atizada por la delincuencia, constituye un riesgo sumamente relevante para la

empresa y su flota debe de ser monitoreada de la mejor manera posible.



1.2. Trabajos previos

Toda investigacion requiere de referencias en consideracion al conocimiento

previo, por ello la necesidad de incorporar los antecedentes que detallo:
A nivel nacional:

MERCADO Véasquez Feliz Humberto. Sistema de informacion de servicios
vehiculares via Web y Movil para mejorar la atencion al cliente en la empresa
de transporte Alcovi S.A.C. Tesis (Titulo de Ingeniero de Sistemas). Trujillo
— Perl: Universidad César Vallejo. Facultad de Ingenieria de Sistemas.
(Mercado, 2015, p.23, p.70).

El objetivo general planteado por dicha investigacion fue obtener la mejora
de la atencion al cliente mientras que los objetivos especificos planteados
fueron lograr la disminucion del tiempo de espera al momento de realizar una
consulta asi como elevar la satisfaccion de los clientes respecto a los
servicios brindados. La metodologia utilizada fue experimental, pre-
experimental, su poblacion fue de 80 clientes, utilizé la técnica de entrevista,
encuesta. Concluyé que se logré incrementar el nivel de satisfacciéon en

25.4% reduciendo, ademas, el tiempo de espera en 71%.

D’ANGELO Romero Piero G. y RODRIGUEZ Delgado Marcel. Aplicaciéon
movil para informacion y ubicacion del turista perdido. Tesis (Titulo de
Ingeniero de Computacion y Sistemas). Lima — Peru: Universidad San Martin
de Porres. Facultad de Ingenieria y Arquitectura. (D’Angelo y Rodriguez,
2015, p.15).

Dicha investigacion plante6 como objetivo general proporcionar
seguridad a turistas mediante una aplicacion movil que les permitiria tener
informacion de zonas peligrosas, centros turisticos y gastronémicos, ademas
de que la aplicacion brindaria asistencia al turista perdido el lugar exacto
donde se encontraba perdido. Asimismo plante6 como objetivos especificos
la recopilacién de datos que requeririan los turistas cuando vengan de visita
al pais asi como la elaboracién de un sistema movil que brinde la ubicacion
del turista asi como recomendaciones de lugares para visitar aledafios al
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hotel donde se hospede el mismo. La investigacién se baso en el tipo de
estudio aplicada. Como resultado de la investigacion se logré la
implementacion de la tecnologia GPS mediante la cual se obtuvo

informacioén sobre la ubicacioén real del turista.

BOCANEGRA Ureta Rubén. Desarrollo de una aplicacion web para el
monitoreo de vehiculos con dispositivos GPS que comercializa una empresa
de telecomunicaciones. Tesis (Titulo de Ingeniero Informéatico). Lima — Peru:
Universidad Ricardo Palma. Facultad de Ingenieria Informatica. (Bocanegra,
2012, p.33).

El objetivo general planteado por dicha investigacion fue determinar
la influencia de un sistema inteligente en la planificacion de los recursos
dentro del area de mantenimiento de AGP Pera S.A.C, mientras que los
objetivos especificos, fueron determinar la influencia de un sistema
inteligente en el tiempo de evaluacion, determinar la influencia de un sistema
inteligente en el tiempo de asignacion de la programacion de maquinas y
ademas implementar un sistema inteligente dentro del area de
mantenimiento de AGP Peru S.A.C. La investigacion se realizé en un
enfoque de plan de negocio. Como resultado de la investigacion se logro
modelar una solucion de software web que cumpla con las exigencias mas

destacadas dentro del servicio de monitoreo vehicular.



A nivel internacional:

HERRERA Rafael Edgar. Disefio sistémico de una interfaz de localizacion
automatica de vehiculos. Tesis (Titulo de Master de Ciencias en Ingenieria
de Sistemas). Ciudad de México D.F. — México: Instituto Politécnico
Nacional. Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica. (Herrera, 2013, p.13).

Esta investigacion plante6 como objetivo general el disefiar una
interfaz de localizacion automatica de vehiculos y como objetivos
especificos, identificar, analizar y evaluar los sistemas actuales y/o procesos
para la localizacion de vehiculos. Ademas de establecer el marco
metodolégico, se planted desarrollar un sistema informatico en ambiente
Web. Se concluyé de manera general, que la localizacion automatica de
vehiculos, es relevante para el manejo de la seguridad del operador, del
producto y del vehiculo que lo transporta, adicionalmente se obtuvo como
resultados que el tiempo de respuesta a la localizaciéon fue de 900
milisegundos (15 segundos). La metodologia aplicada fue la del disefio de
hipertexto orientado a objetos. Concluye que se logré integrar tres
tecnologias: comunicaciones celulares, GSM/GPRS - GPS vy la plataforma
de internet. Ademas concluyé que la localizacién automética de vehiculos es
relevante para el manejo de la seguridad del operador, del producto y del

vehiculo que lo transporta.

VASQUEZ Esteban Daniel. Sistema de administracion y monitoreo via web
de la posicion de objetos utilizando dispositivos maviles. Tesis (Titulo de
Ingeniero en Computacion). Ciudad de México D.F. — México: Universidad
Nacional Autbnoma de Meéxico. Facultad de Ingenieria. (Vasquez, 2013,
p.17, p.97).

El objetivo general planteado por esta investigacion fue establecer, en
un servidor, una aplicacion multiplataforma que administre dispositivos
moviles como una especie de alternativa de ubicacién y vigilancia en tiempo

real, usando las redes inalambricas y el GPS. Como resultado de la



investigacion se obtuvo que el seguimiento en tiempo real presenté un
retraso entre 4 a 10 segundos, considerando que es un retraso aceptable ya
que para lograr el tipo de seguimiento requerido no se necesita de

actualizaciones constantes de posicion.

MONTES Casiano Hermes Francisco. Localizacion y seguimiento de
dispositivos maviles. Tesis (Titulo de Ingeniero en Computacién). Ciudad de
México D.F. — México: Centro de Investigacién y de Estudios Avanzados del
Instituto Politécnico Nacional. Departamento de Computacion. (Montes,
2012, p.3).

El objetivo planteado por dicha investigacion fue disefar e
implementar una plataforma web para localizacion y seguimiento de
dispositivos moviles. Se procedié a medir la capacidad del sistema a fin de
proporcionar la funcionalidad hasta en 100 dispositivos moéviles simulados
de manera concurrente, de lo cual se obtuvo como conclusion que se
necesitan 250 ms para atender a 100 dispositivos moviles. También se
realiz6 una prueba para medir el tiempo requerido para visualizar la
localizacion geografica de un grupo de 100 unidades mdéviles, concluyendo
gue se necesitan 33 segundos, en promedio, para visualizar la localizacién

geografica de cada una de las 100 unidades en desplazamiento.



1.3. Conceptos tedricos relacionados

Sistema de Telelocalizacion, también conocido como sistema de monitoreo
vehicular, es aquel sistema que administra y analiza los datos sobre la
ubicacion de una unidad vehicular emitido desde un dispositivo inalambrico
(transmisor de radiofrecuencia o dispositivo GPS instalado en el vehiculo) en
tiempo real. La estructura basica de una tabla que contiene datos de un
sistema de monitoreo vehicular debera poseer, como minimo, 3 campos, los
cuales son: grupo (para prevenir transmisién innecesaria), fuente (hace
referencia al nimero del nodo que transmite el mensaje) y tiempo (incluye la

fecha de recepcion del mensaje).

La arquitectura de un Sistema de Monitoreo Vehicular, incluye un
receptor GPS, sensores auxiliares conectados al receptor GPS y un
procesador de computadora para el control de los componentes y el calculo

de la solucion de la posicion optimizada.

Cuando se habla de sistemas de monitoreo vehicular se refiere a
dispositivos electrénicos que son instalados en los vehiculos para poder
rastrear su ubicacién. Actualmente, para las actividades de monitoreo
vehicular se usan equipos GPS para asegurar la obtencién de la ubicacién
exacta de una unidad maovil y del mismo modo se combinan caracteristicas
celulares y satelitales con el fin de transmitir, de la manera mas exacta y

confiable, su posicion.

Monitoreo Vehicular, se refiere al procedimiento que administra y analiza
la informacion de la posicion de una unidad vehicular que proviene de un
dispositivo inalambrico en tiempo real. Se podria decir que un sistema de
monitoreo vehicular es percibido como el nucleo para cualquier sistema
sobre informacion de transporte, el mismo que cuenta como dispositivo
inalambrico con un transmisor de radiofrecuencia, un dispositivo GPS o un

RF instalado en la unidad vehicular.

Sistema de Posicionamiento Global (GPS), asi se denomina al sistema de
navegacion por satélite mas conocido y usado, que consta de una red de,

por lo menos, 24 satélites que orbitan a 20200 Km alrededor de la Tierra, los
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cuales se encuentran transmitiendo, de manera constante, sefiales de
frecuencias duales que son procesadas por los receptores GPS. Inicialmente
el GPS fue implantado para fines militares, lanzandose en 1978 el primer
satélite, luego en 1983 fue abierto al publico y posteriormente en el afio 2000,
cuando se desactivd la accesibilidad selectiva haciéndose su uso

completamente civil.

El GPS se descompone en tres segmentos basicos: EI Segmento
Espacio, constituido por 24 satélites distribuidos en seis planos orbitales, los
cuales se encuentran inclinados 55° con respecto al Ecuador (figura 1) y los
mismos que describen una 6rbita circular de unos 26560 km. de radio; el
Segmento Control, que estd compuesto por 5 estaciones monitoras ubicadas
en Hawaii, Kwajalein, Ascension, Diego Garcia y Colorado (que mantienen
los satélites GPS en érbita y supervisan que se encuentren funcionando
bien), 3 antenas terrestres ubicadas en Ascension, Diego Garcia 'y Kwajalein
(que envian la informacién que deben difundir los satélites) y 1 estacién de
control experta ubicada cerca de Colorado Springs (que supervisa todas las
operaciones del sistema) y el Segmento Usuario, que comprende las
antenas y los receptores que brindan la informacién a los usuarios sobre la

posicion, velocidad y el tiempo.

El sistema GPS tiene como objetivo calcular la ubicacion de un punto
cualquiera en un area de coordenadas (X, y, z), calculando las distancias
desde el punto, en cuestidn hasta tres satélites con localizaciones conocidas,

como minimo.

El Protocolo NMEA 0183, es un mecanismo de comunicacion que permite
gue un transmisor envie informacion mediante un cable serie RS232 hacia
uno o mas receptores. Fue creado por la National Marine Electronics
Association (EE.UU.) para intercambiar informacién entre los equipos de
navegacion maritima. Este protocolo que esta conformado por mensajes
(alrededor de 50) que no tienen una longitud fija permite que se pueda

configurar el equipo GPS.
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Google Maps, es un servidor de aplicaciones de mapas que proporciona
imagenes de mapas desplazables, fotografias de diferentes partes del
mundo asi como la ruta existente entre diferentes posiciones e imagenes a
pie de calle Google Street View, de forma gratuita. Cabe mencionar, que a

partir del afio 2005, Google Maps paso a formar parte de Google Local.

El APl de JavaScript de Google Maps permite insertarlo en las paginas
web. La version 3 de esta API esta disefiada, justamente, para brindar una
mayor velocidad y que se pueda aplicar mas facilmente tanto a maoviles
como a las aplicaciones de navegacion tradicionales. El API brinda muchos
beneficios para manipular mapas asi como para afiadir contenido al mapa
mediante diversos servicios, permitiendo que se puedan crear sélidas

aplicaciones de mapas en cualquier sitio web.

Skypatrol TT8750, es un equipo GPS muy potente y dinamico para
aplicaciones de seguimiento. Posee las siguientes caracteristicas: Funciona
en cualquier lugar donde hay servicio de telefonia mévil, a nivel mundial.
Tiene un motor GPS Ultra Sensitivo con una potente red de antena
incorporada. Posee dos entradas digitales, una entrada analdgica, tres
salidas digitales 9-32 v. Su voltaje de trabajo soporta la instalacion en varios
vehiculos. Cuenta con sensor de movimiento y la bateria de reserva. Es
pequefio, de alta calidad recubierto a prueba de salpicaduras y consume

poca energia.

Proceso de desarrollo de Software, se trata de la forma como se organiza,
se maneja, se mide, se soporta y se mejora el desarrollo de un determinado
software; lo cual constituye un factor muy importante en el negocio de las
empresas que se dedican a desarrollar software y de aquellas que

consideran al software como un factor clave en su negocio.

El proceso de desarrollo de software debe ser automatizado,
sobretodo, cuando el proceso es critico y debe ser respaldado por
herramientas y soporte tecnoldgico adecuados para dicha implementacion
y automatizacion; lo cual resulta indispensable para hacer iteraciones

posibles y manejables.
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El presente trabajo de investigacion usara la metodologia RUP
(Rational Unified Process), la cual permitird aplicar todas las fases del
desarrollo de software cumpliendo, de esta manera, el ciclo de vida del
proyecto de software. Dicha metodologia tendra un esquema de etapas
definidas: insercion (en la cual se identificaran los principales casos de uso
y los riesgos, asimismo se determinara la vision del proyecto), analisis (en la
cual se especificaran los requerimientos - funcionales y no funcionales - y se
determinara como se va implementar el sistema), construccion (en la cual se
desarrollara el sistema de telelocalizacion como un producto totalmente
operativo asi como la elaboracion del manual de usuario), pruebas (en la
cual se verificaran el correcto desempefio de las funciones del sistema de
telelocalizacion y se detectaran los posibles defectos a fin de afinar la calidad
del software) y despliegue (en la cual se pondra en uso el sistema de

telelocalizacion en su entorno de ejecucion final).

Se decidi6 usar la metodologia RUP, por cuanto propone un proceso
para el desarrollo del sistema de telelocalizacién, definiendo claramente
quién, cdmo, cuando y qué se hara exactamente en el presente proyecto.
Asimismo, la aplicacibn de la metodologia RUP  implica vigilar el
cumplimiento de los objetivos, gestion de riesgos y restricciones para
desarrollar el sistema de telelocalizacion, lo cual garantiza la obtencién del
software , en mencioén, como un producto final que cubra los requerimientos

de los usuarios, en este caso de la empresa PETROAMERICA S.A.
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Tabla 1: Cuadro comparativo de metodologias de desarrollo de software

dia final para
presentar
resultados

Mobile - D Cascada Incremental XP SCRUM
Es un modulo Es el modulo para | Es una unién de | Se basaenel Método iterativo
agil enfocado a | el desarrollo de las mejoras trabajo incremental con
grupos SW que sigue una | funcionalidades | orientado al actividades hasta
pequefios y que | secuencia loégicay | del modelo objetivo, 16 semanas,
busca rapidos cada etapa es cascaday el basandose para | mltiples equipos
resultados. directamente modelo de estoenla menores que 10

dependiente de la | prototipos. velocidad de integrantes.
etapa anterior reaccion para la
implementacion.
Software mévil | Proyecto de Software Aplicaciones Software
ingenieria Empresarial Méviles Empresarial
Etapas: Etapas: Etapas: Etapas: Etapas:
Exploracion Analisis de Anélisis Modelado de Planning
Inicializacion requerimientos Disefio gestion Sprints
Produccion Disefio Programacion Modelado de Clousure
Estabilizacion Implementacion Pruebas datos
Pruebas y Pruebas Modelado de
Reparacion Mantenimiento procesos
Generacion de
aplicaciones
Pruebas y
entrega
Sus etapas se | Se puede volver | Se desarrollael | Implementacién | Basada en la
dividen en ciclos | una etapa atras sistema para de modelos de | administracion del
de 3 dias con Sus satisfacer un negocios proyecto
uno para requerimientos subconjunto de
planificar, otro | son especificos los
para trabajar en requerimientos
el proyecto y un especificos

Fuente: Elaboracion propia

13



1.4. Formulacioén del problema

Problema General:

v ¢De qué manera la implementacion de un sistema de telelocalizacion
mejora el monitoreo de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.?

Problemas Especificos:

v ¢De gqué manera la implementaciéon de un sistema de telelocalizacién
mejora el tiempo del rastreo y ubicacion geogréfica de la flota vehicular
de la empresa PETROAMERICA S.A.?

v' ¢De qué manera la implementacion de un sistema de telelocalizacion
mejora el tiempo de la emision del reporte de ubicacidon geogréfica de la
flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A.?

1.5. Justificacion

La tesis tiene una justificacion tecnolégica porque garantiza la
conservacion de los datos capturados y la precision en los resultados
generados por los reportes, evitard la manipulacion manual de los datos
manteniendo su integridad y resguardo, evitando la alteracién de datos y

mejorando su plataforma de monitoreo.

La tesis tiene una justificacion practica porque actualmente la empresa
PETROAMERICA S.A. realiza el monitoreo de su flota vehicular mediante
procedimientos manuales, a través de equipos celulares, por lo cual, el saber
en gqué punto se encuentra exactamente una unidad vehicular en un
momento determinado del tiempo queda supeditado al tiempo que tarde en
establecerse la comunicacion via telefénica con el piloto de la unidad,
generando tiempos muertos que superan los 4 minutos. Asimismo estos
procedimientos implican que el supervisor de control no esté completamente
informado de la ruta que realmente esta siguiendo la unidad vehicular que
en determinados puntos de la via podria desviarse por motivos de robo,

haciendo méas grande el riesgo de que no se puedan frustrar dichos robos.
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Cabe mencionar también que el tiempo que le toma al supervisor de control
poder preparar un reporte detallado de las rutas de una unidad vehicular es
de 30 minutos, tiempo que es demasiado prolongado. Por ello la
implementacion del sistema de telelocalizacion en la empresa
PETROAMERICA S.A. ayuda a monitorear su flota vehicular de una manera
mas eficiente y permanente permitiendo que la supervisora de control pueda
saber con mayor exactitud dénde se encuentra una unidad vehicular en
cualquier momento sin necesidad de tener que comunicarse via telefénica
con el piloto de la unidad vehicular, que pueda detectar si la unidad vehicular
se esta desviando de la ruta y probablemente poder llegar a frustrar intentos
de robos. Asimismo el sistema también permitira disminuir el tiempo de
rastreo de las unidades vehiculares, el cual actualmente excede los 8
minutos por cada unidad vehicular y el tiempo de emisién del reporte de
ubicacion de las unidades vehiculares, el cual actualmente puede llegar a

tomar hasta 3 dias en su elaboracion.

Tiene una justificacion tedrica y metodoldgica, ya que la investigacion es
orientada de acuerdo a un interés cientifico sustentada en la bibliografia
citada, asi mismo es orientada por la Universidad César Vallejo, ya que se
encuentra enmarcada dentro de una de las lineas de investigacion

establecidas por normativa.

Tiene una justificacion econémica impactando en un ahorro considerable
de costos en recursos humanos y materiales, permitira que la empresa
pueda cumplir de un manera mas eficiente y eficaz con los estandares de
seguridad exigidos por sus clientes, minimizando los riesgos de accidentes
de transito y robos; ya que el sistema les permitira poder monitorear tanto
las rutas como la velocidad de las unidades vehiculares, permitiendo de este
modo detectar cualquier hecho andmalo y tomar las acciones, a nivel

correctivo y preventivo, que sean necesarias.

Tiene una justificacion técnica ya que el sistema de telelocalizacion
permitira a la empresa PETROAMERICA S.A. cumplir con los lineamientos
técnicos de monitoreo de vehiculos dispuesto por la SUTRAN
(Superintendencia de Transporte) del MTC (Ministerio de Transporte y
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Comunicaciones del Perd) a través de la Resolucion Directoral N° 1811-
2014-MTC que rige desde este 01 de julio del 2017.

1.6. Hipotesis

Hipotesis General:

v Laimplementacion de un sistema de telelocalizacién mejora el monitoreo
de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A.

Hipotesis Especificas:

v' La implementacion de un sistema de telelocalizacion mejora el tiempo
del rastreo y ubicacion geogréfica de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

v' La implementacion de un sistema de telelocalizacion mejora el tiempo
de la emision del reporte de ubicacidn geografica de la flota vehicular de
la empresa PETROAMERICA S.A.

1.7.Objetivo

Objetivo General:

v' Determinar de qué manera la implementacion de un sistema de
telelocalizacion mejora el monitoreo de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

Objetivos Especificos:

v' Determinar de qué manera la implementacion de un sistema de
telelocalizacion mejora el tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la
flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A.

v' Determinar de qué manera la implementaciéon de un sistema de

telelocalizacion mejora el tiempo de la emision del reporte de ubicacion
geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A.

16



METODO

2.1.Disefio de la investigacion

El disefio de la investigacion esta definido por el tipo de investigacion que
se va a realizar y la hipétesis que se va a probar durante el desarrollo de la

investigacion.

El disefio de la presente investigacion es Pre-Experimental, se ha aplicado

el Pre-test y Pos-test con un solo grupo.

En los disefios pre-experimentales se analiza una sola variable y
practicamente no existe ningun tipo de control. No existe manipulacién de
la variable independiente ni se utiliza grupo control. En una investigacion
pre-experimental no existe la posibilidad de comparacion de grupos. Este
tipo de disefio consiste en administrar un tratamiento o estimulo en
modalidad de solo posprueba o en la de preprueba-posprueba. El disefio

tiene la siguiente estructura:

G.E. = Grupo Experimental.

O:= Proceso de monitoreo vehicular en la empresa PETROAMERICA S.A. (Pre-
Test).

O2= Proceso de monitoreo vehicular en la empresa PETROAMERICA S.A. (Post-
Test).

X = Experimento (Implementacion de un Sistema de Telelocalizacion).

El tipo de estudio es de tipo aplicada, el mismo que tiene fines practicos, ya
gue se investiga para actuar o producir cambios en un determinado sector

de la realidad.
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El método general que se ha usado en la presente tesis es el método
deductivo, el cual comienza con la teoria, derivando de ésta, expresiones

I6gicas denominadas hipoétesis, las cuales se buscan someter a prueba.

2.2.Variables y operacionalizacion

DEFINICION CONCEPTUAL:

e Sistema de Telelocalizacién (Variable Independiente). También
conocido como Sistema de Monitoreo Vehicular, es aquel sistema que
administra y analiza los datos sobre la posiciébn de un vehiculo y que
provienen de un dispositivo inalambrico (transmisor de radiofrecuencia o

GPS instalados en la unidad mévil) siendo emitidos en tiempo real.

e Monitoreo de flota vehicular (Variable Dependiente). Procedimiento que
administra los datos sobre la posicién de un vehiculo proveniente de un

dispositivo inalambrico en tiempo real.

DEFINICION OPERACIONAL:

e Monitoreo de flota vehicular (Variable Dependiente). Es la accion de
supervisar o controlar a los vehiculos, observando periddicamente sus
pardmetros para detectar sucesos en sus trayectos, ubicacion geografica o

anomalias.

Para la investigacion, se aplico el siguiente procedimiento:

a) De laflota vehicular, se conformé un grupo experimental.

b) Se procedid con la prueba pre-test para el grupo experimental,
recopilando los datos de los indicadores correspondientes a la variable
dependiente, en las fichas de observacion correspondientes.

c) Se procedi6 con la implementacion del sistema de telelocalizacion.

d) Se procedi6 con la prueba post-test para el grupo experimental,

recopilando los datos de los indicadores de la variable dependiente, en

18



las fichas de observacion correspondientes usando la variable
independiente.

e) Se procedié a poner a prueba las hipétesis planteadas aplicando el
método estadistico T-Student.

f) Finalmente se concluy6 con la aplicacion del ritual de la significancia

estadistica.

DIMENSIONES:

Localizacion (Dimension 1). La localizacion se relaciona con la
organizacion espacial del territorio utilizando los sistemas de informacién
geogréafica a través de herramientas informaticas que permiten estudiar:
Las coordenadas de posicion para estimar distancias, obtener ubicaciones

y separaciones entre lugares.

Reporte (Dimensidn 2). En disefio de sistemas, es un tipo de salida la cual
se entrega a los usuarios a través de un sistema de informacion. Pueden
presentarse diferentes formas de salida, como la copia en papel de
informes impresos (la tradicional) o la copia transitoria en las pantallas,
microformas asi como la salida de video y audio. Estas salidas sirven como
base para que los usuarios puedan realizar sus tareas. El analista de
sistemas debe trabajar codo a codo con el usuario para crear la salida mas
adecuada respecto a sus requerimientos asegurando resultados

satisfactorios.

INDICADORES:

Tiempo. Es la duracion de las cosas sujetas a cambio. Es la magnitud fisica
gque permite parametrizar el cambio, esto es, que permite ordenar los
sucesos en secuencias, estableciendo un pasado, un presente y un futuro.
La unidad basica en el sistema internacional (Sl) es el segundo; de este

parte la secuencia para medir el tiempo.
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2.3.Poblaciéon y muestra

Poblacion:

La poblacion se define como un conjunto casos que coinciden con una

serie de especificaciones dadas.

En la presente investigacion, la poblacidn total est4 representada por las
20 unidades vehiculares de la empresa PETROAMERICA S.A. La unidad

de andlisis es la flota vehicular.
Muestra:

La categoria de la muestra a usar es la denominada no probabilistica. Es
por esto que se considera como muestra a toda la poblacion, denominado
grupo experimental conformado por las 20 unidades vehiculares.

El muestreo usado para este caso es el de tipo intencional o de
conveniencia. Este tipo de muestreo se caracteriza por un esfuerzo
deliberado de obtener muestras "representativas" mediante la inclusion en
la muestra de grupos supuestamente tipicos. Puede ser que el investigador
seleccione directa e intencionadamente los individuos de la poblacion. El
caso mas frecuente de este procedimiento es el utilizar como muestra los

individuos a los que se tiene facil acceso.

2.4.Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos, validez y confiabilidad
2.4.1 Técnicas de recoleccion de datos:

Las técnicas adoptadas para esta investigacion son la observacion y la

medicion.

La observacion comprende el registro sisteméatico y valido de un acto o
conducta determinada. La observaciéon puede ser usada como instrumento

de medicién en diferentes situaciones.
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Se ha decidido adoptar la técnica de la observacion para poder recoger
informacion de primera mano, tomando nota detallada de todo aquello que
interese a los fines de la presente investigacion, en el lugar en el que

ocurren los hechos, materia de estudio.

La medicion es la técnica a través de la cual se representa a través de cifras
numericas la relacion existente entre una magnitud y otra que corresponden

a la misma clase, adoptada convencionalmente como unidad.

Se ha decidido adoptar la técnica de la medicion para complementar la
aplicacién de la técnica de la observacion, ya que se mediran y compararan
los tiempos que duracion que conlleven cada uno de los procesos
involucrados con los indicadores que son materia de estudio en la presente

investigacion.

2.4.2. Instrumentos de recoleccion de datos:

En la presente investigacion se han usado la ficha de observacion y el

crondmetro, como instrumentos de recoleccion de datos.

Se ha tomado en cuenta que un instrumento de medicidon adecuado es
aquel que registra datos observables y que representan variables que el

investigador estudia.
2.4.3 Validez de los instrumentos:

La validez de los instrumentos usados en la presente investigacion se
determiné mediante el juicio de expertos, constituidos por profesionales a
los que se les pidio su opinion para lo cual se les proporciono, ademas del
instrumento en cuestion, la descripcion de las variables que se desean
medir y de los rasgos componentes de las mismas a través de la
operacionalizacion de variables y la matriz de consistencia. Los expertos
se encargaron de analizar el contenido sistematicamente, determinando de
esta manera, su conexién con la poblacién y su representatividad en

relacién con el mismo.
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Tabla 2: Validadores expertos

Apellidos y Nombres del Experto

Especialidad en la Escuela de
Ingenieria de Sistemas

Huamani Cuba Arthur

Magister en Seguridad de la informacion
y Ciberseguridad

Cortes Alvarez Erika

Magister en Educacion

Pérez Rojas Even Deyser

Magister en Gestion de Tecnologias de

Informacion

Fuente: Elaboracion propia

2.4.4 Confiabilidad de los instrumentos:

La confiabilidad se refiere al grado en que un instrumento produce

resultados consistentes y coherentes.

En el presente trabajo de investigacion, la confiabilidad y consistencia de

los instrumentos, se ha determinado utilizando la técnica de dobles masas.

2.5. Métodos de analisis de datos

En esta etapa de la investigacion se procede a racionalizar los datos que
se han recolectado para poder interpretar, de forma légica, las posibles
relaciones existentes entre las variables que son objeto del estudio.

El registrar de una manera sistematica las conductas o comportamientos
codificandolos con nimeros a fin de darles un tratamiento estadistico, es

de lo que se trata el analisis cuantitativo.

El método estadistico usado en el presente trabajo de investigacion para la
prueba de validacion de las hipétesis es la Distribucion T de Student, que
tiene por objeto apoyar en la tarea de tomar la decision de aceptar o

rechazar las hipotesis en muestras menores a 30 unidades.
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Figura 1: T de Student

B ED — Ho
SD/\/T_?,

Fuente: Elaboracion propia

t

XD: Media muestral

Mo - Constante diferente de 0
8D : Desviacion Estandar

N : Grados de libertad

Las pruebas de normalidad utilizada es la de Shapiro Wilk.

Figura 2:Shapiro Wilk

(Z?:l aim(i))g
Z?:l (z; —x)?

Fuente: Elaboracion propia

Dénde:

X( (con el subindice i entre paréntesis) es el nimero que ocupa lai

ésima posicion en la muestra;

T=(X1* ... *Xn) ' N E£q |2 media muestral.

. Las variables ai se calculan;

mTv—l

(al, . 50’?1-) — (mTV_IV—lm)]./z

-
Dénde: YT (ma,...ymy)
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Siendo mi, ..., mn los valores medios del estadistico ordenado, de variables

aleatorias independientes e idénticamente distribuidas, muestreadas de

distribuciones normales. V es la matriz de covarianzas de ese estadistico de

orden. La hipétesis nula se rechazara si W es demasiado pequefio.

2.6. Aspectos éticos

Se ha decidido mantener el respeto a la informacion recibida por un tema

de confidencialidad asumido como compromiso con

la empresa

PETROAMERICA S.A,, cuya realidad problematica es materia de estudio

de la presente investigacion; por lo cual aquellos datos, cuya reserva se ha

pedido explicitamente, como placas de los vehiculos, nombres del

personal, entre otros, no son materia de publicacién dentro de la redaccion

de la presente tesis.

RESULTADOS

3.1 Andlisis Descriptivo:

Los valores se encuentran expresados en segundos, las diferencias de medias se
detallan en el cuadro que se muestra a continuacion:

Tabla 3: Comparativa de medias

Indicador Prueba Mediana Media | Minimo | Maximo | Desviacién Varianza
Tipica

Tiempo del rastreo y
ubicacion geografica | Pretest 368.50 377.30 257 489 61.764 3814.853
de la unidad vehicular

Postest 10.50 10.40 7 16 2.062 4.253
Tiempo de la emision
del reporte de | Pretest | 14760.00 | 14784 8520 22440 3604.86 12995014
ubicacién geografica
de la flota vehicular

Postest 103.50 107.10 74 158 19.076 363.884

Fuente: Elaboracion propia
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3.2 Analisis de Confiabilidad y Consistencia:

Se ha procedido con el andlisis de consistencia de los indicadores a través del
Método de Dobles Masas, el cual permite detectar las posibles inconsistencias
contenidas en la informacién. Este método grafico nos indica la relacion de los datos
con el valor acumulado; de tal manera que si el grafico se asemeja a una recta,
entonces se puede decir que los datos son consistentes, de lo contrario, se

concluird que existe inconsistencia en la informacion.

Anélisis de Consistencia en Indicador 1: Tiempo del rastreo vy ubicaciéon
geoqréafica de la unidad vehicular.

e Tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la unidad vehicular: Pretest

Tabla 4: Tiempo del rastreo acumulado- Método de Dobles Masas — Pretest (Expresado en segundos)

Unidad Tiempo | Tiempo de
Vehicular de rastreo
rastreo | acumulado

1 351 351
2 363 714
3 333 1047
4 459 1506
5 459 1965
6 381 2346
7 489 2835
8 410 3245
9 366 3611
10 387 3998
11 364 4362
12 277 4639
13 315 4954
14 463 5417
15 414 5831
16 415 6246
17 371 6617
18 323 6940
19 349 7289
20 257 7546

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 3: Tiempo de rastreo acumulado - Pretest
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Fuente: Elaboracion propia

Segun la figura, el gréfico resultante se asemeja mucho a una recta, lo cual

indica que existe consistencia en los datos observados.
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e Tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la unidad vehicular: Postest

Tabla 5: Tiempo del rastreo acumulado Método de Dobles Masas — Postest (expresado en segundos)

Unidad Tiempo | Tiempo de
Vehicular de rastreo
rastreo | acumulado
1 13 13
2 10 23
3 11 34
4 10 44
5 11 55
6 11 66
7 11 77
8 10 87
9 9 96
10 11 107
11 9 116
12 9 125
13 10 135
14 7 142
15 8 150
16 11 161
17 12 173
18 7 180
19 12 192
20 16 208

Fuente: Elaboracion propia

Figura 4: Tiempo de rastreo acumulado - Postest
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Fuente: Elaboracion propia

De acuerdo a la figura, el grafico resultante se asemeja a una recta, lo cual

indica que existe consistencia en los datos observados.
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Analisis de Consistencia en Indicador 2: Tiempo de la emision del reporte de

ubicacion de la unidad vehicular.

e Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de la unidad vehicular:

Pretest

Tabla 6: Tiempo de emision de reporte acumulado — Método de Dobles Masas — Pretest (Expresado en

segundos)
Unidad Tiempo | Tiempo de
Vehicular de reporte
reporte | acumulado
1 14700 14700
2 22440 37140
3 12000 49140
4 17400 66540
5 12540 79080
6 8520 87600
7 13200 100800
8 22380 123180
9 14220 137400
10 11100 148500
11 16200 164700
12 18480 183180
13 12900 196080
14 15240 211320
15 16260 227580
16 9720 237300
17 12240 249540
18 15840 265380
19 15480 280860
20 14820 295680

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 5: Tiempo de emision de reporte acumulado - Pretest
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Fuente: Elaboracion propia

De acuerdo a la figura, el grafico resultante se asemeja a una recta, lo cual

indica que existe consistencia en los datos observados.
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e Tiempo de la emision del reporte de ubicacién de la unidad vehicular:

Postest

Tabla 7: Tiempo de emision de reporte acumulado — Método de Dobles Masas — Postest (Expresado en

segundos)
Unidad Tiempo | Tiempo de
Vehicular de reporte
reporte | acumulado
1 128 128
2 88 216
3 74 290
4 99 389
5 102 491
6 90 581
7 158 739
8 79 818
9 106 924
10 130 1054
11 100 1154
12 122 1276
13 113 1389
14 112 1501
15 104 1605
16 114 1719
17 103 1822
18 97 1919
19 102 2021
20 121 2142

Fuente: Elaboracion propia

Figura 6: Tiempo de emision de reporte acumulado - Postest
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Fuente: Elaboracion propia

Segun la figura, el grafico resultante se asemeja a una recta, lo cual indica

gue existe consistencia en los datos observados.

3.3 Analisis de Normalidad:

En el presente trabajo de investigacion se ha procedido con la realizacion
de las respectivas pruebas de normalidad aplicadas en cada uno de los
indicadores a través del método Shapiro Wilk, dado que la muestra lo

confirman 20 unidades y es menor a 30.

Las pruebas de normalidad se han realizado introduciendo los datos SPSS
(software estadistico), teniendo un nivel de confiabilidad del 95%, con las

siguientes condiciones de distribucion:

Tabla 8: Condiciones de la distribuciéon — Método Shapiro Wilk

Si: Criterio
Sig < 0.05 Adopta una distribucién no normal
Sig 2 0.05 Adopta una distribucién normal

Fuente: Elaboracion propia

sig= P — valor o nivel critico del contraste.
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Pruebas de normalidad en indicador 1: Tiempo del rastreo y ubicacion

geoqrafica de la unidad vehicular.

e Tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la unidad vehicular: Pretest

Tabla 9: Tiempo del rastreo Shapiro Wilk — Pretest (Expresado en segundos)

Unidad Tiempo de
Vehicular rastreo
1 351
2 363
3 333
4 459
5 459
6 381
7 489
8 410
9 366
10 387
11 364
12 277
13 315
14 463
15 414
16 415
17 371
18 323
19 349
20 257

Fuente: Elaboracion propia

Después de procesar la informacion en el sistema SPSS, se obtuvo lo siguiente:

Tabla 10: Resumen del procesamiento de los casos

Casos
Validos Perdidos Total
N Porcentaje N Porcentaje Porcentaje
Tiempo de rastreo 20 100,0% 0 0,0% 20 100,0%

Fuente: Software estadistico SPSS
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Tabla 11: Descriptivos

Estadistico | Error tip.
Media 377,30 13,811
Intervalo de confianza para la Limite inferior 348,39
media al 95% Limite superior 406,21
Media recortada al 5% 377,78
Mediana 368,50
Varianza 3814,853
Tiempo de rastreo Desv. tip. 61,764
Minimo 257
Maximo 489
Rango 232
Amplitud intercuartil 78
Asimetria -,008 ,512
Curtosis -,347 ,992
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 12: Pruebas de normalidad
Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Tiempo de rastreo ,107 20 ,200" ,975 20 ,851

* Este es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de la significacion de Lilliefors

Fuente: Software estadistico SPSS

Como se puede observar el valor de Shapiro-Wilk es de 0.851, lo cual resulta ser

>0.05, de esta manera podemos decir que los datos presentan una distribucién
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normal, lo cual se puede constatar con el grafico que se puede observar a

continuacion:
Figura 7: Gréfico Q-Q normal de tiempo del rastreo

Grafico Q-Q normal de Tiempo de demora de rastreo

Normal esperado
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T T T T
200 300 400 500

Valor observado

Fuente: Software estadistico SPSS

e Tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la unidad vehicular: Postest.

Tabla 13: Tiempo del rastreo- Shapiro Wilk — Postest (Expresado en segundos)

Unidad Tiempo de
Vehicular rastreo
1 13
2 10
3 11
4 10
5 11
6 11
7 11
8 10
9 9
10 11
11 9
12 9
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13 10
14 7
15 8
16 11
17 12
18 7
19 12
20 16

Fuente: Elaboracion propia

Después de procesar la informacion en el sistema SPSS, se obtuvo lo siguiente:

Tabla 14: Resumen del procesamiento de los casos — Rastreo- Postest

Casos
Validos Perdidos Total
N Porcentaje N Porcentaje N Porcentaje
Tiempo de Rastreo 20 100,0% 0 0,0% 20 100,0%
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 15: Descriptivos — Rastreo - Postest
Estadistico | Error tip.
Media 10,40 461
. Limite inferior 9,43
Intervalo de confianza parala
i 0,
media al 95% Limite superior 11,37
Media recortada al 5% 10,28
Tiempo de Rastreo
Mediana 10,50
Varianza 4,253
Desv. tip. 2,062
Minimo 7
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Maximo 16
Rango 9
Amplitud intercuartil 2
Asimetria ,679 ,512
Curtosis 1,874 ,992
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 16: Pruebas de normalidad — Rastreo — Postest
Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Tiempo de Rastreo ,186 20 ,069 931 20 ,159

Fuente: Software estadistico SPSS

a. Correccion de la significacion de Lilliefors

Como se puede observar el valor de Shapiro-Wilk es de 0.159, lo cual resulta ser

>0.05, de esta manera podemos decir que los datos presentan una distribucion

normal, lo cual se puede constatar con el grafico que se puede observar a

continuacion:
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Normal esperado

Figura 8: Gréfico Q-Q normal de tiempo de rastreo
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Fuente: Software estadistico SPSS
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Pruebas de normalidad en indicador 2: Tiempo de laemision del reporte

de ubicacion de la unidad vehicular.

Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de la unidad vehicular: Pretest

Tabla 17: Tiempo de emision de reporte — Método de Shapiro Wilk — Pretest (Expresado en segundos)

Umdad Tiempo de reporte
Vehicular
1 14700
2 22440
3 12000
4 17400
5 12540
6 8520
7 13200
8 22380
9 14220
10 11100
11 16200
12 18480
13 12900
14 15240
15 16260
16 9720
17 12240
18 15840
19 15480
20 14820

Fuente: Elaboracion propia
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Después de procesar la informacion en el sistema SPSS, se obtuvo lo siguiente:

Tabla 18: Resumen del procesamiento de los casos

Casos
Vélidos Perdidos Total
N Porcentaje N Porcentaje N Porcentaje
Tiempo de reporte 20 100,0% 0 0,0% 20 100,0%
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 19: Descriptivos
Estadistico Error tip.
Media 14784,00 806,071
Intervalo de confianza para la Limite inferior 13096,87
media al 95% Limite superior 16471,13
Media recortada al 5% 14706,67
Mediana 14760,00
Varianza 12995014,737
Tiempo de reporte Desuv. tip. 3604,860
Minimo 8520
Maximo 22440
Rango 13920
Amplitud intercuartil 3930
Asimetria ,596 512
Curtosis ,540 ,992

Fuente: Software estadistico SPSS
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Tabla 20: Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Tiempo de reporte 141 20 ,200" ,954 20 ,430

*. Este es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de la significacion de Lilliefors

Fuente: Software estadistico SPSS

Como se puede observar el valor de Shapiro-Wilk es de 0.430, lo cual resulta ser
>0.05, de esta manera podemos decir que los datos presentan una distribucion
normal, lo cual se puede constatar con el grafico que se puede observar a

continuacion:

Figura 9: Grafico Q-Q normal de tiempo de reporte
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Fuente: Software estadistico SPSS
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e Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de la unidad vehicular:

Postest

Tabla 21: Tiempo de emisién de reporte — Método de
Shapiro Wilk — Postest (Expresado en segundos)

Un_idad Tiempo de reporte
Vehicular
1 128
2 88
3 74
4 99
5 102
6 90
7 158
8 79
9 106
10 130
11 100
12 122
13 113
14 112
15 104
16 114
17 103
18 97
19 102
20 121

Fuente: Elaboracion propia

Después de procesar la informacion en el sistema SPSS, se obtuvo lo siguiente:

Tabla 22: Resumen del procesamiento de los casos — Reporte - Postest

Casos
Vélidos Perdidos Total
N Porcentaje N Porcentaje Porcentaje
Tiempo de Reporte 20 100,0% 0 0,0% 20 100,0%

Fuente: Software estadistico SPSS
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Tabla 23: Descriptivos — Reporte - Postest

Estadistico | Error tip.
Media 107,10 4,265
Intervalo de confianza para la Limite inferior 98,17
media al 95% Limite superior 116,03
Media recortada al 5% 106,11
Mediana 103,50
Varianza 363,884
Tiempo de Reporte Desv. tip. 19,076
Minimo 74
Maximo 158
Rango 84
Amplitud intercuartil 22
Asimetria , 733 ,512
Curtosis 1,551 ,992
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 24: Pruebas de normalidad — Reporte - Postest
Kolmogorov-Smirnov? Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Tiempo de Reporte ,123 20 ,200" ,957 20 ,481

Fuente: Software estadistico SPSS

*, Este es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de la significacion de Lilliefors

Como se puede observar el valor de Shapiro-Wilk es de 0.481, lo cual resulta ser

>0.05, de esta manera podemos decir que los datos presentan una distribucion
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normal, lo cual se puede constatar con el grafico que se puede observar a

continuacion:

Normal esperado

Figura 10: Grafico Q-Q normal de tiempo de reporte
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3.4 Prueba de Hipoétesis

Hipotesis estadisticas

Hipotesis General:

Hipdtesis Nula (Ho): La implementacion de un sistema de
telelocalizacion no mejora el monitoreo de la flota vehicular de la
empresa PETROAMERICA S.A.

Hipdtesis Alterna (Ha): La implementacion de un sistema de
telelocalizacion mejora el monitoreo de la flota vehicular de la
empresa PETROAMERICA S.A.

Hipotesis Especifica 1 (HEL)

Hipdtesis Nula (Ho): La implementacién de un sistema de
telelocalizacion no mejora el Tiempo del rastreo y ubicacién
geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA
S.A.

l1 = Tiempo del rastreo y ubicacion geografica.

Ho = Iltry-A- ITRYus < 0

El Tiempo del rastreo y ubicacion geogréfica en el monitoreo de la
flota vehicular sin el sistema de telelocalizacion es menor que el
Tiempo del rastreo y ubicacion geografica monitoreado con un

sistema de telelocalizacion.

Hipotesis Alterna (Ha): La implementacion de un sistema de
telelocalizacion mejora el Tiempo del rastreo y ubicacion
geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA
S.A.
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l1 = Tiempo del rastreo y ubicacion geografica.

Ha = ltry-A- ITrRYus > 0

El Tiempo del rastreo y ubicacion geografica en el monitoreo de la
flota vehicular sin el sistema de telelocalizacién es menor que el
Tiempo del rastreo y ubicacién geografica monitoreado con un

sistema de telelocalizacion.

Hipotesis Especifica 2 (HE2)

Hipdtesis Nula (Ho): La implementaciéon de un sistema de
telelocalizacion no mejora el tiempo de la emision del reporte de
ubicacion geografica de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

I = Tiempo de la emision del reporte de ubicacion.

Ho =lcc-a—lccce <0

El Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de las unidades
vehiculares sin el sistema de telelocalizacibn es menor que el
Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de las unidades

vehiculares con un sistema de telelocalizacion.

Hipotesis Alterna (Ha): La implementacion de un sistema de
telelocalizacion mejora el Tiempo del rastreo y ubicacion
geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA
S.A.

I = Tiempo de la emisién del reporte de ubicacion.

Ho =lcc-a—lccce>0
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El Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de las unidades
vehiculares con el sistema de telelocalizacion es menor que el
Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de las unidades

vehiculares sin un sistema de telelocalizacion.

Nivel de significancia:

El nivel de significancia (a) escogido para la prueba de hipétesis es del
5% (0=0.05). Por lo tanto el nivel de confianza es del 95% (1-0=0.95).

Desarrollo de Pruebas de Hipotesis

Para realizar la prueba de hip6tesis primero se calculan los estadigrafos
basicos (mediana, media, minimo, maximo), desviacion tipica y
varianza del pre y postest. Los resultados, respecto a la presente

investigacion, se detallan en el cuadro que sigue a continuacion:

Tabla 25: Estadigrafos Béasicos para el Desarrollo de Pruebas de Hipétesis

de la flota vehicular

Indicador Prueba Mediana Media Minimo | Maximo Desviacion Varianza
Tipica

Tiempo del rastreo y Pretest 368.50 377.30 257 489 61.764 3814.853
ubicacion geografica
de la unidad vehicular | Postest 10.50 10.40 7 16 2.062 4.253
Tiempo de la emision Pretest 14760.00 | 14784 8520 22440 3604.86 12995014
del reporte de
ubicacion geografica

Postest 103.50 107.10 74 158 19.076 363.884

Fuente: Elaboracion propia

Luego se verifica la normalidad con respecto a ambas pruebas (pretest
y postest), segun los resultados obtenidos al aplicar el método de

Shapiro Wilk a cada uno de los indicadores.

Dado que los resultados nos indican que los datos presentan una
distribucion normal, se procedera a utilizar la prueba T-Student para

realizar la validaciéon de las hipétesis.
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Tabla 26: Criterios para la validaciéon de hipétesis

Si la probabilidad es: Criterio
P-valor < a (a=0.05) Rechace Ho (se acepta Ha)
P-valor > a (a=0.05) Rechace Ha (se acepta Ho)

Fuente: Elaboracion propia

Prueba T de Student en Hipotesis Especifica 1 (HE1):

La implementacion de un sistema de telelocalizacion mejora el tiempo
del rastreo y ubicacién geografica de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

Tabla 27: Tiempo del rastreo para el calculo de T-Student (Expresado en segundos)

Tipo de Unidad Tiempo de
Prueba Vehicular rastreo
Postest 1 13
Postest 2 10
Postest 3 11
Postest 4 10
Postest 5 11
Postest 6 11
Postest 7 11
Postest 8 10
Postest 9 9
Postest 10 11
Postest 11 9
Postest 12 9
Postest 13 10
Postest 14 7
Postest 15 8
Postest 16 11
Postest 17 12
Postest 18 7
Postest 19 12
Postest 20 16
Pretest 1 351
Pretest 2 363
Pretest 3 333
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Pretest 4 459
Pretest 5 459
Pretest 6 381
Pretest 7 489
Pretest 8 410
Pretest 9 366
Pretest 10 387
Pretest 11 364
Pretest 12 277
Pretest 13 315
Pretest 14 463
Pretest 15 414
Pretest 16 415
Pretest 17 371
Pretest 18 323
Pretest 19 349
Pretest 20 257

Fuente: Elaboracion propia

Luego al procesar los datos en el sistema SPSS se obtuvo lo siguiente:

Tabla 28: Estadisticos de grupo

Tipo de prueba N Media Desviacion tip. | Error tip. de la media
Pretest 20 377,30 61,764 13,811
Tiempo de rastreo
Postest 20 10,40 2,062 461
Fuente: Software estadistico SPSS
Tabla 29: Prueba de muestras independientes HE1
Prueba de Levene para la Prueba T para la
igualdad de varianzas igualdad de medias
F Sig. t
Se han asumido varianzas iguales 31,551 ,000 26,551
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Tiempo rastreo

pretest

No se han asumido varianzas iguales

26,551

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 30: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la igualdad de medias
gl Sig. (bilateral) Diferencia de
medias
Se han asumido varianzas 38 ,000 366,900
iguales
Tiempo de rastreo pretest
No se han asumido varianzas 19,042 ,000 366,900
iguales

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 31: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la igualdad de medias

Error tip. de la 95% Intervalo de
diferencia confianza para la
diferencia
Inferior
Se han asumido varianzas 13,819 338,926
iguales
Tiempo de rastreo
No se han asumido varianzas 13,819 337,982
iguales

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 32: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la

igualdad de medias

95% Intervalo de
confianza para la

diferencia
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Superior

Se han asumido varianzas iguales 394,874
Tiempo de rastreo

No se han asumido varianzas iguales 395,818

Fuente: Software estadistico SPSS

Dado que el P-valor = 0.000 < a=0.05; se procede a rechazar la hipétesis nula y

acto seguido, se acepta la hipétesis alterna (Ha)

Hipotesis Alterna (Ha): La implementacién de un sistema de telelocalizacion
mejora el Tiempo del rastreo y ubicacion geografica de la flota vehicular de la
empresa PETROAMERICA S.A.

Tabla 33: Resultado de la Hipotesis HE1

Pre Post

Indicador
Test Test

Tiempo del rastreo y ubicacién geogréfica 377.30 | 10.40
de la flota vehicular

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 11: Resultado de la Hipotesis HE1
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Tiempo del rastreo y ubicacién geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A.

W PRETEST mPOSTEST

Fuente: Elaboracion propia

Prueba T de Student en Hipo6tesis Especifica 2 (HE2):

La implementacién de un sistema de telelocalizacion mejora el tiempo de la emision

del reporte de ubicacion geografica de la flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

Tabla 34: Tiempo de emision de reporte para el calculo de T-Student (Expresado en segundos)

Tipo de Unidad Tiempo de
Prueba Vehicular reporte
Postest 1 128
Postest 2 88
Postest 3 74
Postest 4 99
Postest 5 102
Postest 6 90
Postest 7 158
Postest 8 79
Postest 9 106
Postest 10 130
Postest 11 100
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Luego al procesar los datos en el sistema SPSS se obtuvo lo siguiente:

Postest 12 122
Postest 13 113
Postest 14 112
Postest 15 104
Postest 16 114
Postest 17 103
Postest 18 97
Postest 19 102
Postest 20 121
Pretest 1 14700
Pretest 2 22440
Pretest 3 12000
Pretest 4 17400
Pretest 5 12540
Pretest 6 8520
Pretest 7 13200
Pretest 8 22380
Pretest 9 14220
Pretest 10 11100
Pretest 11 16200
Pretest 12 18480
Pretest 13 12900
Pretest 14 15240
Pretest 15 16260
Pretest 16 9720
Pretest 17 12240
Pretest 18 15840
Pretest 19 15480
Pretest 20 14820

Fuente: Elaboracion propia

Tabla 35: Estadisticos de grupo

Tipo de prueba N Media Desviacion tip. Error tip. de la
media
Pretest 20 3629,00 6902,913 1543,538
Tiempo de reporte
Postest 20 107,10 19,076 4,265

Fuente: Software estadistico SPSS
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Tabla 36: Prueba de muestras independientes HE2

Prueba de Levene para laigualdad | Prueba T
de varianzas para la
igualdad
de medias
F Sig. t
Se han asumido varianzas 28,097 ,000 2,282
iguales
Tiempo de reporte
No se han asumido varianzas 2,282
iguales

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 37: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la igualdad de medias

gl Sig. (bilateral) Diferencia de
medias
Se han asumido varianzas 38 ,028 3521,900
iguales
Tiempo de reporte
No se han asumido varianzas 19,000 ,034 3521,900
iguales

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 38: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la igualdad de medias

Error tip. de la

diferencia

95% Intervalo de
confianza para la

diferencia

Inferior
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Tiempo de reporte

Se han asumido varianzas

iguales

1543,544 397,158

No se han asumido varianzas

iguales

1543,544 291,228

Fuente: Software estadistico SPSS

Tabla 39: Prueba de muestras independientes

Prueba T para la igualdad de medias

95% Intervalo de confianza para la

diferencia

Superior

Tiempo de reporte

Se han asumido varianzas iguales

6646,642

No se han asumido varianzas iguales

6752,572

Fuente: Software estadistico SPSS

Dado que el P-valor = 0.000 < a=0.05; se procede a rechazar la hipétesis nula y

acto seguido, se acepta la hipétesis alterna (Ha)

Hipotesis Alterna (Ha): La implementacion de un sistema de telelocalizacion

mejora el tiempo de emisién del reporte de ubicacion geografica de la flota vehicular
de la empresa PETROAMERICA S.A.
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Tabla 40: Resultados de la hipotesis HE2

Indicador

Tiempo de la emisién del reporte de | 14784 | 107.10
ubicacion geografica de la flota vehicular

Fuente: Elaboracion propia

Figura 12: Resultados de la Hipotesis HE2
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14000
12000
10000
8000
6000

4000

2000
107.1

Tiempo de la emision del reporte de ubicacion geografica de la flota vehicular

W PRE TEST mPOSTEST

Fuente: Elaboracion propia
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V.

DISCUSION

El presente estudio es consono con las investigaciones presentadas en los trabajos
previos; Mercado (2015) emite un resultado de mejora de un 71%, Herrera (2013)
obtuvo como resultado una media de 15 segundos, Vasquez (2013) obtuvo como
resultado una media de 10 segundos, Montes (2012) tuvo como resultado 33
segundos, Bocanegra (2012) tiene un enfoque de plan de negocio por lo que su
variable de estudio no tiene resultados cuantitativos. En el presente trabajo de
investigacion se ha comprobado que de acuerdo al resultado de los estadigrafos
basicos podemos ver que el tiempo del rastreo y ubicacion geogréfica registré una
disminucién significativa, pues la media se redujo de 377.30 segundos que se
registro en el pretest a 10.40 segundos registrados en el postest. De igual forma,
se ha demostrado mejora en el tiempo de emisién del reporte de ubicacién
geografica de la flota vehicular, segun la media se redujo de 14784 segundos
registrados en el pretest a 107.10 segundos registrados de acuerdo al postest.

Ante esto, podemos comparar y afirmar que la reduccion del tiempo del rastreo y
ubicacion geografica en la presente tesis, es abismalmente notoria, representando
mejora con una reduccion de tiempos de un 97.15%, esto se ha visto reflejado en
la posibilidad de poder rastrear casi en linea la ruta que sigue cada una de las
unidades vehiculares. También podemos afirmar que la reduccién del tiempo de
emision del reporte representa mejoras significativas con una reduccién de tiempos
de un 99.28%, esto debido a la posibilidad de obtener reportes sobre las rutas de
una manera mas practica y rapida asegurando la integridad de la data y
disminuyendo la posibilidad de errores en la misma al dejar de lado el sistema de

elaboracion manual.

De acuerdo a los datos recopilados y al resultado del tratamiento de los mismos
resulta evidente que la implementacién de un sistema de telelocalizacion mejora el
tiempo del rastreo y ubicacion geografica; Asi como también, mejora el tiempo de

la emision del reporte de ubicacion geografica de flota vehicular.

Los trabajos previos que han sido descritos como antecedentes, si bien es cierto,
abordan el tema en estudio y fueron una interesante referencia para la presente

tesis, se considera que dejan un poco de lado el aspecto de la linea de investigacion
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del andlisis y disefio de un sistema y no poseen sustento ni refuerzan la aplicacion
de la metodologia de la investigacion y su demostracion estadistica de una manera

detallada como lo hace el presente estudio.

Es por esto que el aporte de la presente tesis radica en la demostracion del uso de
las mejoras practicas aplicando los fundamentos del disefio asi como del
correspondiente analisis de un sistema, teniendo también como aporte adicional, la

demostracion cientifica de su utilidad en un campo real.
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V.

CONCLUSIONES

Queda demostrado la validez de la hipétesis, segun las mediciones de los
tiempos obtenidas en el pretest y postest, que la implementacion de un
sistema de telelocalizacion mejora el monitoreo de la flota vehicular de la
empresa PETROAMERICA S.A.

Queda demostrado la validez de la hipotesis, segun las mediciones de los
tiempos obtenidas en el pretest y postest, que la implementacion de un
sistema de telelocalizacion mejora el Tiempo del rastreo y ubicacién
geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA S.A. en un
97.15%.

Queda demostrado la validez de la hipotesis, segun las mediciones de los
tiempos obtenidas en el pretest y postest, que la implementacién de un
sistema de telelocalizacién mejora el tiempo de la emisién del reporte de
ubicacion geogréfica de la flota vehicular de la empresa PETROAMERICA
S.A. en un 99.28%.

Se proyecta que a largo plazo, la implementacion del sistema de
telelocalizacion, pueda lograr una reduccion significativa de los costos

operativos de la empresa.
La utilizacion del sistema de telelocalizacion favorece el desarrollo de las

actividades de monitoreo de la empresa puesto que esta disefiado en un

ambiente minimalista y amigable, facilitando la manipulacion del usuario.
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VI.

RECOMENDACIONES

Se recomienda:

e A las areas de monitoreo vehicular, a las empresas de transporte, a los

distribuidores logisticos.

e Promover el desarrollo de herramientas tecnolégicas como el sistema de
telelocalizacion propuesto en la presente tesis para que las compafiias que
poseen flotas vehiculares, no queden relegados en el auge de las tecnologias

gue cada dia se acelera mas.

e Revisar la metodologia aplicada en el sistema de telelocalizacion
desarrollado, puesto que brinda conocimiento para comenzar a crear sistemas
relacionados mas complejos (monitoreo de vehiculos de logistica, monitoreo
orientado al mantenimiento preventivo-correctivo de vehiculos, etc). Se sugiere
complementar el desarrollo del sistema de telelocalizacion propuesto con un
método de control de combustibles, lo cual lo haria mas valioso pues seria una
forma adicional de poder reducir costos operativos en la empresa. Tomar como
punto de partida el presente trabajo de investigacion para realizar
investigaciones orientadas a un enfoque cualitativo, tomando en cuenta la
influencia del sistema de telelocalizacion en la actitud y el desempefio de los

pilotos de la flota vehicular de cualquier empresa.

e Continuar con el desarrollo del sistema de telelocalizacién, a fin de explotar
aun mas todas las bondades que nos puede brindar para la mejora continua del
monitoreo vehicular en la empresa PETROAMERICA S.A. Por ejemplo, se puede
extender la posibilidad de crear geocercas (circulares o poligonales) que podrian
permitir personalizar los limites operacionales para cada uno de los vehiculos,
considerando alertas que informen al usuario la entrada/salida del perimetro de
un area geografica. También se podria extender a la creacién de POI (puntos de
interés), asi el usuario podria definir ubicaciones claves que permitirian conocer

si un vehiculo esta cercano a uno de ellos.
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MATRIZ DE CONSISTENCIA

Tabla 41: Matriz de Consistencia

PROBLEMAS OBJETIVOS HIPOTESIS
Generales
¢De qué manera la | Determinar de qué manerala | La implementaciéon de un

implementacién de un sistema
de telelocalizacion mejora el
monitoreo de la flota vehicular de
la empresa PETROAMERICA
S.A?

implementacion  de  un
sistema de telelocalizacion
mejora el monitoreo de la
flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

sistema de telelocalizacion
mejora el monitoreo de la flota
vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

Especificos

¢De qué manera la
implementacién de un sistema
de telelocalizacion mejora el
tiempo del rastreo y ubicacion
geogréfica de la flota vehicular
de la empresa PETROAMERICA
S.A?

Determinar de qué manera la
implementaciéon  de  un
sistema de telelocalizacion
mejora el tiempo del rastreo
y ubicacién geogréfica de la
flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

La implementacion de un
sistema de telelocalizacion
mejora el tiempo del rastreo y
ubicacién geografica de la flota
vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

¢De qué manera la
implementacion de un sistema
de telelocalizacion mejora el
tiempo de la emisién del reporte
de ubicacién geografica de la
flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.?

Determinar de qué manera la
implementaciéon de un
sistema de telelocalizacion
mejora el tiempo de la
emision del reporte de
ubicaciéon geogréfica de la
flota vehicular de la empresa
PETROAMERICA S.A.

La implementacion de un
sistema de telelocalizacion
mejora el tiempo de la emision
del reporte de ubicacion
geografica de la flota vehicular
de la empresa PETROAMERICA
SA.

VARIABLES
. ESCALA DE
VARIABLE DIMENSION INDICADORES MEDICION
VI: Sistema de
Telelocalizacién
Intervalo (sequndos):
Tiempo del
rastreo y <180 Réapido
Localizacién ubicacioén

VD: Monitoreo de
la flota vehicular

geogréfica de la
unidad vehicular

240-480 Normal

>480 Lento

Reportes

Tiempo de
emision del
reporte de
ubicacioén
geogréfica de la
flota vehicular

Intervalo (segundos):

<60 Rapido
120-300 Normal

> 300 Lento

Fuente: Elaboracién propia
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MATRIZ DE OPERACIONALIZACION DE VARIABLES

Titulo de la investigacion: “lIMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE TELELOCALIZACION PARA MEJORAR EL

MONITOREO DE LA FLOTA VEHICULAR DE LA EMPRESA PETROAMERICA S.A.”

Variable independiente: Sistema de Telelocalizacion

Tabla 42: Matriz de Operacionalizacion de Variables

Variable

Definiciéon Conceptual

Definicion Operacional

Dimensién

Indicador

Instrumento

Escala

Sistema de
Telelocalizacion

Es aquel sistema que se
encarga de administrar y
analizar la informacién de la
posicion de un vehiculo
proveniente de un dispositivo
inalambrico en tiempo real.
Este dispositivo inalambrico
puede ser un dispositivo
GPS o0 un transceptor de
radio frecuencia o RF
instalado en el vehiculo
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Variable dependiente: Monitoreo de la flota vehicular

reporte para su emision.

Fuente: Tiempo (Garimella,Lees y
Williams, 2008)

Variable Definicion Conceptual | Definicion Operacional Dimension | Indicador Instrumento Escala de
Medicién
Procedimiento que se | EI Monitoreo Vehicular, es la accion de supervisar o Tiempo del rastreo y ubicacion de
encarga de administrar | controlar a los vehiculos, observando periédicamente sus la unidad vehicular. Unidad de
y analizar la informacién | parametros para detectar sucesos en sus trayectos, Tr=Tc+Trp+Trg Medida:
de la posiciébn de un | ubicacién geogréafica o anomalias. Para la investigacion, Tr= Tiempo de rastreo de la Intervalo en
vehiculo proveniente de | se aplicara el siguiente procedimiento: unidad vehicular. Técnica segundos
un dispositivo | De la flota vehicular, se conforma un grupo experimental. | Localizacion | Tc= Tiempo de conexion con la | utilizada: < 180
inalambrico en tiempo | Se procede con la prueba pre-test para el grupo unidad vehicular. Observacion Rapido
real. Constituye el | experimental, recopilando los datos de los indicadores de Trp= Tiempo de conversacion con 240 - 480
centro de cualquier | la variable dependiente, en las fichas de observacion la unidad vehicular. Medicion Normal
sistema de informacién | correspondientes. Trg= Tiempo de registro de la | Instrumentos: >480 Lento
Monitoreo de transporte, pudiendo | Se procede con la implementacion del sistema de respuesta en la central de | Ficha de
de la flota | contar como dispositivo | telelocalizacion. monitoreo. Observacion
vehicular inalambrico con un | Se procede con la prueba post-test para el grupo
dispositivo GPS o un | experimental, recopilando los datos de los indicadores de Fuente: Tiempo (Garimella,Leesy | Cronémetro
transceptor de radio | la variable dependiente, en las fichas de observacion Williams, 2008) Confiabilidad y
frecuencia 0 RF | correspondientes usando la variable independiente. Tiempo de la emisién del reporte | consistencia:
instalado en el vehiculo. | Se procede a poner a prueba las hipotesis planteadas de ubicaciéon de la unidad | Doble Masas. Unidad de
aplicando el método estadistico T-Student. vehicular. Medida:
Se procede con la aplicacion del ritual de la significancia Te =Tco+Tre Intervalo  en
estadistica. Te= Tiempo de emision del segundos
Reportes reporte. <60 Rapido
Tc= Tiempo de consulta para la 120 - 300
generacion del reporte. Normal
Tre= Tiempo de descarga del >300 Lento

Fuente: Elaboracion propia
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INVESTIGADOR: TELLO FREITAS, JUAN CARLOS

FICHA DE OBSERVACGION PARA OBTENER EL TIEMPO DEL RASTREO Y UBIGACGION
GEOGRAFICA DE LA UNIDAD VEHICULAR

EMPRESA: PETROAMERICA S.A.
PRE-TEST ] POST-TEST [ ]
RUTA TIEMPO DEL RASTREO Y UBICACION GEOGRAFICA
INICIO DE COMUNICACION FIN DE COMUNICACION
CENTRAL MONITOREO- CENTRAL MONITOREO- TIEMPO DE
UNIDAD YEHICULAR UNIDAD YEHICULAR REGISTRO DE
. . TIEMPO DE TIEMPO DE RESPUESTA DE TIEMPO TOTAL | TIEMPDO TOTAL
N YEHICULO CONEXI0ON CON | CONVERSACION TIEMPO DE LA LA UNIDAD DEL RASTHED | DEL RASTREO
PUNTO DE ORIGEN PUNTO DE DESTIND LA UNIDAD |CON LA UNIDAD RESPUESTA | yrrumiiaren | Y UBICACION ¥ UBICACION
VEHICULAR VEHICULAR [minutos) GEOGRAFICA GEOGRAFICA
FECHA HORA [minutos] [minutos) FECHA HORA LA CENTRAL DE [minutos] [segundos]
[HH:mm]) [HH:mm:s=) MOMITORED
[minutos])
1
2
3
1
5
6
7
8
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INVESTIGADOR:
EMPRESA:

PRE-TEST

FICHA DE OBSERVACION PARA OBTENER EL TIEMPO DE LA EMISION DEL REPORTE DE

TELLO FREITAS, JUAN CARLOS
PETROAMERICA S.A.

]

POST-TEST

UBICACION DE LA UNIDAD VEHICULAR

N®

Unidad vehicular

INICIO DE CONSULTA

FIN DE CONSULTA

HORA

FECHA
(HH:mm)

HORA

FECHA
(HH:mm)

TIEMPO DE
CONSULTA PARA
LA GENERACION
DEL REPORTE
(minutos)

TIEMPO DE DESCARGA
DEL REPORTE PARA SU
EMISION
{minutos)

TIEMPO TOTAL DE LA
EMISION DEL REPORTE
(minutos)

TIEMPO TOTAL DE LA
EMISIGON DEL REPORTE
(segundos)

WD GO | | LA | L] P
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CERTIFICADO DE VALIDEZ DE CONTENIDO DEL INSTRUMENTO

N° | DIMENSIONES /indicadores Pertinencia! | Relevancia | Claridad3 Sugerencias
2
DIMENSION 1 Si | No Si No |Si No
1 Localizacién / Tiempo del rastreo y ubicacion geogréfica de la unidad vehicular.
DIMENSION 2
1 Reportes / Tiempo de la emision del reporte de ubicacion de la unidad vehicular.

Observaciones (precisar si hay suficiencia):

Opinién de aplicabilidad: Aplicable [ ]

Aplicable después de corregir [ ]

No aplicable [ ]

1Pertinencia: Elindicador corresponde al concepto tedrico formulado.
2Relevancia: El indicador es apropiado para representar al
componente o dimension especifica del constructo

3Claridad: Se entiende sin dificultad alguna, es conciso, exacto y

directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia cuando los indicadores
planteados son suficientes para medir la dimension

Firma del Experto Informante.
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N Uy sube

CESAR VALLEJO

INFORME DE VALIDACION DE INSTRUMENTOS A TRAVES DE JUICIO DE
EXPERTOS

Datos Generales
1.1 Apellidos y nombres del validador: /L/(/ QMO CVBAD  ORTH OZ

1.2 Institucién donde labora/cargo: )/ V

5 , sl
1.3 Especialidad del validador: ool ol d /”/av)vz ccaeld 4 C‘AM.{/M
1.4 Nombre del instrumento y finalidad de su aplicacién:

Los instrumentos de medicién seran: La ficha de observaciéon y el cronémetro. La ficha de
observacion, ya que permitira el registro sistematico, valido y confiable del comportamiento o
conducta manifiesta, a su vez permitird recoger informacién de primera mano, en la cual se
tomara nota de todo lo relacionado a los fines de la presente investigacion. El Cronémetro nos
servira para aplicar la técnica de medicion ya que se mediran y compararan los tiempos
registrados en los indicadores, y asi, complementar la aplicacion de la técnica de la
observacion.

1.5 Titulo de la investigacion: “lMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE TELELOCALIZACION
PARA MEJORAR EL MONITOREO DE LA FLOTA VEHICULAR DE LA EMPRESA
PETROAMERICA S.A”

1.6 Autor del Instrumento: Juan Carlos Tello Freitas
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ucy sube

CESAR VALLEJO

IV.Certificado de validez de contenido del instrumento

Ne° DIMENSIONES / indicadores Pertinencia! |Relevancia? Claridad3 Sugerencias -
DIMENSION 1 Si No Si | No | si No
1 Localizacion / Tiempo de demora del rastreo y ubicacion geografica de la unidad /< -
vehicular. X
DIMENSION 2
1 Rer?ones | Tiempo de demora en la emision del reporte de ubicacion de la unidad pe e e
vehicular.

Observaciones (precisar si hay suficiencia):

Opinién de aplicabilidad: Aplicable [x] Aplicable después de corregir [ ] No aplicable [ ]
Apellidos y nombres del juez validador. Dr/ Mg: ..... ﬂfé’f// UﬂHb/"”‘M}' ...... C'J BA ..................... DNIé/zyjjj a ........
Especialidad del validador:...... (j’o ‘tczp”d ..... Oé ..... g "745 . .. s et S O S

'Pertinencia: El indicador comesponde al concepto tedrico
formulado.

Relevancia: El indicador es apropiado para representar al
componente o dimension especifica del constructo

%Claridad: Se entiende sin dificultad alguna, es conciso, exacto y
directo

Firma del Experto Informante.

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia cuando los indicadores
planteados son suficientes para medir la dimension
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N HSY sube

INFORME DE VALIDACION DE INSTRUMENTOS A TRAVES DE JUICIO DE
EXPERTOS

Datos Generales
1.1 Apellidos y nombres del validador: < O cte< A lvarez €nxa

1.2 Institucién donde laboral/cargo: UC VN
1.3 Especialidad del validador: Mq. EdQVCacion
1.4 Nombre del instrumento y finalidad de su aplicacion:

Los instrumentos de medicion seran: La ficha de observaciéon y el cronémetro. La ficha de
observacion, ya que permitira el registro sistematico, valido y confiable del comportamiento o
conducta manifiesta, a su vez permitira recoger informacién de primera mano, en la cual se
tomara nota de todo lo relacionado a los fines de la presente investigaciéon. ElI Cronémetro nos
servira para aplicar la técnica de medicion ya que se medirdn y compararan los tiempos
registrados en los indicadores, y asi, complementar la aplicacién de la técnica de la
observacion.

1.5 Titulo de la investigacion: “IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE TELELOCALIZACION
PARA MEJORAR EL MONITOREO DE LA FLOTA VEHICULAR DE LA EMPRESA
PETROAMERICA S.A”

1.6 Autor del Instrumento: Juan Carlos Tello Freitas
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UNIVERSIDAD SUBe
CESAR VALLEJO

IV.Certificado de validez de contenido del instrumento

Ne° DIMENSIONES / indicadores Pertinencia! [Relevancia? Claridad3 Sugerencias
DIMENSION 1 Si No Si | No | si No
1 Localizacion / Tiempo de demora del rastreo y ubicacion &fica de la unidad
vehicular. g e v v ‘/
DIMENSION 2
1 Reportes / Tiempo de demora en la emision del reporte de ubicacion de la unidad / Ve 74
vehicular.

Observaciones (precisar si hay suficiencia):

Opinién de aplicabilidad: Aplicable [X] Aplicable después de corregir [ ] No aplicable [ ]
Apellidos y nombres del juez validador. Dr/ Mg: W’%QC)(:\'Q&A\\’Q"Q 2505 pnGEX. Q008 S1z16

% i . Ve
Especialidad del validador:... Q.S tec ..en EDUCO 0.0

A2 de.. 20 2. del 2047
Pertinencia: El indicador comesponde al concepto tedrico

formulado.
Relevancia: El indicador es apropiado para representar al

componente o dimension especifica del constructo @
Claridad: Se entiende sin dificultad alguna, es conciso, exacto y
directo

Firma del Experto Informante.
Nota; Suficiencia, se dice suficiencia cuando los indicadores

planteados son suficientes para medir la dimension
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N HSY sube

INFORME DE VALIDACION DE INSTRUMENTOS A TRAVES DE JUICIO DE
EXPERTOS

Datos Generales : N

. ] ?/ e ﬂo ann p atj%Q

1.1 Apellidos y nombres del validador: N ¢'“4 f _ .

il Clsan Vallge
1.2 Institucién donde labora/cargo: L)\nmxs i J’Q
- ~o" Teond\iy i
1.3 Especialidad del validador: (f‘/aj iSY e Q,CH'” ‘1‘ & V‘o\‘@
In l/ ormac &M

1.4 Nombre del instrumento y finalidad de su aplicacién:

Los instrumentos de medicién seran: La ficha de observaciéon y el cronémetro. La ficha de
observacion, ya que permitira el registro sistematico, valido y confiable del comportamiento o
conducta manifiesta, a su vez permitira recoger informacién de primera mano, en la cual se
tomara nota de todo lo relacionado a los fines de la presente investigacion. EI Cronémetro nos
servira para aplicar la técnica de medicién ya que se mediran y compararan los tiempos
registrados en los indicadores, y asi, complementar la aplicacién de la técnica de la
observacion.

1.5 Titulo de la investigacién: “IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE TELELOCALIZACION
PARA MEJORAR EL MONITOREO DE LA FLOTA VEHICULAR DE LA EMPRESA
PETROAMERICA S.A”

1.6 Autor del Instrumento: Juan Carlos Tello Freitas
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A sube

IV.Certificado de validez de contenido del instrumento

N° DIMENSIONES / indicadores Pertinencia! [Relevancia? | Claridad3 Sugerencias
DIMENSION 1 si No Si ' No | Si No
1 Localizacion / Tiempo de demora del rastreo y ubicacion geografica de la unidad /
vehicular.
DIMENSION 2 P2
1 Reportes / Tiempo de demora en la emision del reporte de ubicacion de la unidad i v ‘/
vehicular.

Observaciones (precisar si hay suficiencia):

Opinién de aplicabilidad: Aplicable w Aplicable después de corregir [ ] No aplicable [ ] '
v 9 Al 4 \ L €A
Apellidos y nombres del juez validador. Dr/ Mg: L /4453ex.... cm..é.‘?e.j:p?:. .A!.....IQG.’.‘.Q\.%.\‘}Q..AA..-I’.‘/‘.’!.MA“ on.... 3396 &Y 7.
Especialidad del validador:...... e‘“‘”lﬂ{&’)&x" M i ot e B o e e by s oo sk B
23 de..0b.......de1 207~

'Pertinencia: El indicador comesponde al concepto tedrico
formulado.

Relevancia: El indicador es apropiado para representar al
componente o dimension especifica del constructo

3Claridad: Se entiende sin dificultad alguna, es conciso, exacto y i o i
directo .

Firma del Experto Informante.
Nota: Suficiencia, se dice suficiencia cuando los indicadores L
planteados son suficientes para medir la dimension CTF F ’ | 5_‘3 X }3
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FICHA DE OBSERVACION PARA OBTENER EL TIEMPO DEL RASTREO Y UBICAGION
GEOGRAFICA DE LA UNIDAD VEHICULAR

INVESTIGADOR: TELLO FREITAS, JUAN CARLOS

EMPRESA: PETROAMERICA S.A.
PRE-TEST POST-TEST [ ]
RUTA TIEMPO DEL RASTREOD Y UBICACION GEOGRAFICA
INICIO DE COMUNICACION FIN DE COMUNICACION
CENTRAL MONITOREO- CENTRAL MONITOREDO- TIEMPD DE
UNIDAD YEHICULAR UNIDAD YEHICULAR REGISTRO DE
. . TIEMPO DE TIEMPO DE RESPUESTA DE TIEMPD TOTAL | TIEMPO TOTAL
N VEHICULD CONEXION COM | CONVERSACION TIEMPO DE La [P, D™ | DEL RASTRED | DEL RASTRED
PUNTO DE ORIGEN PUNTO DE DESTINO LA UNIDAD |CON LA UNIDAD RESPUESTA | urliruiaren | Y UBICACION ¥ UBICACION
VYEHICULAR VYEHICULAR (minutos) GEOGRAFICA GEOGRAFICA
FECHA HORA [minutos] [minutos] FECHA HORA LA CENTRAL DE [minutos] [segundos)
(HH:mm]) [HH:mm:s=) MOMITORED
[minutosg]
1 Wehiculo 1 Grifo La Variante El cruce la Jova 3N0E2017 10:10 1.00 260 3N0E2017 10:13:36 3.60 225 5.85 351
2 Vehiculo 2 Grifo América Soler Grifo Amnérica Soler 2062017 07:40 125 245 2062017 074342 370 235 605 363
3 Vehiculo 3 Flanta Petroamerica Flanta Petroamerica ZRI02017 07.06 035 205 ZRI02017 07:08:54 290 265 5.55 333
4 Yehiculo 4 Planta Pluspetrol Grifo Las Casuarinas de Pisco 200062017 0g8:30 115 335 200062017 08:34:30 450 315 765 453
5 Vehiculo 5 Planta Petroamerica Planta Petroamerica ZAOG2017 05:56 185 295 ZAOG2017 0:00:48 4.80 285 765 453
6 Yehicula B Grifo Barguisimeto Reque Grifo Barguisimeto Reque 230682017 02:48 0.95 265 230682017 035136 3.60 2.75 E.35 33
7 Vihioulo 7 Planta Petroamerica Planta Petroamerica ZRI0B2017 018 125 245 ZRI0B2017 0:22:42 4.70 345 218 483
g Wehiculo 8 Zonal Asia Zonal Asia 2E0e2017 0325 105 275 2E0e2017 09:28:48 3.80 3.04 E.54 410
9 Wehiculo 3 Garaje ATO Garaje ATO 24082017 07:.08 110 255 24082017 071129 .65 2.45 E10 3EE
10 Wehiculo 10 Planta Petroamerica Planta Petroarnerica 23062017 08:45 0.98 282 23062017 (08:48:48 3.80 265 £.45 387
11 Wehiculo 11 Grifo Morte Carlo Catacaos Grifo Morte Carlo Cataos 2A0e2017 0:14 0.71 249 2A0e2017 17z 3.20 286 E.05 364
12 “ehiculo 12 Garaje ATO GARAJE ATO 2062017 0315 136 198 2062017 05:18:20 3.34 128 462 277
13 Wehiculo 13 Planta Petrosmerica Planta Petroarnerica S0RZ017 0722 0.54 224 S0RZ017 (07 25:50 3.08 217 5.25 315
14 ehiculo 14 Flanta Petroamerica Flanta Petroamerica 2062017 [05:40 164 295 2062017 084435 4.53 312 7.7 463
15 “ehiculo 19 Grifo La Esperanza Aconcagua Grifo La Esperanza Aconcagua Z2E0B2017 0932 120 228 Z2E0B2017 093027 348 3.45 690 414
16 Wehiculo 16 Grifo Fiscla Las Américas Grifo Las Casuarinas de Pisco 2H062017 0732 128 315 2H062017 (07:36:26 4.43 248 E91 415
17 ehiculo 17 Planta Petroamerica Planta Petroamerica ZH0R2017 10:26 032 anz ZH0R2017 0:23:56 394 2.25 £19 el
18 Wehioulo 18 Planta Petroamerica Planta Petroamerica ZRI0B2017 0720 ng2 245 ZRI0B2017 072376 327 212 539 323
15 Wehiculo 19 Planta Petroamerica Planta Petroamerica 2HI0R2017 0842 140 232 2HI0R2017 (08:45:43 a7 208 581 348
20 Vehiculo 20 Garaje ATO Grifo Dan Service OR0E2017 0346 0.51 1.33 OR0E2017 03:47:50 184 2.45 4.29 257
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INVESTIGADOR:

FICHA DE OBSERVACION PARA OBTENER EL TIEMPO DE LA EMISION DEL REPORTE DE

TELLO FREITAS, JUAN CARLOS

UBICACION DE LA UNIDAD VEHICULAR

EMPRESA: PETROAMERICA S.A.
PRE-TEST T ] POST-TEST | |
INICIO DE CONSULTA FIN DE CONSULTA TIEMPO DE TIEMPO DE DESCARGA
CONSULTA PARA TIEMPO TOTALDELA | TIEMPO TOTAL DE LA
. DEL REPORTE PARA SU i L
N° Unidad vehicular LA GENERACION . EMISION DEL REPORTE | EMISION DEL REPORTE
HORA HORA EMISION
FECHA FECHA DEL REPORTE . (minutos) (segundos)
(HH:mm) (HH:mm) i (minutos)
(minutos)

1 Wehiculo 1 01072017 07 OVOR20T7 1743 156 53 245 14700

2 Vehiculo 2 29052077 126 2Y0E2017 1936 E] B4 E) 22440

3 Vehiculo 3 2052077 16:20 2A0E20T7 1824 124 76 200 12000

4 Vehiculo 4 23052077 1455 2Y052077 18:23 208 g2 290 17400

5 Vehiculo 5 28052077 518 2H0G2077 17:40 142 57 209 12540

6 Vehiculo 6 24052077 1410 24052017 1545 5 47 142 8520

7 Vehiculo 7 ZH0R2077 35 ZR0E2017 16:40 15 55 220 13200

] Vehiculo 8 2H0R2077 A7 2H0E2017 1936 289 54 73 22380

] Vehiculo 3 2R0E2077 0 2ROE2017 1249 174 53 237 14220
10 Vehicula 10 0RO 1412 IW0E2017 1758 106 79 185 1100

11 Vehiculo 11 28052077 115 28052017 17:43 208 52 270 16200

12 Vehiculo 12 2302077 546 2A02017 1936 230 78 308 18480

13 Vehiculo 13 0072017 1423 OVORI20T7 1604 121 54 215 12900
14 Vehiculo 14 23052077 25 2¥052017 1823 182 72 254 15240

15 Vehiculo 15 27052077 1418 2R0E2017 17:40 202 53 271 16260

16 Vehiculo 16 V02077 510 IWOR2077 16:45 35 &7 162 3720

17 Vehiculo 17 24052077 1415 2H0E2017 16:40 145 53 204 12240

13 Vehiculo 18 ZH0R20TF 67 2R0ER0T7 1936 199 £5 264 15840

19 Vehiculo 19 23052077 545 2H0G20717 1649 184 74 250 15480
20 Yehiculo 20 0802077 1450 O0E2017 17:58 180 59 247 14520
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FICHA DE OBSERVACGION PARA OBTENER EL TIEMPO DEL RASTREO Y UBIGACGION
GEOGRAFICA DE LA UNIDAD VEHICULAR

INVESTIGADOR: TELLO FREITAS, JUAN CARLOS

EMPRESA: PETROAMERICA S.A.
PRE-TEST ] POST-TEST
RUTA TIEMPO DEL RASTREO Y UBICACION GEOGRAFICA
INICIO DE COMUNICACION FIN DE COMUNICACION
CENTRAL MONITORED- CENTRAL MONITORED- TIEMPO DE
UNIDAD YEHICULAR UNIDAD YEHICULAR REGISTRO DE
. . TIEMPO DE TIEMFO DE RESPUESTA DE TIEMPO TOTAL | TIEMPO TOTAL
N VEHICULO COME XI0N CON [ CONVERSACION TIEMPOEN LA LA UNIDAD DEL RASTREO | DEL RASTRED
PUNTO DE ORIGEN PUNTO DE DESTINO LA UNIDAD CON LA UNIDAD RESPUESTA VEHICLUL AR EN ¥ UBICACION ¥ UBICACION
VEHICULAR YEHICULAR [minutos] GEOGRAFICA GEDGRAFICA
FECHA HORA [minutos] [minutos) FECHA HORA LA CENTRAL DE [minutos] [segundos]
[HH:mm]) [HH:mm:s=) MOMITORED
[minutos])
1 Vehiculo 1 Grifo La Variante El cruce la Joya 30062017 10:10 0.22 0.00 3NOE2017 10:10:13 0.22 1} 0.22 13
2 Wehiculo 2 Grifo Arnérica Soler Grifo Arnérica Saler 28062017 07:40 016 0.00 28082017 07:40:10 016 0 016 o
3 Wehiculo 3 Planta Petroarnerica Plarta Petroamerica 2R052017 0706 013 0.00 2R052017 07:06:12 013 0 013 il
a4 Wehiculo 4 Flanta Pluzpetral Grifo Las Casuarinas de Pizco 280602017 0830 0.16 0.00 28062017 08:30:10 0.16 o 0.6 1o
5 Wehiculo 5 Planta Petroarnerica Plarta Petroarmnerica 2A0R2017 0356 0.13 0.00 2A0E2017 09:56:11 0.13 0 013 1
i} “ehiculo 6 Girifo Barguisimeto Reque Grifo Barguisimeto Reque 23062017 0348 0.1 0.oo 2A0E2017 0g4aM 0.1 1] 0.1a il
7 Yehiculo 7 Planta Petroamerica Plarta Petroamerica 2RI062017 018 018 0.00 2RI0E2017 01811 018 1] 018 n
8 Wehiculo 8 Zonal Asia Zonal Asia 2062017 0525 018 0.00 2BI06 2017 05: 2611 018 1] 018 Lt
9 Wehiculo 9 Garaje ATO Garajg ATO 24062017 0708 014 0.00 24062017 07:08:09 014 1] 014 49
10 Wehiculo 10 Planta Petroarnerica Plarta Petroamerica 2062017 03:45 013 0.00 2%082017 08:45:1 013 0 013 1Ll
11 Wehiculo 11 Grifo Morte Carlo Catacaos Grifo Monte Carlo Catans 2A0R2017 014 016 0.00 2A0E2017 10:14:09 016 1] 0.6 ]
12 Wehiculo 12 Garaje ATO GARALJE ATO ZA0RZ017 03:15 0.15 0.00 2H0R 2017 05:15:09 0.15 0 0.15 ]
13 Wehiculo 13 Flanta Petroamerica Flanta Petroamerica 30062017 0722 017 0.00 30V0E2017 07:2210 017 1] 017 Lt
14 Wehiculo 14 Planta Petroamerica Plarta Petroamerica 2062017 05:40 013 0.00 2B062017 05 40:07 013 1] 013 7
15 Wehiculo 15 Grifo La Esperanza Aconcagua Grifo La Esperanza Aconcagua 2RI06 2017 0532 014 0.00 2R0ER2017 03:32:08 014 1} 014 8
16 Wehiculo 6 Grifo Higcla Las Américas Grifo Las Caguarings de Pisco 2062017 07:32 013 0.00 2%052017 07:32m 013 0 013 il
17 Wehiculo 17 Planta Petroarnerica Plarta Petroamerica 23062017 10:26 013 0.00 23082017 02612 013 0 013 12
13 Wehiculo 18 Planta Petroarnerica Plarta Petroarmnerica ZROE2017 0720 0.11 0.00 2RO0E2017 07:20:07 0.11 0 0.11 7
15 “ehiculo 19 Planta Petroamerica Plarta Petroamerica 2B0682017 0542 019 0.00 2062017 08:42:12 019 0 013 12
20 Yehiculo 20 Garaje ATO Grifo Dan Service 07062017 0346 0.26 0.00 OFR0E2017 03:46:16 0.26 1] 0.26 1
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FICHA DE OBSERVACION PARA OBTENER EL TIEMPO DE LA EMISION DEL REPORTE DE
UBICACION DE LA UNIDAD VEHICULAR

INVESTIGADOR:

TELLO FREITAS, JUAN CARLOS

EMPRESA: PETROAMERICA 5.A.
PRE-TEST 1] POST-TEST
INICIO DE CONSULTA FIN DE CONSULTA TIEMPO DE TIEMPO DE DESCARGA
CONSULTA PARA TIEMPO TOTAL DE LA TIEMPO TOTAL DE LA
- DEL REPORTE PARA 5U - .
N® Unidad vehicular LA GENERACION - EMISION DEL REPORTE | EMISION DEL REPORTE
HORA HORA EMISION
FECHA FECHA DEL REPORTE i (minutos) (segundos)
(HH:mm:ss) (HH:mm:ss) . (minutos)
(minutos)

1 Wehiculo 1 2072017 14:30 02072007 14:30:38 064 150 214 1248

2 Yehiculo 2 JO0R2017 15:45 306207 15:45:40 067 0.80 147 88

3 “ehiculo 3 2R0e2017 1410 28082007 14:10:35 0.58 0.66 124 74

a4 Wehiculo 4 302017 1450 002017 14:50:40 0.EE 100 166 93

5 Wehiculo 5 2062017 15:50 29062007 15:50:54 0.90 0.80 170 L

6 Yehiculo B 25082017 16:30 2062007 14:30:35 0.58 0.92 150 30

7 Yehiculo 7 28082017 14:45 2062007 14:46:07 112 152 2.64 154

8 Yehiculo 8 JO0R2017 15:50 306207 15:50:41 068 0.64 132 73

9 “ehiculo 3 2ROE2017 415 2R062017 14:15:38 0.63 113 176 06

10 Wehiculo 10 0072017 1650 072017 166042 0.70 146 206 130

11 Vehiculo 11 2062017 0g:30 29062007 0%:30:56 0.93 0.75 168 Lot

12 Vehioulo 12 24082017 14:40 2062007 144110 117 0.86 203 122

13 Vehiculo 13 2072017 03:15 02A0F2007 09:15:52 0.90 0.33 184 13

14 Vehiculo 14 02017 14:50 S0E207 14:5108 113 0.74 187 e

15 Vehiculo 15 2082017 08:56 28062007 08:56:54 0.0 0.83 173 04

16 Yehiculo 16 Ov¥0#2017 15:43 0072017 15:43:53 0.93 0.32 1430 4

17 Wehiculo 17 2E0E2017 0324 2E062017 0%:24:50 0.83 0.28 171 JLIK]

18 Wehiculo 18 20062017 15:45 200062007 15:45:52 0.87 0.75 162 97

19 Vehiculo 19 302017 08:25 N0E207 08:25:53 0.8 0.82 170 02
20 Wehiculo 20 002017 14:50 OR0E2017 14:5105 108 0.34 2.02 121
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IMPLEMENTACION DEL SISTEMA DE TELELOCALIZACION

DESARROLLO DE LA METODOLOGIA DEL SOFTWARE

Se ha aplicado el ciclo de vida de desarrollo de software RUP. El esquema se ha
dividido en los siguientes puntos:

MODELADO DEL NEGOCIO

Durante esta fase se establece el caso de negocio para el sistema y se limita el
alcance del proyecto. Para cumplir esto, se debe identificar todas las entidades
externas con las cuales el sistema interactuara (actores) y se define la naturaleza
de esta interaccion en un nivel alto.

Actores del negocio

Los actores de negocio identificados son los siguientes:

Cliente.

Pasajero de la empresa contratante del servicio de transporte.

Proveedor de insumos & materiales.

Encargado de entregar los pedidos del area logistica.

Proveedor de Telecomunicacion.

Encargado de proveer el servicio de comunicacion celular.

Trabajadores del negocio

Los trabajadores de negocio identificados son los siguientes:
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Chofer

Encargado de la conduccién de la unidad vehicular y del transporte de pasajeros.

Gerente.

Encargado de la gestion de la empresa y la coordinacion con las diferentes areas.

Jefe de Administracioén.

Encargado de la gestion de los recursos humanos.

Jefe de CoOmputo.

Encargado de velar por el aseguramiento operativo de la infraestructura de Ti.

Jefe de Logistica.

Encargado de las adquisiciones de insumos y/o materiales para el uso de la
empresa.

Jefe de Mantenimiento.

Encargado de la gestibn de las revisiones técnicas de la flota vehicular
(mantenimiento preventivo, mantenimiento correctivo).

Supervisor de Control.

Encargado de la gestion del monitoreo de la flota vehicular.

Caso de uso de negocio

Los casos de uso de negocio identificados son los siguientes:
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Figura 13: CUN 01 Gestionar el area administrativa.

Pagar al personal . .
Controlar la asistencia

Gestionar empresa
Reclutar personm\@ Gestionar la seguridad y vigilancia

Jefe de Administracion

(from Trabajadores de Negocio)

( z / Gerente

(from Trabajadores de Negocio)

Reportar a la gerencia

Fuente: Elaboracién propia

Figura 14: CUN 02 Gestionar el 4rea de cémputo.

2 O

Operar sistema de agencia Ejecutar mantenimiento de PC

/
(2 {2

Reportar a la gerencia Gestionar infraestructura Tl
Jefe de Coémputo

(from Trabajadores de Negocio)

@ Provisién de comunicacion celular
Provision de red & internet
Gestionar empresa \ /

Gerente
(from Trabajadores de Negocio)
Proveedor de

Telecomunicacion
(from Actores de Negocio)

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 15: CUN 03 Gestionar el area logistica.

T

: ) eportar a la gerencia
Despachar insumos & materiales \

Jefe de Logistica
@ (from Trabajadores de Negocio)

Administrar almacen
Gerente

Gestionar empresa (from Trabajadores de Negocio)

Gestionar pedido de insumo &
materiales

@ Proveedor de insumos &

Provision de insumos & materiales materiales
(from Actores de Negocio)

Fuente: Elaboracidn propia

Figura 16: CUN 04 Gestionar el monitoreo de vehiculos.

@ (2

Emitir bitdcora de rutas

Reportar ubicaci()n\

Monitoreo de vehiculos
Chofer Supenvisor de Control

@ 4&@ adores de Negocio) (from Trabajadores de Negocio)
Transportar pasajeros Q

Operar sistema de agencia

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 17: Diagrama de contexto del negocio

Reportar ubicacién

Chofer

@

(from Trabajadores de Negocio) Transportar pasajeros

Jefe de Mantenimiento Ejecutar mantenimiento de vehiculos

(from Trabajadore de Negocio)

Solicitar insumos & materiales

Despachar insumos & mh@

Administrar almacen

Reclutar personal

O A

Cliente

(from Actores de Negocio) \ Gestiona venta de boletos
Emitir bitacora de rutas

Comprar boleto de viaje

Supenvisor de Control
@ @ (from Trabajadores de Negocio)

Controlar la asistencia

Monitoreo de vehiculos sistema de Agencia
Ejecutar mantenimiento de PC (from Trabajadores de Negocio)

Gestionar infraestructura T1

Pagar al personal

Jefe de

. la idady
(from Trabajadores de Negocio)
Jefe de Computo

(from Trabajadores de Negocio)

Provision de red & intemet Provision de comunicacion celular
Jefe de Logistica Reportar a la gerencia
(from Trabajadores de Negocio)
Gestionar empresa Proveedor de Telecomunicacion
Gerente (from Actores de Negocio)

Gestionar pedido de insumo & materiales

(from Trabajadores de Negocio)

Provision de

Proveedor de insumos & materiales

(from Actores de Negocio)

Fuente: Elaboracion propia
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Entidades de negocio

Las entidades de negocio identificados son los siguientes:

e Bitacora de ruta.

e Cliente.
e Contrato.
e Factura.

e Guia de remision.

e Kardex

e Planilla.

¢ Reporte de asistencia.

e Reporte de atencién helpdesk.

e Reporte de gerencia.
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Reporte de mantenimiento de vehiculos.

Reporte de rutas.

Reporte de ubicacion.

Requerimiento a almacén.

Requerimiento de Sw & Hw.

Ubicacion de vehiculos.

Vehiculo.
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Especificaciones de Casos de Uso de Negocio

Los casos de uso de negocio identificados son los siguientes:

Tabla 43: CUN 01- Gestionar el area administrativa.

CcODIGO CUN 01

Trabajadores de

: Jefe de Administracion, Gerente.
negocio

Actor de negocio Personal

Se desarrollan actividades de gestion de RRHH y gestion
Metas / Objetivos de la empresa, reclutamiento, evaluacion, contrato y pagos
al personal.

Las actividades desarrolladas para el reclutamiento de
personal, son las siguientes:

El Jefe de Administracion, realiza el reclutamiento del
personal.

El Personal candidato, rinde las evaluaciones y entrevistas
de rigor.

El Jefe de Administracién realiza el contrato del personal y
envia una copia al gerente.

Flujo de Eventos

El Gerente realiza la firma del contrato al personal
seleccionado.

El Jefe de Administracion entrega el contrato al Personal
seleccionado.

El personal realiza la firma del contrato.

Las actividades desarrolladas para efectos del control del
personal y pago respectivo, son las siguientes:
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El Jefe de Administracion realiza los roles de horarios del
personal.

El Jefe de Administracion establece las politicas de trabajo.
El personal registro su ingreso y salida a la empresa.

El Jefe de Administracion procesa la informacion de la
asistencia.

El Jefe de Administracion realiza el pago de haberes al
personal.

El Jefe de Administracion y el Gerente realizan la firma de
las boletas de pago.

El Jefe de Administracidn entrega las boletas de pago a los
trabajadores.

Fuente: Elaboracidon propia

Tabla 44: CUN 02- Gestionar el &rea de computo.

CcODIGO CUN 02

Trabajadores de Jefe de Computo, Gerente.

Negocio

Jefaturas.
Actor de negocio

Se desarrollan actividades de gestiébn de atencion a los

Metas / Objetivos . .
clientes internos.

El caso de uso comienza cuando la Jefatura realiza un
requerimiento de atencion ante un problema.

Flujo de Eventos
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Flujo Basico:

El Jefe de Cdmputo recepciona el requerimiento de
atencion.

El Jefe de CoOmputo analiza el requerimiento de atencion.
(Ver Flujo Alternativo 1.1 a 2.2).

La jefatura que requiere la atencion, recibe el status de la
solicitud (Ver Flujo Alternativo 3.1 a 3.2).

Flujo Alternativo:

Si es factible la atencion, el Jefe de Cémputo programa la
atencion del problema.

Valida que la atencion se haya ejecutado correctamente.

Registra en bitacora el tipo de servicio realizado.

Informa a la jefatura que la solicitud fue realizada.

2.1 Sino es factible la atencién, el Jefe de Cémputo registra
en bitacora el tipo de servicio solicitado.

2.2 Informa a la jefatura que la solicitud fue negada o
postergada.

3.1 Si la Jefatura solicitante del servicio esta conforme con
el servicio, valida la atencion.

3.2 De lo contrario, realiza nuevamente el requerimiento de
atencion cuando la Jefatura de Cdémputo tenga
disponibilidad.

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla 45: CUN 03- Gestionar el area logistica.

CODIGO CUN 03

Trabajadores de
Negocio

Jefe de Logistica, Gerente

Actor de negocio Proveedor de Insumos & Materiales.

Se desarrollan actividades de gestion de compras de

Metas / Objetivos . :
insumo / material.

El caso de uso comienza cuando la Jefatura realiza un
requerimiento de insumo o material.

Flujo Basico:

La Jefatura de logistica recepciona el requerimiento y
evalla su atencion.

Si es factible, crea una orden de compra y la envia al
proveedor de insumos & materiales.

Flujo de Eventos El proveedor de insumos & materiales, prepara el
requerimiento, lo surte y lo envia al area logistica (Ver Flujo
Alternativo 1.1y 1.3).

Sino es factible, la Jefatura de logistica informa a la jefatura
solicitante.

Flujo Alternativo:

La Jefatura de Logistica evalta el requerimiento, si esta
conforme, actualiza el Kardex.

Si no esta conforme, la Jefatura de Logistica realiza la
gestion de devolucion.

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla 46: CUN 04- Gestionar el monitoreo de vehiculos.

CODIGO CUN 04

Trabajadores de

. Chofer, Supervisor de Control, Jefe de Mantenimiento.
Negocio

Se desarrollan actividades control y seguimiento de los
vehiculos.

Metas / Descripcion

El caso de uso comienza cuando el Supervisor de control
consulta la disponibilidad de los vehiculos.

Flujo Bésico:

El Jefe de Mantenimiento verifica si el vehiculo esta
disponible.

Si el vehiculo esta disponible, el Jefe de Mantenimiento
designa al vehiculo operativo (Ver Flujo Alternativo 1.1).

El Supervisor de Control, realiza la programacion de rutas.

Flujo de Eventos El Supervisor de Control, realiza la programacion de
choferes (Ver Flujo Alternativo 1.2).

El Supervisor de Control, realiza la consulta de la ubicacion
de los vehiculos (Ver Flujo Alternativo 1.3).

Flujo Alternativo:

Si el vehiculo no estéa disponible, el Jefe de Mantenimiento
realiza la revision del vehiculo.

El chofer registra la salida & llegada del vehiculo, registra
el kilometraje recorrido, registra el consumo del
combustible.

El chofer otorga la ubicacion del vehiculo.

Fuente: Elaboracion propia
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Actividades del Negocio

La actividad de negocio que se ha implementado en la presente investigacion es la
CUN 04 — Gestionar el monitoreo de vehiculos.

Los diagramas de los casos de uso de negocio identificados en la empresa son los
siguientes:

Figura 18: Diagrama de Actividades del CUN 01: Gestionar el &rea administrativa.

Jeded IJafe de e Femond svp keado Farmonal oagu fd ad

Gediona seguridad Registr_a lbitéc_l:lra
& vigilancia ! el de vigilandia :I
Recluta
personal
Evalua Rinde
personal entrevista

Contrata Firma
personal contrato
Controla Registra ingresosy
adstencia salidas
Entrega /
Deposta aueldo
Entrega comprobante Firma compmbante
de pago de pago

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 19: Diagrama de Actividades del CUN 02: Gestionar el &rea de computo.
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Fuente: Elaboracion propia




Figura 20: Diagrama de Actividades del CUN 03: Gestionar el area logistica.
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Fuente: Elaboracidon propia




Figura 21: Diagrama de Actividades del CUN 04: Gestionar el monitoreo de vehiculos.

Bemereer g orey Bererwr 2 S
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 22: Diagrama de Entidades de Negocio

Ubicacién de vehiculos
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Requerimiento de Sw & Hw
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Fuente: Elaboracion propia
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Riesgos

Los escenarios de riesgos identificados son los siguientes:

Tabla 47: Escenarios de Riesgo

Escenario o Riesgo Solucién Magnitud

Algunos de los | Reuniones intensivas | Alta

requerimientos  estan | con el usuario para

aun definiéndose comprender mas el
problema

El tiempo por iteracion | Unir varias iteraciones | Alta

aumenta en vacaciones de

considerablemente por | forma que se ahorre

la revision de los | tiempo

documentos

El programador no | Reorganizar la | Alta

puede cumplir con los | actividad

tiempos

Fuente: Elaboracion propia

REQUERIMIENTOS DEL SISTEMA

Requerimientos Funcionales

1. El usuario podra registrar, actualizar y eliminar la informacion de las
unidades vehiculares.

2. El usuario podra registrar, actualizar y eliminar equipos de telelocalizacion.

3. El usuario podra asociar un equipo de localizacién a la unidad vehicular.
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El usuario podra registrar, actualizar y eliminar eventos al sistema.

El usuario podré ingresar choferes y asociarlos a unidades vehiculares.

El usuario se ocupard de la gestibn del aplicativo servidor de
comunicaciones, quien se encargara de recepcionar todas las transmisiones
que son recibidos de los equipos de telelocalizacion en un listado, enviar
comandos a los equipos de telelocalizacion y atender alertas.

El usuario podra ver las unidades vehiculares en un mapay podra visualizar
su recorrido.

Seleccionando la unidad vehicular el usuario podra ver el estado y la posicion
de la unidad.

El usuario podra centrar el mapa solamente digitando la placa del vehiculo
en el panel de busqueda o seleccionandolo de una lista.

10.El usuario debera ingresar al sistema a través de un formulario de

autenticacion, donde ingresara su nombre de usuario y contrasefia de
acceso.

11.El usuario podra recuperar su contrasefia a través de un formulario de

recuperacion, ingresando su correo electronico previamente registrado.

12.El usuario podra ingresar nuevos usuarios del sistema.
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Requerimientos no Funcionales

Desempefio:

1. El tiempo de la presentacion de la pantalla web para el monitoreo vehicular no
debera de exceder los 8 segundos.

2. El tiempo para la presentacion del detalle del estado de unidad vehicular no
debera exceder los 5 segundos.

3. La presentacion del recorrido (100 ultimas posiciones) de una unidad vehicular
no debera exceder los 5 segundos.

4. La busqueda de una unidad vehicular dentro de la pantalla web, no debera
exceder los 10 segundos.

5. El centrar una unidad vehicular después de una busqueda no debera exceder los
4 segundos.

6. El listar registros de cualquier tipo de mantenimiento no debera exceder los 5
segundos.

7. El registrar o actualizar cualquier registro del sistema no debera exceder los 8
segundos.

Usabilidad:

El disefio web del sistema debera ser intuitivo y minimalista.
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El sistema podra accederse desde los navegadores: Internet Explorer, FireFox,
Google Chrome y usando el sistema operativo Windows XP o superior.

Disponibilidad:

1. El sistema podra ser accedido las 24 horas del dia, los 365 dias del afio, desde
cualquier navegador web anteriormente mencionado.

2. La informacion de recorrido de las unidades vehiculares tendra como méaximo 1
mes de antigliedad a fin de garantizar un correcto desempefio de la base de datos
del sistema.

Sequridad:

1. Cualquier usuario que desee tener uso del sistema de monitoreo, debera
encontrarse registrado mediante su nombre de usuario y contrasefia.

2. No podré existir otro medio de acceder a la informacién del sistema que no sea
mediante el formulario de autenticacion.

MODELADO DEL SISTEMA

Actores del Sistema

Los actores identificados son los siguientes:

Usuario del sistema.

Vehiculo con GPS.
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Figura 23: Diagrama de Paquetes

Consulta
(from Casos de Uso del Sistema;

Reportes

(from Casos de Uso del Sistema)
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Seguridad

Google Maps

]
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Fuente: Elaboracién propia
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Diagramas de Modelado de Sistema

Diagrama de Casos de Uso de Sistema

Figura 24: Comunicaciones

D
\\_/
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transmision GPS

Fuente: Elaboracion propia
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Figura 25: Configuracion
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Fuente: Elaboracién propia
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Figura 26: Consulta

<<extend>> ( /
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 27: Reportes

N\ P \\\
j - P /'/

Usuario del Sistema CuUs Eml.tll’ rg;’)orte de
ubicacioén

(from Actores del Sistema)

Fuente: Elaboracidn propia

Figura 28: Seguridad

ST

7

CUS Mantenimiento de
usuarios

P .

: : K~7/ /"
Usuario del CUS Ingresar al sistema

Sistema
(from Actores de...)

e

Ve

CUS Salir del sistema

Fuente: Elaboracion propia
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Especificaciones de Casos de Uso de Sistema

Del Paquete Comunicaciones

Tabla 48: CUS 01 -Recepcion de transmision GPS

CcODIGO CuUS 01

Usuario del sistema, sistema monitor de comunicaciones,

g Lol vehiculo con GPS

Permitira al usuario visualizar todas las transmisiones GPS de

Breve Descripcion ) )
P las unidades vehiculares

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al sistema
monitor de comunicaciones Yy activa el servicio de
comunicacion.

Flujo Basico:
El sistema espera la recepcion de la trama GPS
El vehiculo envia la trama GPS.

El sistema evalUa la data recibida (ver Flujo Alternativo).

Flujo de Eventos

El sistema graba datos de transmision en archivo LOG.
El sistema graba datos de transmision en la base de datos.

Flujo Alternativo:

Si la trama recibida es valida, entonces continta con el flujo
bésico.

Si la trama recibida no es valida, entonces muestra el evento
o alerta y continta con el flujo basico.

Puntos

Extensiones Ninguno

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno
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& MONITOR GPS/GPRS Version 1.0

Prototipo

Usuario : - SERVICIO INICIADO

Fuente: Elaboracion propia

Tabla 49: CUS 02- Listar unidades vehiculares

CcODIGO CUS 02

Usuario del sistema, sistema monitor de comunicaciones,

A r
Cto vehiculo con GPS

PermitirdA al usuario visualizar todas las unidades

Breve Descripcion .
vehiculares en pantalla

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema monitor de comunicaciones Yy activa el servicio de
comunicacion.

Flujo Bésico:

El sistema espera la recepcion de la trama GPS

Flujo de Eventos

El vehiculo envia la trama GPS.
El sistema evalla la data recibida.

El sistema lista las unidades en pantalla con los datos
recibidos.

Flujo Alternativo:

Ninguno.

Puntos

. Ninguno
Extensiones g
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Pre-Condiciones

El usuario debe de estar logueado al sistema

Ninguno
Post-Condiciones

Prototipo

Fuente: Elaboracion propia

Tabla 50: CUS 03- Ver detalle de trasmision

cODIGO CuUS 03

Usuario del sistema, sistema monitor de comunicaciones,

Actor .
vehiculo con GPS

Permitira al usuario visualizar las unidades vehiculares con

Breve Descripcion ., . -
P los datos de transmision y el histérico de transmisiones

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema monitor de comunicaciones y activa el servicio de
comunicacion.

Flujo Basico:

El sistema espera la recepcién de la trama GPS

Flujo de Eventos

El vehiculo envia la trama GPS.
El sistema evallia la data recibida.

El sistema lista las unidades en pantalla con los datos
recibidos.

El usuario selecciona una unidad vehicular en la lista y
visualiza los datos detallados de la transmision.

Flujo Alternativo:
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Ninguno

Puntos

Extensiones Ninguno

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno

<Empresax 5.A-"

<GeHd>

RHERTT

. <2010-04-01 02:23:59;2010-04-01 02:25:59>

Prototi PO <AB1234;-72 123456:-15.4321;10;50;2010-04-01 02:24:00;P>***

.(”-#n- EEEE
<2010-04-01 02:23:59;2010-04-01 02:25:59>

Fuente: Elaboracidon propia

Tabla 51: CUS 04 - Ver alertas y eventos

CcODIGO CuUs 04

Usuario del sistema, sistema monitor de comunicaciones,

A r ,
cto vehiculo con GPS

Permitir4 al usuario visualizar los eventos o alertas de las
transmisiones recibidas en pantalla.

Breve Descripcion

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema monitor de comunicaciones y activa el servicio de
comunicacion.

Flujo de Eventos
Flujo Bésico:

El sistema espera la recepcion de la trama GPS.
El vehiculo envia la trama GPS.

El sistema evalla la data recibida.
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El sistema lista las unidades en pantalla con los datos
recibidos.

El sistema muestra en una pantalla, un evento o una alerta
segun el tipo de trama que llegue del GPS.

El sistema espera la atencion del usuario.

Flujo Alternativo:

Ninguno

Puntos

Extensiones Ninguno

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno

Al Hacer doble clic sobre cualquier equipo, el modulo muestra
el archivo LOG del dia actual para el equipo seleccionado.

Prototipo

Texto de Alertas
Q2251 A O Valcortad U 1P Dierle 1321681 36 Pusitd O

7 _ongtad 27 03416803 GY Mttt O Valcorad

Fuente: Elaboracion propia

Tabla 52: CUS 05-Atender alertas y eventos

CcODIGO CUS 05

Usuario del sistema, sistema monitor de comunicaciones,

A1l vehiculo con GPS

Permitird al usuario visualizar las unidades vehiculares con
los datos de transmisién y el histérico de transmisiones

Breve Descripcion

109



Flujo de Eventos

Puntos
Extensiones

Pre-Condiciones

Post-Condiciones

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema monitor de comunicaciones Yy activa el servicio de

comunicacion.

Flujo Bésico:

El sistema espera la recepcién de la trama GPS.
El vehiculo envia la trama GPS.

El sistema evallUa la data recibida.

El sistema lista las unidades en pantalla con los datos

recibidos.

El sistema muestra en una pantalla, un evento o una alerta

segun el tipo de trama que llegue del GPS.

El usuario lee el mensaje del evento o la alerta y confirma

la atencion.

Flujo Alternativo:

Ninguno

Ninguno

El usuario debe de estar logueado al sistema

Ninguno
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ﬁ Detener Servicio

Al Hacer doble clic sobre cualquier equipo, el médulo muesta

Parémetros Generales el archivo LOG del dia actual para el equipo seleccionado.

A3, Comandos SkyPatrol

=/

Sotoiipd ..ALERTA!!!

() Equipos de laLista: 0 ?Butén para atender alerta j

© Equipos con Alerta: 3

Fuente: Elaboracién propia

Del Paquete Configuracion

Tabla 53: CUS 06 - Mantenimiento de tablas

CcODIGO CUS 06

Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Breve Permitira al usuario realizar el mantenimiento de cualquier tabla maestra
Bl elelelgi del sistema

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al sistema de
monitoreo vehicular.

Flujo Bésico:

El sistema muestra la pantalla principal.

Flujo de
Eventos

El sistema muestra el menu de opciones.
El usuario selecciona la opcién de mantenimiento de la tabla respectiva.
El sistema lista los registros disponibles.

El usuario selecciona la opcién de mantenimiento (creacion, lectura,
actualizacion, eliminacion).

El sistema muestra la pantalla con los datos.
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El usuario ingresa los datos del formulario.
El sistema valida los datos ingresados.
El sistema graba el registro.

El sistema muestra la lista con los registros disponibles.

Flujo Alternativo:

Si la opcion de mantenimiento es nuevo o modificacion, el sistema
muestra pantalla de ingreso / edicion de datos.

Si la opcién de mantenimiento es eliminacion, el usuario selecciona el
registro a eliminar, aplica la eliminacion. El sistema muestra el mensaje
de consulta de eliminacion, el usuario decide si elimina el registro. Si el
usuario acepta, el sistema valida si el registro tiene dependencias, si las
tiene, muestra un mensaje de advertencia y evita la eliminacion, sino
tiene dependencias, el sistema procede con la eliminacion.

Puntos de

. Ninguno
Extensiones g

Pre-

. El usuario debe de estar logueado al sistema.
Condiciones

Los datos obligatorios deben ser llenados por el usuario.

Registro grabado. El sistema muestra el mensaje “El registro fue grabado
Post- con éxito”.

Condiciones

Error en el registro. El sistema muestra el mensaje correspondiente al
error.
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MANTENIMIENTO DE USUARIOS

e — —

L — e —
. Nuevu = Buscar o} Exlmrlar [
PrOtOtI po Nro. Login * ‘Nombres £ Apellidos. L) Estado &
& 1 acTIvVO
& 2 ACTIVO
Fuente: Elaboracion propia
Del Paquete Consulta
Tabla 54: CUS 07 - Ver mapa
cODIGO CUS 07
Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitira al usuario visualizar el mapa de google maps en

Breve Descripcién
pantalla

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo Bésico:

El sistema muestra la pantalla principal.

Flujo de Eventos

El sistema muestra el menu de opciones.

El sistema carga el mapa de google maps en pantalla en el
modo de vista “Calles”.

Flujo Alternativo:

Ninguno

Puntos

. Ninguno
Extensiones g
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Pre-Condiciones

El usuario debe de estar logueado al sistema

Ninguno
Post-Condiciones
. H "(M.‘ & e [
£ | = F e s )W
LA Ve Tl
1 = sl
{L!J "l A > o “90 Los Olives ¥ & f j Pa
T | o /"“,:z,x Hiney g1 Ve P
|‘A-m—"" o 7 !
PrOtOtlpo = ‘I g Q‘ q'f. “f o
P 7
B ¢l 2o
/ b Azucenss ? &)
o RGES S
} Ovalo 20 % % v % . @ ,eb\,
B o M ¢ -
“") ‘lg \‘ 3&‘” _g«-?‘! % :i

Fuente: Elaboracién propia
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Tabla 55: CUS 08 - Ver Unidades vehiculares

CODIGO CUs 08

Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitira al usuario visualizar las unidades vehiculares en
el mapa de google maps en pantalla

Breve Descripcion

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo Basico:
El sistema muestra la pantalla principal.
El sistema muestra el menu de opciones.

El sistema carga el mapa de google maps en pantalla en el
modo de vista “Calles”.

Flujo de Eventos
Flujo Alternativo:

Los vehiculos que estan estacionados, tienen el color azul.

Los vehiculos que estan recorriendo a una velocidad menor
a 30 Km/h, tienen el color amarillo.

Los vehiculos que estéan recorriendo a una velocidad mayor
a 30 Km/h, tienen el color verde.

Los vehiculos que tienen una alerta o evento poseen el
color rojo.

Puntos

Extensiones Ninguno

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno
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.
: LaHi
5o ol 2 \ “%%‘ (& Lbertas
n f \ A
Parque Pung 4
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e & 5
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Fuente: Elaboracién propia

Tabla 56: CUS 09 - Buscar unidad

CODIGO CUS 09

Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitird al usuario buscar a las unidades vehiculares en

Breve Descripcion
el mapa

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo Bésico:

El sistema muestra la pantalla principal.

Flujo de Eventos

El sistema muestra el menu de opciones.

El sistema carga el mapa de google maps en pantalla en el
modo de vista “Calles”.

El usuario digita el nimero de placa y aplica la busqueda.
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El sistema muestra en el mapa la unidad vehicular.

Flujo Alternativo:

Ninguno

Puntos

. Ninguno
Extensiones 9

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Ninguno
Post-Condiciones

Prototipo Filrar
! LP | ",-\
Fuente: Elaboracién propia
Tabla 57: CUS 10 - Ver detalle de posicion
CODIGO CUS10
Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitird al usuario buscar a las unidades vehiculares en
STEVEERES el el mapa y visualizar el detalle de los datos de la dltima
posicion.

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo de Eventos

Flujo Basico:

El sistema muestra la pantalla principal.
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El sistema muestra el menu de opciones.

El sistema carga el mapa de google maps en pantalla en el
modo de vista “Calles”.

El usuario digita el nUmero de placa y aplica la busqueda.
El sistema muestra en el mapa la unidad vehicular.
El usuario selecciona la unidad vehicular en el mapa.

El sistema muestra los datos de la posicion del vehiculo.

Flujo Alternativo:

Ninguno

Puntos

Extensiones Ninguno

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno

» x
] t 010- ENC a
. = ()
4 PECHA NORA: 2 03:20:03
' GRUPO
| UNIDAD: oy
| PLACA s
UBICACION +10.66831.76.23640
: VELOCIDAD) ©.00000
Prototipo ki o
ODOMETRO: @

| LOCALIZACION: Av, Daniel A. Camon

ZoomalaUndad  (£alMaga

—_— - \ 2 . ———

e

e @
Fuente: Elaboracién propia
Tabla 58: CUS 11 - Ver recorrido
CODIGO Cus11
Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitira al usuario ver el recorrido de una unidad vehicular
en el mapa

Breve Descripcion
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El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo Basico:

El sistema muestra la pantalla principal.

El sistema muestra el menu de opciones.

El sistema muestra los datos de filtro.

El usuario digita el numero de placa.

El usuario selecciona el rango de fechas y horas de consulta.

El usuario aplica la generacién de recorrido.

Flujo de Eventos

El sistema carga el mapa de google maps en pantalla en el
modo de vista “Calles”.

El sistema muestra en el mapa el recorrido de la unidad
vehicular buscada por el usuario, cada punto recorrido posee
un icono con el numero de orden de la posicion.

Flujo Alternativo:

Por defecto deben aparecer las ultimas 100 posiciones.

Si la consulta no emite resultados, el sistema muestra un
mensaje de advertencia al usuario “La consulta no devolvio
resultados”.

Puntos

. Ninguno
Extensiones 9

Pre-Condiciones El usuario debe de estar logueado al sistema

Post-Condiciones Ninguno
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Subestocnn o
Electrica =

Prototipo 6

5
g
I3 = CERRO D

Fuente: Elaboracion propia
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Del Paquete Reportes

Tabla 59: CUS 12 - Emitir reporte de ubicacion

CODIGO Cusi12

Actor Usuario del sistema, sistema de monitoreo vehicular web

Permitira al usuario ver el recorrido de una unidad vehicular

Breve Descripcion
en el mapa

El caso de uso comienza cuando el Usuario ingresa al
sistema de monitoreo vehicular web.

Flujo Basico:

El sistema muestra la pantalla principal.

El sistema muestra el menu de opciones.

El usuario selecciona la opcion emitir reportes.
El sistema muestra los datos de filtro.

El usuario digita el nimero de placa.

Flujo de Eventos

El usuario selecciona el rango de fechas y horas de
consulta.

El usuario aplica la emision del reporte (escoge entre Excel
0 Kml).

El sistema genera el reporte en pantalla.

El usuario descarga el reporte.

Flujo Alternativo:

Si la consulta no emite resultados, el sistema muestra un
mensaje de advertencia al usuario “La consulta no devolvié
resultados”.
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Puntos

. Ninguno
Extensiones 9

Pre-Condiciones
El usuario debe de estar logueado al sistema

Ninguno
Post-Condiciones

SRR R Rt Gl 01 - REPORTE DE UBICACION DE UNIDADES ¥

Fecha Inicial 08/02/2014
Fecha Final 08/02/2014

Prototipo Hora Inicial 00:00

Hora Final 23:59

Rango Inicial

Rango Final

Generar Reporte Excel Generar Reporte KM

Fuente: Elaboracion propia
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Diagrama de Actividades

Del Paquete Comunicaciones

Figura 29: Diagrama de Actividades del CUS Recepcion de transmision GPS
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Fuente: Elaboracion propia
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Configuracién

Figura 30: Diagrama de Actividades del CUS Mantenimiento de Tablas
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Fuente: Elaboracién propia
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Consulta

Figura 31: Diagrama de Actividades del CUS Buscar Unidad
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 32: Diagrama de Actividades del CUS Ver detalle de posicion
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 33: Diagrama de Actividades del CUS Ver mapa
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 34: Diagrama de Actividades del CUS Ver recorrido
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 35: Diagrama de Actividades del CUS Ver unidades vehiculares
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Fuente: Elaboracion propia
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Reportes

Figura 36: Diagrama de Actividades del CUS Emitir reporte de ubicacion
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Fuente: Elaboracién propia
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Seguridad

Figura 37: Diagrama de Actividades del CUS Ingresar al sistema
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 38: Diagrama de Actividades del CUS Salir del sistema
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Fuente: Elaboracion propia
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Diagrama de Secuencia

Del Paquete Comunicaciones

Figura 39: Diagrama de Secuencia del CUS Recepcién de transmision GPS
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Fuente: Elaboracion propia
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Del paquete Configuracion

Figura 40: Diagrama de Secuencia del CUS Mantenimiento de Tabla
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Fuente: Elaboracion propia
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Consulta

Diagrama de Secuencia del CUS Buscar unidad

Figura 41: Diagrama de secuencia del CUS Buscar unidad
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Figura 42: Diagrama de secuencia del CUS Ver detalle de posicion

z O O -O OO O

_ Ul Vista Login
: Usuario del _~ Usuario : Ul Vista Pantalla Principal < Comunicacién _: APl Google maps _ Ultima Data

Sistema
ll: Logueo de usuario

onsulta datos de usuario

LSJ del usuario H

4: Ingresa al sistema

3: Valida ac

5: Muestra la pantalla principal

@

| Despliega el menu de opciones

7: Selecciona opcién ver mapa

8: Carga el mapa

©

| Solicita vista del mapa

10: Consulta [’Jltimos datos

11: Devuelve datos de ubicacién H

12: Devuelve imagenes del mapa

13: Devuelve datos H

14: Consulta detalle de posicién del vehiculo

15: Muestra detalle de posicién
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Figura 43: Diagrama de secuencia del CUS Ver mapa
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 44: Diagrama de Secuencia del CUS Ver recorrido
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 45: Diagrama de Secuencia del CUS Ver unidades vehiculares
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Fuente: Elaboracion propia
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Reportes

Figura 46: Diagrama de secuencia del CUS Emitir reporte de ubicacion.
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Fuente: Elaboracion propia

Diagrama de colaboraciéon

Figura 47: Diagrama del paquete de Comunicaciones
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Fuente: Elaboracién propia

Figura 48: Diagrama del paquete Configuracién
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Fuente: Elaboracion propia
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Consulta

Figura 49: Diagrama de colaboracién del CUS Buscar unidad
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 50: Diagrama de colaboracién del CUS Ver detalle de posicion
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144



Figura 51: Diagrama de colaboraciéon del CUS Ver mapa
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 52: Diagrama de colaboracién del CUS Ver recorrido
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Figura 53: Diagrama de colaboracién del CUS Ver unidades vehiculares
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 54: Diagrama de Colaboracién del CUS Emitir reporte de ubicacion
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Figura 55: Diagrama de Objetos del Sistema
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 56: Diagrama de Clases
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Fuente: Elaboracion propia
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Figura 57: Diagrama Logico de Base de Datos
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Fuente: Elaboracion propia
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Diagrama fisico de Base de Datos

Figura 58: Diagrama fisico de Base de Datos

UltimaData
i id ulimadata int <pk= Equipo
i_id_vehiculo int =fi1= i id equipo int =pk=
i_id_ewvento int =fiZ= v_nombre_equipo  varchar(150)
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d_fecha_hora_registro  datetime
fi_evento_ultimadata
Data fic_vehiculo_data | | Vehiculo
i id data int =pk= - - .
i_id_vehiculo int k1= w ﬁ fc:%
i_id_evento int =fk2= i_id_e i int A
g_ubicacion geometry —o q. p. )
. : y_descripcion_vehiculo varchar(150)
L fumag L v_placa varchar(10)
n_velocidad decimal(9,2) b—‘; e =
— n_bhateria decimal(9,2) a . ,
. ) g i_id_usuario int =fk2=
i_odometro_parcial decimal(9,2) e e datetime
i_odometro_acumulado decimal(9,2) c ti 0— accian g char(1)
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Fuente: Elaboracion propia
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Diccionario de Base de Datos

Lista de Tablas

Tabla 60: Diccionario de base de datos — Lista de tablas

Nombre Definicién

Chofer Almacena los datos de los choferes de la empresa

Data Almacena el histérico de transmisiones GPS recibidas
Equipo Almacena los diferentes equipos de telelocalizacion GPS
Evento Almacenar los eventos de comunicacion GPS
UltimaData Almacena la ultima posicion geogréfica del vehiculo
Usuario Almacena a los usuarios del sistema

Vehiculo Almacena los vehiculos de la empresa

Fuente: Elaboracion propia

Tabla Chofer

Listado de columnas de la tabla Chofer

Tabla 61: Listado de columnas de la tabla Chofer

Nombre Definiciéon

i_id_chofer PK correlativo de la tabla

v_dni Documento de identidad

v_apellidos Apellidos del chofer

v_nombres Nombres del chofer

b_activo Indica si el registro es activo o inactivo. 1=Activo, O=Inactivo

i_id_usuario Usuario que aplica el mantenimiento al registro

fecha_hora_registro | Fechay hora del registro en el sistema

c_tipo_accién Tipo de accion del mantenimiento. | = Insert, U = Update, D =
Desactivar

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de indices de la tabla Chofer

Tabla 62: Lista de indices de la tabla Chofer

Unique Cluster Primar Foreign

y N5Y
CHOFER_PK Si No Si No
FK_USUARIO_CHOF | No No No Si
ER

Alternate

Key
No

No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla Chofer

Tabla 63: Lista de llaves de la tabla Chofer

Nombre Primary

pk_chofer Si

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla Data

Lista de columnas de la tabla Data

Tabla 64: Lista de columnas de la tabla Data

Nombre Definicién

i_id_data Pk correlativo de la tabla

i_id_vehiculo Fk del vehiculo

i_id_evento Fk del evento

g_ubicacion Ubicacién geogréfica (Latitud, Longitud) del vehiculo
i_rumbo Valor del rumbo de la unidad (0 a 365 grados)
n_velocidad Valor de la velocidad del vehiculo

n_bateria Valor de la bateria del equipo GPS
i_odometro_parcial Valor del odémetro parcial
i_odometro_acumulad | Valor del odometro acumulado

0

d_fecha_hora_gps Fecha y hora de la transmision del GPS
d_fecha_hora_registro | Fechay hora del registro en el sistema

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de indices de la tabla Data

Tabla 65: Lista de indices de la tabla Data

Alternate Key

Nombre Cluster Primary Foreign
Key
DATA_PK Si No Si No
FK_VEHICULO_DATA No No No Si
FK_EVENTO_DATA No No No Si

No
No

No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla Data

Tabla 66: Lista de llaves de la tabla Data

Nombre Primary

pk_data Si

Fuente: Elaboracion propia
Tabla Equipo

Lista de columnas de la tabla Equipo

Tabla 67: Lista de columnas de la tabla Equipo

Nombre Definicién

I_id_equipo Pk correlativo de la tabla

v_nombre_equipo | Nombre del equipo

i_id_usuario Usuario que aplica el mantenimiento al registro

fecha_hora_regqistr | Fechay hora del registro en el sistema
0

Desactivar

b_activo Indica si el registro es activo o inactivo. 1=Activo, O=Inactivo

c_tipo_accion Tipo de accion del mantenimiento. | = Insert, U = Update, D =

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de indices de la tabla Equipo

Tabla 68: Lista de indices de la tabla Equipo

Alternate

Key

Nombre Unique Cluster Primary Foreign
Key

EQUIPO_PK Si No Si No

FK_USUARIO_EQUIPO | No No No Si

No

No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla Equipo

Tabla 69: Lista de llaves de la tabla Equipo

Nombre Primary

pk_equipo Si

Fuente: Elaboracion propia

Tabla Evento

Lista de columnas de la tabla Evento

Tabla 70: Lista de columnas de la tabla Evento

Nombre Definiciéon

fecha_hora_registro | Fecha y hora del registro en el sistema

Desactivar

i_id_evento Pk correlativo de la tabla

v_codigo_evento Caddigo del evento

v_nombre_evento Nombre del evento

b_activo Indica si el registro es activo o inactivo. 1=Activo, O=Inactivo
i_id_usuario Usuario que aplica el mantenimiento al registro

c_tipo_accion Tipo de accion del mantenimiento. | = Insert, U = Update, D =

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de indices de la tabla Evento

Tabla 71: Lista de indices de la tabla Evento

Uniqgue  Cluster  Primary

Foreign Key Alternate Key

EVENTO_PK Si No Si
FK_USUARIO_EVENT | No No No
O

No No

Si No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla Evento

Tabla 72: Lista de llaves de la tabla Evento

Nombre Primary

pk_evento Si

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla UltimaData

Lista de columnas de la tabla UltimaData

Tabla 73: Lista de columnas de la tabla UltimaData

Nombre Definicién

i_id_ultimadata Pk correlativo de la tabla

i_id_vehiculo Fk del vehiculo

i_id_evento Fk del evento

g_ubicacion Ubicacién geogréfica (Latitud, Longitud) del vehiculo
i_rumbo Valor del rumbo de la unidad (0 a 365 grados)
n_velocidad Valor de la velocidad del vehiculo

n_bateria Valor de la bateria del equipo GPS
i_odometro_parcial Valor del odémetro parcial
i_odometro_acumula | Valor del odémetro acumulado

do

d_fecha_hora_gps Fecha y hora de la transmisién del GPS
d_fecha_hora_registr | Fechay hora del registro en el sistema

0

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de indices de la tabla UltimaData

Tabla 74: Lista de indices de la tabla UltimaData

Alternate Key

Nombre Unique  Cluster Primary Foreign
Key

ULTIMADATA_PK Si No Si No

FK_VEHICULO_ULTIMADA | No No No Si

TA

FK_EVENTO_ULTIMADAT | No No No Si

A

No

No

No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla UltimaData

Tabla 75: Lista de llaves de la tabla UltimaData

Nombre Primary

pk_ultima_data Si

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla Usuario

Lista de columnas de la tabla Usuario

Tabla 76: Lista de columnas de la tabla Usuario

Nombre Definicién

i_id_usuario Pk correlativo de la tabla

V_nombre_usuario Nombre del usuario del sistema

v_password Contrasefia de acceso

b_activo Indica si el registro es activo o inactivo. 1=Activo, O=Inactivo

c_tipo_accién Tipo de accion del mantenimiento. | = Insert, U = Update, D =
Desactivar

Fuente: Elaboracion propia

Lista de indices de la tabla Usuario

Tabla 77: Lista de indices de la tabla Usuario

Unique Cluster Primary Foreign Alternate

Key Key

USUARIO_PK | Si No Si No No

Fuente: Elaboracion propia

Lista de llaves de la tabla Usuario

Tabla 78: Lista de llaves de la tabla Usuario

Nombre Primary

pk_usuario Si

Fuente: Elaboracion propia
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Tabla Vehiculo

Lista de columnas de la tabla Vehiculo

Tabla 79: Lista de columnas de la tabla Vehiculo

Nombre Definicion

i_id_vehiculo
i_id_chofer
i_id_equipo

v_descripcion_vehicul
0

V_placa

b_activo
i_id_usuario
fecha_hora_registro

c_tipo_accion

PK correlativo de la tabla
Fk del chofer
Fk del equipo de telelocalizacién

Descripcion adicional del vehiculo

Valor de la placa del vehiculo

Indica si el registro es activo o inactivo. 1=Activo, 0=Inactivo
Usuario que aplica el mantenimiento al registro

Fecha y hora del registro en el sistema

Tipo de accion del mantenimiento. | = Insert, U = Update, D =
Desactivar

Fuente: Elaboracién propia

Lista de indices de la tabla Vehiculo

Tabla 80: Lista de indices de la tabla Vehiculo

Nombre

VEHICULO_PK
FK_EQUIPO_VEHICULO

FK_USUARIO_VEHICULO

Cluster Primary Foreign Key  Alternate Key
Si No Si No No
No No No Si No
No No No Si No

Fuente: Elaboracion propia
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Lista de llaves de la tabla Vehiculo

Tabla 81: Lista de llaves de la tabla Vehiculo

Nombre Primary

pk_vehiculo Si

Fuente: Elaboracion propia

Listado de referencias

Tabla 82: Listado de referencias

Nombre del constraint Tabla Padre Tabla Hijo
fk_equipo_vehiculo Equipo Vehiculo
fk_evento_data Evento Data
fk_evento_ultimadata Evento UltimaData
fk_usuario_chofer Usuario Chofer
fk_usuario_equipo Usuario Equipo
fk_usuario_evento Usuario Evento
fk_usuario_vehiculo Usuario Vehiculo
fk_vehiculo_data Vehiculo Data
fk_vehiculo_ultimadata Vehiculo UltimaData

Foreign Key

i_id_chofer
i_id_equipo
i_id_evento
i_id_evento
i_id_usuario
i_id_usuario
i_id_usuario
i_id_usuario
i_id_vehiculo

i_id_vehiculo

Fuente: Elaboracion propia
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Diagrama de Componentes

CONSTRUCCION Y DESPLIEGUE

Figura 59: Diagrama de Componentes
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Fuente: Elaboracion propia
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Diagrama de Despliegue

Figura 60: Diagrama de Despliegue

<<Browser Client>>
Navegador Web

Firewall,

Proxy Google Maps API

<<|IS>>
Servidor Web

<<SQL Server>>
Servidor de Base
de Datos

<<Aplicativo Desktop Cliente>>

<<Servidor de aplicaciones>> ;
Comunica.exe

Comunicaciones

Red local

GPS/
GPRS

Fuente: Elaboracion propia
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Pantallas del Sistema

Sistema monitor de comunicaciones

Inicio de sesién

Figura 61: Pantalla de inicio de sesion

Inicio de Sesion

Usuario |ADMIN

Password ||

Fuente: Sistema Monitor de Comunicaciones

Monitor de comunicaciones

Figura 62: Pantalla Monitor de Comunicaciones
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Fuente: Sistema Monitor de Comunicaciones
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Sistema de Telelocalizacién web

Inicio de sesién

Figura 63: Pantalla Inicio de Sesién del Sistema de Telelocalizacién Web
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Fuente: Sistema de Telelocalizacion Web
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Pantalla principal del sistema de telelocalizacién

Ver unidades en el mapa | Mostrarrecorrido | | Generar reportes Mantenimiento de Tablas

Figura 64: Pantalla Principal del Sistema de Telelocalizacion Web
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Fuente: Sistema de Telelocalizacién Web
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Pantalla para visualizar el detalle de la ubicacidon geografica

Figura 65: Pantalla para visualizar el detalle de la ubicacion geografica
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Fuente: Sistema de Telelocalizacién Web
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Pantalla para visualizar el recorrido de la unidad vehicular

Figura 66: Pantalla para visualizar el recorrido de la unidad vehicular
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Fuente: Sistema de Telelocalizacion Web
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Pantalla para emitir reporte de ubicaciéon de unidades vehiculares

Figura 67: Pantalla para emitir reporte de ubicacién de unidades vehiculares
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Fuente: Sistema de Telelocalizacion Web

Pantalla del reporte de ubicacion

Figura 68: Pantalla del reporte de ubicacién

REPORTE DE UBICACION DE UNIDADES
Fecha Inicial 01/01/2014 Fecha Final 31/01/2014
Hora Inicial 00:00 Hora Final 23:59

IDUNIDAD _ DESCRIPCION PLACA MARCA MODELO COLOR _RESPONSABLE FECHA HQRA DE POSICION LATITUD _ LONGITUD VELOCIDAD
11 3

11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELO Y
11 VEHICULO 1  XXX-000 MARCA A MODELO Y

CHOFER 1 31
CHOFER 1 31,

-11.49709 -77.21049
-11.49809 -77.21039

VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, 10:22:07 -11.19509 -77.21063 40

11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, 10:19:06 -11.29509 -77.21164 40
11 VEHICULO 1  XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.39508 -77.21264 40
11 VEHICULO 1  XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.49508 -77.21364 40
1 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31 -11.59509 -77.21464 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.69509 -77.21565 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.79508 -77.21663 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.89513 -77.21753 40
11 VEHICULO 1  XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.99513 -77.21858 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31 -11.09512 -77.21963 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.49112 -77.21094 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.49212 -77.21084 40
11 VEHICULO 1  XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.49313 -77.21074 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.4941 -77.21075 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.4951 -77.21067 40
11 VEHICULO 1 XXX-000 MARCA A MODELOY - CHOFER 1 31, -11.4961 -77.21058 40
40

40

RUMBO_NRO DE COMANDO EVENTO/ALERTA

80 010
80 010
80 010

NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO
NORMAL ENCENDIDO

LOCALIZACION
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa
Ver en Mapa

Fuente: Sistema de Telelocalizacion Web
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