
 
 

 

FACULTAD DE INGENIERÍA Y ARQUITECTURA 

ESCUELA PROFESIONAL DE INGENIERÍA DE SISTEMAS 

“Desarrollo de un contenedor Inteligente para la Gestión de residuos 

sólidos en el Condominio Like del Distrito de Jesús María” 

TESIS PARA OBTENER EL TÍTULO PROFESIONAL DE: 

Ingeniero de Sistemas 

AUTORES: 

Mendoza Carrasco, Jose Jesus (ORCID: 0000-0002-9008-4070)  

Sulca Armas, Carlos Martin Jesus (ORCID: 0000-0002-3201-869X) 

ASESOR: 

Ing. Rivera Crisostomo, Renee (ORCID: 0000-0002-5496-7036) 

LÍNEA DE INVESTIGACIÓN: 

Sistema de Información y Comunicaciones 

 

LIMA – PERÚ 

2019 

 

 

 

 



ii 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Dedicatoria 

Esta tesis está dedicado a nuestros padres 

por su esfuerzo y confianza que 

depositaron en nosotros para poder 

culminar nuestra carrera universitaria; 

también a nuestro asesor que gracias a él 

y a nuestros conocimientos pudimos lograr 

un buen trabajo. 



iii 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Agradecimiento 

Un agradecimiento a nuestro asesor por 

guiarnos en el desarrollo de esta tesis. 

 



iv 
 

Índice de contenidos 
 

I.  INTRODUCCIÓN ................................................................................................... 1 
II.  MARCO TEÓRICO................................................................................................ 6 
III.  METODOLOGÍA ................................................................................................. 13 

3.1. Tipo y diseño de la investigación......................................................................... 14 

3.2. Variables y operacionalización ............................................................................ 14 

3.3. Población, muestra y muestreo ........................................................................... 15 

3.4. Técnica e instrumentos de recolección de datos ................................................ 16 

3.5. Procedimientos .................................................................................................... 16 

3.6. Método de análisis de datos ................................................................................ 16 

3.7. Aspectos éticos ................................................................................................... 16 
IV.  RESULTADOS .................................................................................................... 17 
V.  DISCUSIÓN ........................................................................................................ 34 
VI.  CONCLUSIONES................................................................................................ 37 
VII.  RECOMENDACIONES ....................................................................................... 39 
REFERENCIAS ............................................................................................................ 41 
ANEXOS ....................................................................................................................... 46 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



v 
 

Índice de tablas 

Tabla 1:  Estadístico descriptivo del “tiempo de recojo de los residuos” .................. 19 
Tabla 2:  Frecuencias de Pre test del “tiempo de recojo de los residuos” ................ 19 
Tabla 3:  Frecuencias de Post test del “tiempo de recojo de los residuos” .............. 20 
Tabla 4:  Prueba de normalidad Pre test – Post test del “tiempo de recojo de los 
residuos” 21 
Tabla 5:  Prueba de Hipótesis “tiempo de recojo de los residuos” ........................... 22 
Tabla 6:  Estadístico de prueba “tiempo de recojo de los residuos” ......................... 22 
Tabla 7:  Estadísticos descriptivos del “tiempo de recolección de los residuos” ...... 24 
Tabla 8:  Frecuencias de Pre test del “tiempo de recolección de los residuos” ....... 24 
Tabla 9:  Frecuencias de Post – test del “tiempo de recolección de los residuos” ... 25 
Tabla 10:  Prueba de normalidad Pre test – Post test del “tiempo de recolección de 
los residuos” .................................................................................................................. 26 
Tabla 11:  Prueba de Hipótesis del “tiempo de recolección de los residuos” ............. 27 
Tabla 12:  Estadístico de prueba del “tiempo de recolección de los residuos” .......... 27 
Tabla 13:  Estadísticos descriptivos del “personal de limpieza” ................................. 29 
Tabla 14:  Frecuencias de Pre – test del “personal de limpieza” ............................... 29 
Tabla 15:  Frecuencias de Post – test del “personal de limpieza” .............................. 29 
Tabla 16:  Prueba de normalidad Pre test – Post test del “personal de limpieza” ...... 31 
Tabla 17:  Prueba de Hipótesis del “personal de limpieza” ........................................ 32 
Tabla 18:  Estadístico de prueba del “personal de limpieza” ...................................... 32 
Tabla 19:  Matriz de operacionalización de variables ................................................. 47 
Tabla 20:  Matriz de consistencia ............................................................................... 48 
Tabla 21:  Registro de observación Pre - test ............................................................ 49 
Tabla 22:  Registro de observación Post - test ........................................................... 53 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



vi 
 

Índice de figuras 

Figura 1:  Tiempo de recojo de los residuos Pre test – Post test .............................. 18 
Figura 2:  Histograma de Pre test recojo de residuos ............................................... 20 
Figura 3:  Histograma de Post test recojo de residuos .............................................. 21 
Figura 4:  Tiempo de recolección de residuos Pre test – Post test ........................... 23 
Figura 5:  Histograma de Pre test recolección de residuos ....................................... 25 
Figura 6:  Histograma de Post test recolección de residuos ..................................... 26 
Figura 7:  Registro de personal de limpieza Pre test – Post test ............................... 28 
Figura 8:  Histograma de Pre test del personal de limpieza ...................................... 30 
Figura 9:  Histograma de Post test del personal de limpieza .................................... 30 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



vii 
 

Índice de anexos 

Anexo 1:  Matriz de operacionalización de las variables ........................................... 47 
Anexo 2:  Matriz de Consistencia .............................................................................. 48 
Anexo 3:  Registro de observación Pre – Test .......................................................... 49 
Anexo 4:  Registro de observación Post – Test ......................................................... 53 
Anexo 5:  Código utilizado para la programación del prototipo ................................. 57 
Anexo 6:  Diagrama de bloques del proyecto ............................................................ 69 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



viii 
 

Índice de abreviaturas 

Sigla Significado Pág.

INEI Instituto Nacional de Estadística e 
Informática 

3 

KNN Know nearest neighbors 7 

SVM Support vector machine 7 

VGG Visual geometry group 7 

DFD Diagrama de flujo de datos 9 

GSM Módulo universal de comunicación 36 

LDR Resistor eléctrico 12 

SCRUM Metodología de trabajo ágil 10 

NPN Sensores inductivo 12 

IR Sensor infrarojo 36 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ix 
 

Resumen 

La presente investigación abarco el desarrollo de un contenedor inteligente para el 

manejo de residuos en el edificio Like de Jesús María, Perú. Debido a la 

problemática que presentan las personas en la recolección de residuos. El objetivo 

de la investigación fue determinar cómo el desarrollo de un contenedor inteligente 

influye significativamente en la gestión de los residuos. Por lo que previamente se 

describe en el marco teórico dicho contenedor inteligente, así como las 

metodologías que se utilizaron para el desarrollo del contenedor inteligente. El tipo 

de investigación es explicativo, el diseño de la investigación es Pre experimental y 

el enfoque es cuantitativo. La población que se utilizó para esta aplicación fue un 

edificio ubicado en el distrito de Jesús María. La técnica de recolección de datos fue 

la observación no participante y el instrumento fue el registro de observación de tipo 

estructurado. 

Palabras clave: contenedor inteligente, gestión de residuos, recolección de 

residuos. 
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Abstract 

This research covers the development of an intelligent container for waste 

management in the Like building in Jesús María, Peru. Due to the problems that 

people present in the waste collection. The objective of the research was to 

determine how the development of an intelligent container significantly influences 

waste management. Therefore, said intelligent container is previously described in 

the theoretical framework, as well as the methodologies that were used for the 

development of the intelligent container. The type of research is explanatory, the 

research design is Pre-experimental and the approach is quantitative. The 

population that was used for this application was a building located in the district of 

Jesús María. The data collection technique was non-participant observation and the 

instrument was the structured observation record. 

Keywords: smart container, waste management, waste collection. 
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En la actualidad las diferentes sociedades no concientizan sobre el uso de 

recolectores de basura, por lo que no se hacen responsables de sus desechos, 

siendo de hogares, comercios, entre otros. En una publicación del Ministerio del 

Ambiente (2018) indicó que 28 de los 43 distritos de Lima presentan diversos 

problemas respecto a la gestión de residuos sólidos por lo que es un indicador de 

deficiencia respecto a difusiones de responsabilidad y compromiso comunitario con 

el medio ambiente.  

Por ello, las anomalías más actuales y de urgencia de las sociedades es la 

gestión de los residuos lo cual incluye restos orgánicos e inorgánicos, sin embargo, 

aún no se establece una forma segura en la que se pueda educar a la sociedad, 

asimismo, cabe resaltar que esta mala gestión trae consigo problemas de salud 

tanto respiratorios como digestivos. 

 Por otro lado, en una publicación del diario Gestión (2017) sostuvieron que 

en el Perú se producen cerca de 23 mil toneladas de basura a diario y que solamente 

el 15% se logra reciclar, esto quiere decir que no solamente existe una mala gestión 

de los residuos, sino que también la ciudadanía no toma conciencia sobre la 

importancia del reciclaje.  

 De esta manera, Lara y Velásquez (2016) sostiene que existe dos tipos de 

basura originada en el hogar las cuales se denominan en orgánicas e inorgánicas 

las cuales se diferencian en cuanto a que la primera hace referencia a comida que 

se puede podrir y la segunda compuesta por latas, papeles, cartones y plásticos. 

Bajo este dato cabe resaltar que los residuos inorgánicos generan día a día el 

incremento de la basura en la calle. 

Además, el objetivo de la investigación fue demostrar en qué medida los 

contenedores inteligentes influyen significativamente en la Gestión de los Residuos 

del Edificio Like y los objetivos específicos estuvieron enfocados en demostrar la 

influencia en el tiempo de recolección, en el tiempo de recojo y en la reducción del 

personal de limpieza.  
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Asimismo, la hipótesis general fue: “Los contenedores inteligentes influyen 

significativamente en la gestión de los residuos en el edificio Like”, de lo cual se 

planteó las hipótesis específicas en función a la recolección, el recojo y la reducción 

del personal. 

Según, INEI (2018) publicaron que la frecuencia de recojo de basura 

representando en porcentajes es de 40% y 41% pertenecientes al recojo diario de 

basura, es decir, hay bajo nivel de flota de camiones que recogen la basura en Lima 

Metropolitana. Por ello, planteándonos dicho objetivo podremos brindar una 

solución correctiva a la problemática a partir del uso de nuevas tecnologías como 

es el caso del uso de contenedores inteligentes, siendo parte de sus características 

la selección de residuos y la disminución del tiempo de separación de los mismos.  

Al respecto, se muestra las justificaciones de la investigación: teórica, 

tecnológica y social. La justificación teórica se realiza con el propósito de aportar al 

conocimiento existente sobre el uso que tienen los contenedores inteligentes, como 

un elemento importante para la gestión de los residuos, cuya importancia podrán 

sistematizarse en una propuesta, para poder ser incorporado en los hogares, 

demostrando que influye significativamente en la gestión de los residuos. La 

justificación práctica se realiza porque existe la necesidad de gestionar los residuos, 

con el uso contenedores inteligentes en la gestión de los residuos. La justificación 

social parte del desarrollo de los contenedores inteligentes para la gestión de los 

residuos, son situaciones que pueden ser investigadas por la ciencia, una vez que 

sean demostrados su validez y confiabilidad podrán ser utilizados en otros trabajos 

de investigación. 

De tal forma, Roca (2015) sostiene que en el Perú aún no se llega educar 

a la ciudadanía sobre los problemas de contaminación ambiental más comunes, 

proponiendo como gran impacto la utilización de estos contenedores inteligentes 

que le facilitaran esta gestión de una forma mucho más rápida. En muchos 

países la implementación de este sistema tecnológico se basa en su eficiencia, por 

ello, se estima que al usar contenedores cambiara el panorama general de una 

sociedad respecto a la gestión de residuos. 
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Por otro lado, el uso de estos contenedores facilitaría el tiempo que se tarda 

una persona en recolectar o separar los residuos, puesto que posee sensores que 

determinaran el tipo de elemento que se está ingresando de acuerdo a ello separara 

los residuos en tres contenedores (botellas de plástico, metal y otros), según, 

Ingrassia (2018) nos afirma que estos contenedores permiten supervisar en 

momento oportuno cuando las maquinas se llenen, así como alertar las incidencias. 

Las empresas recolectoras de residuos ya no tendrían que estar contratando 

recolectores o pagar por la recolección dado que, al tener a estos tachos, la 

recolección de residuos reutilizables estaría su disposición. Según Gestores de 

Residuo (2014) señala que la máquina contenedora de basura alcanza su capacidad 

máxima informa al gestor con el fin de que se desocupe por completo, en este sentido, 

reducir costos vehiculares, debido a que, solo se pasa por los desechos cuando la 

alerta se manifieste. 

Conforme a la realidad problemática presentada se planteó el problema 

general y los problemas específicos de la investigación. El problema general de la 

investigación fue ¿En qué medida el desarrollo de contenedores inteligentes influye 

en la Gestión de Residuos en el Edificio LIKE del Distrito de Jesús María? 

Los problemas específicos de la investigación fueron los siguientes: 

PE1: ¿En qué medida los contenedores inteligentes influyen en tiempo de 

la selección de desechos sólidos reutilizables en el Edificio Like del Distrito de Jesús 

María? 

PE2: ¿En qué medida los contenedores inteligentes influyen en el tiempo 

de recojo de residuos en el edificio Like del distrito de Jesús María? 

PE3: ¿En qué medida los contenedores inteligentes influyen en la reducción 

del personal de limpieza que laboran en el edificio Like del distrito de Jesús María? 

El objetivo general fue: Demostrar en qué medida los contenedores inteligentes 

influyen significativamente en la Gestión de los Residuos del Edificio Like del Distrito 

de Jesús María. 

  Los objetivos específicos fueron los siguientes: 



5 
 

OE1: Demostrar que los contenedores inteligentes influyen 

significativamente en el tiempo de recolección de los residuos en el Edificio Like del 

Distrito de Jesús María. 

OE2: Demostrar que los contenedores influyen significativamente en el 

tiempo de recojo de los residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

OE3: Demostrar que los contenedores influyen significativamente en la 

reducción del personal de limpieza que laboran en el Edificio Like del Distrito de 

Jesús María. 

La hipótesis general fue: Los contenedores inteligentes influyen significativamente 

en la Gestión de los Residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María 

Las hipótesis específicas fueron las siguientes: 

HE1: Los contenedores inteligentes influyen significativamente en el tiempo 

de recolección de los residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

HE2: Los contenedores influyen significativamente en el tiempo de recojo de 

los residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

HE3: Los contenedores influyen significativamente en la reducción del 

personal de limpieza que laboran en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 
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En este capítulo se muestran los antecedentes relacionados a la investigación. 

Asimismo, se muestra las teorías y conceptos como la gestión de residuos, 

contenedores inteligentes, metodologías de desarrollo de software y sensores. A 

continuación, se muestra los antecedentes de esta investigación, donde se encuentra 

trabajos relacionados con desarrollo de contenedores inteligentes y sus 

implicancias en la gestión de residuos sólidos. 

Costa, Bernardez, Pereyra y Zampa (2018) realizaron un enfoque de visión 

computarizada para clasificar la basura en categorías de reciclaje de forma eficiente 

de procesar los desechos. Tomaron las imágenes de residuos y las clasificaron en 

cuatro clases: vidrio, papel, metal y plástico (p. 25). Costa et al. (2018) utilizaron una 

base de datos de imágenes de basura que contiene alrededor de 400 imágenes. 

Costa et al. (2018) indican que, para cada clase, los modelos utilizados en los 

experimentos son VGG-16 pre-entrenados (VGG-16), AlexNet, máquina de 

vectores de soporte (SVM), K-Nearest Neighbor (KNN) y Random Forest (RF). 

Costa et al. (2018) demostraron mediante sus resultados que los modelos 

alcanzaron una precisión de alrededor de 93% (p. 51). 

Yang, Zhao, Chai y Mi (2015) realizaron un enfoque de visión computarizada 

para clasificar la basura en categorías de reciclaje de forma eficiente de procesar 

los desechos. Tomaron las imágenes de residuos y las clasificaron en cuatro clases: 

vidrio, papel, metal y plástico (p. 15). Yang et al. (2017) utilizaron una base de datos 

de imágenes de basura que contiene alrededor de 400 imágenes. Yang et al. (2017) 

indican que, para cada clase, los modelos utilizados en los experimentos son VGG-

16 pre-entrenados (VGG-16), AlexNet, máquina de vectores de soporte (SVM), K-

Nearest Neighbor (KNN) y Random Forest (RF). Yang et al. (2017) demostraron 

mediante sus resultados que los modelos alcanzaron una precisión de alrededor de 

93% (p. 52). 

Tativa, Suprivanto, Mukhammad, Faishal y Iswanto (2016) evidencian en el 

plano de su investigación sobre Scooby Smart Trash can, es un bote de basura 

equipado con inteligencia artificial por medio de algoritmos que son capaces de 

capturar y limpiar basuras lanzadas por personas, además, la lata se llama 
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inteligente porque actúa como un scoobydoo en una caricatura infantil, dado que, la 

lata reaccionaría si hay basura tirada, en efecto, la lata la atrapa y la limpia (p. 35). 

Tativa et al. (2016) indican que este estudio presenta un algoritmo de búsqueda que 

utiliza un algoritmo de descomposición celular en el que los algoritmos se utilizan 

para crear un mapa de la ruta del robot y el algoritmo difuso como uno de los 

algoritmos de IA en la coordinación de rutas (p. 75). Tativa et al. (2016) concluyeron 

que, al utilizar el algoritmo combinado, el robot es capaz de perseguir la basura 

descartada descuidadamente, pero, no ha podido encontrar la distancia más corta 

(p. 95). 

Jadermann, Behrens y Lang (2007) realizaron un prototipo llamado 

“contenedor inteligente” donde demuestra cómo se podría implementar el control 

autónomo en un módulo de procesador en la integración en contenedores estándar 

o vehículos de transporte (p. 5). Jadermann et al. (2007) manifiesta que el 

procesador proporciona una plataforma de interpretación local y el procesamiento 

previo de la información del sensor, por ende, el sistema se adapta 

automáticamente a los requisitos específicos del bien de transporte, además, una 

nota de envío electrónica extendida que se implementa como agente de software la 

cual contiene instrucciones individuales de transporte y monitoreo (p. 75). 

Jadermann et al. (2007) se utilizan las tecnologías RFID para controlar la 

transferencia de este agente de carga móvil, además, la implementación del pre 

procesamiento de datos locales y un modelo de calidad, en este sentido, si el 

sistema de supervisión predice que la calidad del transporte descenderá por debajo 

de un umbral de aceptación de llegada, pues, contacta con el gestor de transportes 

(p. 85). 

Azahara (2017) en su investigación explica que frente a soluciones 

convencionales cuales supones realizar viajes innecesarios a contenedores casi 

vacíos, por otro lado, no atender exigencias de aquellos que más se llenan llegando 

a desbordarse en muchos casos encontramos aquellas que aprovechan la valiosa 

información que proporcionan los datos en tiempo real procedentes de los sensores 

instalados (p. 12). Azahara (2017) planteó que el diseño de un sistema inteligente 
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de recogida de residuos urbanos responde de forma pormenorizada, determinando 

en tiempo real la asignación de los recursos disponibles más eficientes posible 

enfocada en la experimentación con aplicaciones de Redes de Sensores 

Inalámbricos para soportar servicios en un contexto de ciudades inteligentes (p. 51). 

Azahara (2017) concluyó que el prototipo ha sido probado en laboratorio y en campo 

resultando exitoso (p. 65). 

Valles, Alemán y Alcantar (2015) presentaron un prototipo de contenedor de 

basura inteligente capaz de diferenciar y separar entre tres tipos de materiales como 

son el aluminio, plástico y vidrio donde aplicaron la metodología de manufactura 

esbelta para reducir el tiempo de separación de los desperdicios del proceso del 

reciclaje con la finalidad de reducir costos de la separación de basura para su 

posterior reciclaje (p. 35). Valles, et al. (2015) utilizaron un sensor inductivo que es 

capaz de detectar cualquier tipo de metal como el aluminio y para lo que es el 

plástico y el vidrio se usó LEDS (p. 51). Valles, et al. (2015) concluyeron con la 

programación mediante el programa LabVIEW para su funcionamiento. 

Ballén y Velosa (2015) desarrollaron un método de identificación de 

materiales ideando un prototipo de caneca que automáticamente registre el 

material, dado que, lo identifique y lo dirija en su determinado contenedor (p. 15). 

Ballén et al. (2015) sostiene que los sensores tanto inductivos como capacitivos 

reconocen las composiciones de los materiales que están en el área de trabajo 

mediante un diagrama de flujo de datos (DFD) (p. 45). Ballén et al. (2015) 

concluyeron que el prototipo tuvo un nivel de automatización predecible el cual 

enviara un registro de que tan lleno este el dispositivo (p. 95). Ballén et al. (2015) 

recomendó que se podrá implementar tanto en casas como en las calles siendo más 

eficaces en las casas al reciclar. 

A continuación, se muestra las teorías relacionadas a los conceptos de esta 

investigación como gestión de residuos (Camarena, 2019), contenedores 

inteligentes (Mariño, 2016), las metodologías para el desarrollo del contenedor 

(Satpathy, 2016) y los conceptos referentes a ciclo de vida como también arduino 

(Tuelectrica.es, 2016). 
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Camarena (2019) manifestó que el avance de la tecnología viene generando 

un aumento importante de la gestión de residuos que se derriban del uso cada vez 

mayor de los aparatos electrónicos.  

Además, la Real Academia Española (2018) menciona acerca de los 

residuos que es una porción de un todo, en este sentido, es resultado de la 

descomposición de una cosa, dado que, este material queda inutilizable después 

de haberse realizado el trabajo con el mismo.  

Asimismo, Mariño (2014) manifestó acerca de los contenedores inteligentes 

enfatizando que es un basurero muy sencillo que tiene instalado distintos sensores 

que detecta cuando esté lleno, por ende, habrá un sensor que enviara una luz ya 

sea de color rojo dando una notificación a la ordenanza para que se proceda con el 

baseado del basurero y un sensor que enviara una luz verde señalando que ya está 

operativo para ser usado nuevamente. 

Según, Guerrero (2019), señaló que el uso de contenedores en el desarrollo 

insostenible de los países ha creado un problema por la imparable generación de 

residuos, además, apenas existen medios tecnológicos para realizar una gestión 

óptima del proceso de recogida de residuos. En la actualidad, la recolección de 

residuos sólidos se realiza sin un análisis previo de la demanda, es decir, siguiendo 

una ruta definida manualmente. 

Como menciona, Satpathy (2016) que define el método SCRUM como un 

proceso prescriptivo, que describe lo que debe hacerse en cada circunstancia, pero 

una herramienta para tareas complejas en que no es posible predecir lo que va a 

pasar. 

Satpathy (2016) también informo sobre el ciclo de vida SCRUM el cual 

comienza; por medio de una reunión de socios, luego el propietario crea una lista 

de pendientes que contiene requerimientos, además, que cada Sprint empieza con 

una reunión para su planificación donde se deciden que requerimientos son de alta 

importancia a otros teniendo una duración de una a seis semanas, por consiguiente, 
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se llevan reuniones diarias para ver los progresos y finalmente, se detallan los 

entregables al propietario del Sprint. 

Por otra parte, Tuelectronica.es (2016) infiere que un Arduino es un grupo 

dedicada a la producción de hardware libre, en efecto, es un espacio de desarrollo 

y en este se realiza la programación de las diferentes placas que se utilizan, por 

ende, su base el entorno de Processing es similar al lenguaje de programación en 

Wiring. 

Shih (2014) sostiene que el software Autodesk Inventor ayuda a automatizar 

aspectos clave del diseño de moldes de inyección para plástico partes. Esto le 

permite crear y validar rápidamente diseños completos de moldes, reduciendo 

errores y mejorando rendimiento del molde. Prosiguiendo con, Munford y Normand 

(2015) menciona que el software Autodesk Inventor ofrece piezas de plástico 

máxima flexibilidad de los diseñadores al combinar nativos Inventor geometría con 

modelos de superficie exterior 

Barbecho, et al. (2013) manifiesta que los sensores deductivos son 

detectores de proximidad, debido a que, detectan metales a distancias cortas tales 

como a 40 o 50 mm, asimismo, detectan metales ferromagnéticos sin contacto físico 

(p.66). Singh et al. (2016) sostiene que los sensores NPN se incorporan al interior 

el oscilador, el circuito evaluador como también el amplificador de salida 

transistorizado para lo cual la conexión se realiza por tres hilos y la tensión de 

alimentación es de 6 a 24 Vcc, ya que, actualmente se suministran sensores contra 

cortocircuito y contra inversión de polaridad (p.32). Indrasari et al. (2019) infiere que 

los sensores LDR son dispositivos muy útiles para proyectos de control de 

iluminación, seguidores solares, interruptores crepusculares, entre otros (p.3). 

Yuniati et al. (2019) indica que la fotorresistencia LDR varía en valor de resistencia 

eléctrica dependiendo de la cantidad de luz que incide sobre él, en este sentido, es 

bajo cuando hay luz incidiendo en él y alta cuando esta oscuras (p.22). 

Por otra parte, Lino et al. (2020) El láser que utilizamos es un amplificador de 

fibra dopado con Yb comercial fs-laser (Satsuma, Amplitude Systèmes Ltd., Pessac, 

Francia) (587). Pérez y López (2008) La polarización del láser era lineal y alineada 
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a lo largo del eje x. El rayo láser se enfocó dentro de la muestra a 500 µm por debajo 

de su frente cara utilizando una lente asférica con una apertura numérica de 0,6, lo 

que da como resultado un diámetro de punto estimado en alrededor de 1,2 µm. 

(p.131). 

Avram et al. (2015) indica para que el servomotor pueda funcionar correctamente, 

aún se debe configurar una matriz de conexión interna, donde las conexiones 

apropiadas entre los bloques lógicos y los bloques de entrada-salida pueden ser 

establecer (p.55). Istanto et al. (2019) las principales contribuciones se resumen a 

continuación: (i) se desarrolla un sistema que permite la ejecución paralela de 

algoritmos de control, (ii) la estructura robusta de este sistema de control es 

justificado y discutido, (iii) simulación y pruebas experimentales son realizado 

utilizando el sistema propuesto para validar su aplicabilidad. 
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III. METODOLOGÍA 
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En este capítulo, se plasmó información sobre la metodología aplicada en la 

investigación la cual corresponde al enfoque cuantitativo, diseño pre-experimental, 

además, de tipo aplicada por lo que sirvió de rigor para proseguir con la indagación 

científica. Asimismo, se detalló los instrumentos de recolección de datos los cuales 

ayudan a obtener la información como datos necesarios para ser aplicados a la 

población cual se detalló en el presente capítulo, por lo tanto, se demuestran los 

procedimientos como aspectos éticos que dieron indicio al estudio. 

3.1. Tipo y diseño de la investigación 

El estudio científico procedió mediante el tipo aplicada. De acuerdo con, Rodríguez 

(2016) sostiene que es la resolución práctica de problemas, es decir, de cómo llevar 

la teoría a la práctica, puesto que, la resolución de estos problemas se realiza en 

tiempos establecidos y determinados (p.75). 

 Por otro lado, el diseño que se usó fue el pre-experimental. Por ello, 

Hernández y Mendoza (2018) nos dicen que en tal sentido se administra a un grupo 

para luego aplicar una medición de una o más variables, asimismo, hay 

manipulación de la variable independiente y grupos de contraste (p.149). 

3.2. Variables y operacionalización 

De acuerdo a, Díaz, et al. (2017) nos dice que una variable es todo aquello que tiene 

características propias, que la distingue de lo demás y que es susceptible de cambio 

o modificación (p.121). En el presente trabajo investigación se desarrollaron dos 

variables, detallados a continuación. 

3.2.1. Definición conceptual 

3.2.1.1. Variable independiente 

Desarrollo de Contenedores Inteligentes Sistemas que reconocen el tipo de residuo, 

sistema que avisan cuando están llenos y compactan las basuras (Navarro, 2017). 

3.2.1.2. Variable dependiente 

Gestión de los Residuos Sólidos Clasificación los residuos materiales y líquidos 

productos de las materias primas y los desechos humanos (Ecocentury, 2017). 

3.2.2. Definición operacional 
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Se conseguirá los datos para la muestra, cual fue mediante el test de entrada y 

salida para explicar si los contenedores inteligentes influyen significativamente en 

la Gestión de los Residuos. 

3.2.3. Indicadores 

Los indicadores empleados en la investigación fueron: 

 Tiempo de recolección de los residuos reutilizables (metales y plásticos) 

 Tiempo de Recolección del Recojo de los residuos 

 Personal de limpieza que laboran en el edificio 

3.3. Población, muestra y muestreo 

3.3.1. Población 

De acuerdo a, Zita (2017) nos dice que la población es todo el universo, conjunto o 

totalidad de elementos sobre los que se investiga o hacen estudios. Por ello la 

investigación estará conformada por el total de personas que habitan en el edificio 

Like, siendo un total de 60 registros. 

3.3.2. Muestra 

De acuerdo a, Otzen y Manterola (2017) proporción de la población siendo de 

significancia para la investigación (p. 33). 

A continuación, se plasmará la fórmula que se empleó para hallar la muestra: 

𝑇𝑎𝑚𝑎ñ𝑜 𝑑𝑒 𝑚𝑢𝑒𝑠𝑡𝑟𝑎

𝑧 𝑝 1 𝑝
𝑒

1
𝑧 𝑝 1 𝑝

𝑒 𝑁

 

𝑛

1.96 0.5 1 0.5
0.05

1
1.96 0.5 1 0.5

0.05 ∗ 60

51.89 

 

Teniendo en cuenta la fórmula de obtención de la muestra, el resultado de la 

muestra a utilizar es de 52 registros utilizando un nivel de confianza del 95% y un 

margen de error del 5%. 

3.3.3. Muestreo 

El muestreo del estudio fue probabilístico. De acuerdo a, Otzen y Manterola (2017) 

infieren que los participantes que conforman la investigación tienen la misma opción 
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de ser seleccionado tal como el primero o último participante, es decir, no interfiere 

las características o diferencias, porque, es al azar. 

 

3.4. Técnica e instrumentos de recolección de datos 

Se empleó la observación como análisis de información. 

La observación de acuerdo de Hernández, R (2010) nos dice que consiste en 

el registro sistemático, valido y confiable de comportamientos y situaciones 

observables, mediante un conjunto de categorías y subcategorías. 

3.5. Procedimientos 

Al desarrollar la investigación, se recolectó la información de la muestra que fueron 

52 registros. La muestra por conveniencia se aplicó mediante un test de entrada y 

test de salida, además, se consideró información verídica, puesto que, se sostuvo 

una autorización de por medio, asimismo, se procedió con los análisis de datos 

cuales serán aplicados usando el software SPSS 24.0, con ello dio pase a los 

resultados cuales fueron pieza fundamental del estudio. 

3.6. Método de análisis de datos 

Para el desarrollo del estudio es un enfoque cuantitativo. Por ello, Rendón, et al. 

(2016) nos dice que es tipo de investigación tiene que ver con el cálculo, revisión, 

representación, experimentación, verificación y definición del fenómeno estudiado 

(p.20). Puesto que el estudio es tipo pre-experimental y se utilizó la estadística para 

probar las hipótesis plasmadas en la investigación. Para el procesamiento de datos 

y la generación de resultados se utilizó el software IBM SPSS Stadistics 24.0. 

3.7. Aspectos éticos 

Se respetó los reglamentos y normas impuestas por la universidad, de igual forma 

las fuentes recabadas y la información que se presentó de las antecedentes 

internacionales y nacionales serán citadas mediante ISO 609; de igual manera, se 

respetó la autoría de fuentes de información con el uso de normas estilo APA y 

tomando en cuentas el código de ética de la universidad.  De tal manera, se efectuó 

el permiso correspondiente además del permiso del condominio Like del distrito de 

Jesús María, la información recabada fue tratada fue muy reservada, respaldando 

la privacidad del condominio.  
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4.1. Datos Descriptivos 

En este capítulo se describe los resultados obtenidos de la investigación haciendo 

uso de los indicadores “Tiempo de recojo de los residuos metálicos y botellas de 

plástico”, “Tiempo de selección de residuos botellas de plástico, metálicos y otros” 

y “Personal de limpieza que laboran en la empresa”. Además, se observa la 

implementación de un Contenedor Inteligente y también se proyecta las tablas y 

figuras correspondientes del caso planteado. 

Variable Dependiente: Gestión de residuos 

Dimensión 1: Clasificación de residuos metálicos y platicos 

Indicador 01: Tiempo de recojo de los residuos metálicos y botellas de 

plástico 

Se muestra los puntajes obtenidos del Pre test (Antes) y el Post test 

(después). Se realizaron 52 registros midiendo el tiempo de recojo de los residuos. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

Figura 1: Tiempo de recojo de los residuos Pre test – Post test 

Los resultados descriptivos obtenidos de la calidad de información de esta 

medida se observan en la tabla Y. 

Cálculos estadísticos descriptivos 
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Tabla 1: Estadístico descriptivo del “tiempo de recojo de los residuos” 
 

Pre-test Post-test
 

N Válido 52 52
  Perdidos 0 0

 

Media 40,0577 7,7308
 

Desv. Desviación 8,16836 1,93132
 

Varianza 66,722 3,730
 

Rango 33,00 7,00
 

Mínimo 25,00 5,00
 

Máximo 58,00 12,00
 

Tabla de frecuencias 

Tabla 2: Frecuencias de Pre test del “tiempo de recojo de los residuos” 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 
Válido 25,00 

 
2 3,8 3,8 3,8 

 
 
30,00 

 
4 7,7 7,7 11,5 

 
31,00 

 
2 3,8 3,8 15,4 

 
32,00 

 
5 9,6 9,6 25,0 

 
33,00 

 
3 5,8 5,8 30,8 

 
35,00 

 
1 1,9 1,9 32,7 

 
37,00 

 
3 5,8 5,8 38,5 

 
39,00 

 
6 11,5 11,5 50,0 

 
40,00 

 
1 1,9 1,9 51,9 

 
41,00 

 
5 9,6 9,6 61,5 

 
43,00 

 
4 7,7 7,7 69,2 

 
45,00 

 
1 1,9 1,9 71,2 

 
46,00 

 
5 9,6 9,6 80,8 

 
47,00 

 
2 3,8 3,8 84,6 

 
48,00 

 
2 3,8 3,8 88,5 

 
50,00 

 
1 1,9 1,9 90,4 

 
54,00 

 
1 1,9 1,9 92,3 

 
55,00 

 
2 3,8 3,8 96,2 

 
58,00 

 
2 3,8 3,8 100,0 

 
Total 

 
52 100,0 100,0
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Tabla 3: Frecuencias de Post test del “tiempo de recojo de los residuos” 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Histograma 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 2: Histograma de Pre test recojo de residuos 

Como resultado del análisis de los datos del Pre-test en la figura D, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo una 

 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 

Válido 5,00 
 

8 15,4 15,4 15,4 
 

 

6,00 
 

8 15,4 15,4 30,8 
 

7,00 
 

7 13,5 13,5 44,2 
 

8,00 
 

12 23,1 23,1 67,3 
 

9,00 
 

8 15,4 15,4 82,7 
 

10,00 
 

4 7,7 7,7 90,4 
 

11,00 
 

3 5,8 5,8 96,2 
 

12,00 
 

2 3,8 3,8 100,0 
 

Total 
 

52 100,0 100,0  
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media de 40,06 minutos en el tiempo de recojo de los residuos metálicos y una 

desviación estándar de 8,168. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 3: Histograma de Post test recojo de residuos 

Como resultado del análisis de los datos del Post-test en la figura E, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo una 

media de 7,73 minutos en el tiempo de recojo de los residuos metálicos y una 

desviación estándar de 1,931. 

Prueba de normalidad: 

Para determinar si la distribución de la muestra es normal o no, se utilizó la prueba 

de Kolmogorov-Smirnov, ya que nuestra muestra es mayor a 50. 

Tabla 4: Prueba de normalidad Pre test – Post test del “tiempo de recojo de los 
residuos” 

 

Estadístico Gl Sig.
 

Pre-test 
 

,114 52 ,090
 

Post-test 
 

,123 52 ,049

 

Como se puede apreciar en la tabla 8, el valor de significancia (Sig) de la fila 

Post-test es menor a 0.05, por lo tanto, podemos afirmar que el indicador sigue una 

distribución no normal. 
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Prueba de Hipótesis: 

Como la distribución de la muestra es normal, se utilizó una prueba estadística no 

paramétrica. Al tener una muestra de 52 registros, se empleó la prueba de Z. La 

hipótesis Nula y Alterna fueron las siguientes: 

H0: Los contenedores inteligentes no influyen significativamente en el tiempo 

de recojo de los residuos en el edificio Like del Distrito de Distrito de Jesús María. 

H1: Los contenedores inteligentes influyen significativamente en el tiempo de 

recojo de los residuos en el edificio Like del Distrito de Distrito de Jesús María. 

Tabla 5: Prueba de Hipótesis “tiempo de recojo de los residuos” 

 

 

Rangos 

Tabla 6: Estadístico de prueba “tiempo de recojo de los residuos” 
 

Z -6,277b

 

Sig. asintótica(bilateral) ,000

 

Como el valor de Sig. (Bilateral) es menor a 0.05, se rechaza la hipótesis nula 

y se acepta la hipótesis alterna: Los contenedores inteligentes influyen 

significativamente en el tiempo de recojo de los residuos en el edificio Like del 

Distrito de Distrito de Jesús María. 

 

 

 

 

 

 

 

N Rango promedio 
 

Suma de rangos 
 

Post-test - Pre-test Rangos negativos 52a 26,50 
 

1378,00 
 

 

Rangos positivos 0b ,00 
 

,00
 

Empates 0c
   

 

Total 52    
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Indicador 2: Tiempo de recolección de residuos: botellas de plástico, 

metálicos y otros. 

Se muestran los puntajes obtenidos del Pre test y Post test 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4: Tiempo de recolección de residuos Pre test – Post test 

Los resultados descriptivos obtenidos de la búsqueda de información de esta 

medida se observan en la tabla 11. 
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Cálculos estadísticos descriptivos 

Tabla 7: Estadísticos descriptivos del “tiempo de recolección de los residuos” 
 

Pre-test Post-test
 

N Válido 52 52
 

 

Perdidos 0 0
 

Media 66,7500 ,579
 

Desv. Desviación 9,58118 ,0800
 

Varianza 91,799 ,006
 

Rango 32,00 ,3
 

Mínimo 50,00 ,5
 

Máximo 82,00 ,8

 

Tabla de frecuencias 

Tabla 8: Frecuencias de Pre test del “tiempo de recolección de los residuos” 
 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 

Válido 50,00 
 

4 7,7 7,7 
 

7,7
 

 

53,00 
 

3 5,8 5,8 
 

13,5
 

58,00 
 

5 9,6 9,6 
 

23,1
 

60,00 
 

4 7,7 7,7 
 

30,8
 

62,00 
 

4 7,7 7,7 
 

38,5
 

65,00 
 

5 9,6 9,6 
 

48,1
 

69,00 
 

4 7,7 7,7 
 

55,8
 

70,00 
 

4 7,7 7,7 
 

63,5
 

71,00 
 

7 13,5 13,5 
 

76,9
 

75,00 
 

4 7,7 7,7 
 

84,6
 

82,00 
 

8 15,4 15,4 
 

100,0
 

Total 
 

52 100,0 100,0  

 

 

 

 

 

 

 

 



25 
 

Tabla 9: Frecuencias de Post – test del “tiempo de recolección de los residuos” 
 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 

Válido ,5 
 

22 42,3 42,3 
 

42,3
 

 

,6 
 

20 38,5 38,5 
 

80,8
 

,7 
 

9 17,3 17,3 
 

98,1
 

,8 
 

1 1,9 1,9 
 

100,0
 

Total 
 

52 100,0 100,0  

 

Histograma 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 5: Histograma de Pre test recolección de residuos 

Como resultado del análisis de los datos del pre-test en la figura 11, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo unos 

medios 66,75 minutos en el Tiempo de recolección de residuos botellas de plástico, 

metálicos y otros, con una desviación estándar de 9,581. 
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Figura 6: Histograma de Post test recolección de residuos 

Como resultado del análisis de los datos del Post-test en la figura 12, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo una 

media 0.58 minutos en el Tiempo de recolección de residuos botellas de plástico, 

metálicos y otros, con una desviación estándar de 0,8. 

Prueba de normalidad: 

Para determinar si la distribución de la muestra es normal o no, se utilizó la 

prueba de Kolmogorov- Smirnov. 

Tabla 10: Prueba de normalidad Pre test – Post test del “tiempo de recolección 
de los residuos” 

 

 

 

 

 

Como se puede apreciar en la tabla, el valor de significancia (Sig) de la fila Post-test 

es menor a 0.05, por lo tanto, podemos afirmar que el indicador sigue una 

distribución no normal. 

 

 

  Kolmogorov-Smirnova

Estadístico gl Sig.
 

Pre-test ,112 52 ,108
 

Post-test ,261 52 ,000
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Prueba de Hipótesis: 

Como la distribución de la muestra no es normal, se utilizó una prueba estadística 

no paramétrica. Se empleó la Prueba de Rangos de Wilcoxon. La hipótesis Nula y 

Alterna fueron las siguientes: 

H0: Los contenedores inteligentes no influyen significativamente en el tiempo 

de recolección de los residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

H1: Los contenedores inteligentes influyen significativamente en el tiempo de 

recolección de los residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

Tabla 11: Prueba de Hipótesis del “tiempo de recolección de los residuos” 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Tabla 12: Estadístico de prueba del “tiempo de recolección de los residuos” 

 
Estadísticos de pruebaa 

  Post-test - Pre-test 
 

Z -6,276b 
 

Sig. asintótica(bilateral) ,000 
 

a. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon
b. Se basa en rangos positivos.

 

Como el valor de Sig. (Bilateral) es menor a 0.05, se rechaza la hipótesis nula y se 

acepta la hipótesis alterna: Los contenedores inteligentes influyen 

significativamente en el tiempo de recolección de los residuos en el Edificio Like del 

Distrito de Jesús María. 

Rangos 
  N Rango promedio Suma de rangos 

 

Post-test - Pre-test 
 

Rangos negativos 52a 26,50 1378,00 
 

 

Rangos positivos 0b ,00 ,00 
 

Empates 0c
   

 

Total 52    
 

a. Post-test < Pre-test 
 

b. Post-test > Pre-test 
 

c. Post-test = Pre-test 
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Indicador 3: Personal de limpieza que labora en el edificio 

Se muestra los puntajes obtenidos del Pre test y Post test 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 7: Registro de personal de limpieza Pre test – Post test 

Los resultados descriptivos obtenidos de la búsqueda de información de esta 

medida se observan en la tabla 11. 
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Cálculos estadísticos descriptivos 

Tabla 13: Estadísticos descriptivos del “personal de limpieza” 
 

Pre-test Post-test
 

N Válido 52 52
  Perdidos 0 0

 

Media 3,00 1,00
 

Desv. Desviación ,000 ,000
 

Varianza ,000 ,000
 

Rango 0 0
 

Mínimo 3 1
 

Máximo 3 1

 

Tabla de frecuencias 

Tabla 14: Frecuencias de Pre – test del “personal de limpieza” 

 
 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 

Válido 3 
 

52 100,0 100,0 
 

100,0

 

Tabla 15: Frecuencias de Post – test del “personal de limpieza” 

 
 
 

Frecuencia
 
Porcentaje

Porcentaje 

válido 

Porcentaje 

acumulado 
 

Válido 1 
 

52 100,0 100,0 
 

100,0

 

 

 

 

 

 

 



30 
 

Histograma: 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 8: Histograma de Pre test del personal de limpieza 

Como resultado del análisis de los datos del pre-test en la figura 13, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo una 

media de 3 personales de limpieza laborando en el edificio, con una desviación 

estándar de 0. 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 9: Histograma de Post test del personal de limpieza 
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Como resultado del análisis de los datos del pre-test en la figura 9, se 

representa un histograma de los puntajes obtenidos para el indicador, teniendo una 

media de 1 personal de limpieza laborando en el edificio, con una desviación 

estándar de 0. 

Prueba de normalidad: 

Para determinar si la distribución de la muestra es normal o no, se utilizó la prueba 

de Kolmogorov-Smirnov. 

Tabla 16: Prueba de normalidad Pre test – Post test del “personal de limpieza” 

 
 

 

Kolmogorov-Smirnova

 

Estadístico gl Sig.
 

Pre-test 
 

. 52 .
 

Post-test 
 

. 52 .
 

Como se puede apreciar en la tabla, el valor de significancia (Sig) de la fila 

Post-test es menor a 0.05, por lo tanto, podemos afirmar que el indicador sigue una 

distribución no normal. 

Prueba de Hipótesis: 

Como la distribución de la muestra no es normal, se utilizó una prueba estadística 

no paramétrica. Se empleó la Prueba de Rangos de Wilcoxon. La hipótesis Nula y 

Alterna fueron las siguientes: 

H0: Los contenedores no influyen significativamente en la reducción del 

personal de limpieza que laboran en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 

H1: Los contenedores influyen significativamente en la reducción del personal 

de limpieza que laboran en el Edificio Like del Distrito de Jesús María. 
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Tabla 17: Prueba de Hipótesis del “personal de limpieza” 
Rangos 

  N Rango promedio 
 

Suma de rangos
 

Post-test - Pre-test 
 

Rangos negativos 52a 26,50 
 

1378,00
 

 

Rangos positivos 0b ,00 
 

,00
 

Empates 0c
   

 

Total 52    
 

a. Post-test < Pre-test 
 

b. Post-test > Pre-test 
 

c. Post-test = Pre-test 
 

Tabla 18: Estadístico de prueba del “personal de limpieza” 

 
 

 

 

 

 

Como el valor de Sig. (bilateral) es menor a 0.05, se rechaza la hipótesis nula 

y se acepta la hipótesis alterna: Los contenedores influyen significativamente en la 

reducción del personal de limpieza que laboran en el Edificio Like del Distrito de 

Jesús María. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Estadísticos de pruebaa 

  Post-test - Pre-test
 

Z -7,211b

 

Sig. asintótica(bilateral) ,000
 

a. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon
 

b. Se basa en rangos positivos.
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Cód. Hipótesis Resultado 

(Aceptada 

o 

Rechazada)

HE1 Los contenedores inteligentes influyen significativamente en 

el tiempo de recolección de los residuos. 

Aceptada 

HE2 Los contenedores influyen significativamente en el tiempo 

de recojo de los residuos. 

Aceptada 

HE3 Los contenedores influyen significativamente en la 

reducción del personal de limpieza. 

Aceptada 

HG Los contenedores inteligentes influyen significativamente en 

la Gestión de los Residuos. 

Aceptada 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



34 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

V. DISCUSIÓN 
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El creciente problema de la mala gestión de residuos es un tema a nivel mundial, 

según investigaciones realizadas explican como la mala implementación de la 

tecnología disminuye este problema como es el caso de la instigación planteada de 

tema titulado: “IOT Based Smart Garbage Alert System using Arduino UNO”, donde 

afirman respecto a sus resultados de investigación que la implementación de un 

sistema de gestión de basura inteligente mediante sensor IR, microcontrolador y 

módulo GSM, garantiza la limpieza de los cubos de basura pronto cuando el nivel 

de basura alcanza su máxima capacidad, por ello, si el cubo de basura no se limpia 

en un tiempo específico, luego el registro se envía a la autoridad superior que puede 

tomar las medidas apropiadas contra el contratista en cuestión de tiempo, además, 

el sistema ayuda a controlar los informes falsos y, por lo general, puede reducir la 

corrupción en el sistema de gestión global. 

En el caso de la investigación, el recojo de basura es mediante un sensor que 

enviaran una señal al celular de otra persona generando una disminución del 

tiempo, proceso de recojo de los residuos. De acuerdo, a nuestro primer indicador 

hemos medido el tiempo antes de implementar el contenedor inteligente y después 

de implementarlo, observando que el tiempo de recojo es mucho menor si es 

realizado por medio de los contenedores inteligentes, ya que, existe una desviación 

en promedio de minutos del tiempo de recojo con el contenedor inteligente con 

respecto a su media afirmándose que se valida la hipótesis, aceptando también el 

nivel de significancia que debe ser menor al p valor de 0.05.  

Para el caso del segundo indicador en donde se medirá el tiempo de selección 

de residuos separándolos en 3 contenedores diferentes de acuerdo a otra 

investigación realizada por (Costa, Bernardez, Pereyra , & Zampa, 2017) donde 

utilizaron inteligencia artificial y el algoritmo de Disktra para realizar la selección del 

3componentes como son el plástico, el metal y vidrio ellos pudieron obtener los 

siguientes resultados como el Análisis de Varianza para comparar el Métodos 

clasificadores considerando la hipótesis nula, ya que, precisión media de los 

métodos es esencialmente la misma y, un valor de corte p <0.05 sugiere que la 

precisión, al menos, uno de los algoritmos es significativamente diferente de cada 
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uno otro. Como resultado, se obtuvo una p = 0.0012 que indica que la precisión 

media de los algoritmos no son todos iguales; la hipótesis nula fue rechazada 

Para ellos la selección de los residuos se hizo por medio de imágenes que 

capturaban los residuos y lo iban seleccionando, para nuestro caso la selección se 

realiza a través de sensores que al igual que ellos lograron reconocer metales, 

botellas de plástico y residuos inorgánicos además de tener el nivel de p menor al 

0,05 los que comprueba que nuestra hipótesis resulta , la comparación que realiza 

el contenedor y una persona en el tiempo de selección de residuos es menor , 

teniendo en cuenta que la media en cuanto a los contendores resulto la mínima con 

una media de 5 min cantidad de tiempo mientras que el caso de una persona que 

se encarga de realizar el mismo proceso con una media de 52 min.  

Así mismo en el tercer indicador determina la reducción del personal que 

labora haciendo el recojo y en este caso la selección de los residuos, como lo 

plantemos en nuestra situación problemática hay una gestión de residuos 

descontrolada en el Perú, los camiones de basura que son distribuidos en diversas 

zonas suelen ser un costo adicional cada día y consigo mucho personal a cargo 

como se presentó en un dato estadístico del INEI, sería un punto a favor en la 

reducción de costos de personal. Puesto que en nuestro análisis estadístico 

contando solo con un contenedor inteligente la reducción del personal se redujo de 

3 a 1. 
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1. Se pudo d emo s t ra r  que e l  t iempo de  rego jo  de l os  res iduos 

d isminuyo significativamente gracias al desarrollo de estos contenedores 

inteligentes que mediante un mensaje el personal que laboraba dentro del 

edificio se le reduce el tiempo de ir a revisar cada tacho de basura, según el 

registro de observación se mejor la marca de 40 min a 7 minutos el proceso. 

2. Así mismo se logró demostrar que la selección de residuos por parte de un 

personal que labora dentro del edificio disminuye al tener este contenedor 

inteligente que se encarga de la separación de los residuos obteniéndose 

una diferencia de 40 minutos entre el contenedor y la persona encargada. 

3. También se pudo concluir que al desarrollar este contenedor el personal que 

se encarga de realizar los labores de recojo de basura y selección 

disminuyen gracias a la capacidad que posee el contenedor no es necesario 

tener más de 1 persona trabajando por edificio con un solo contenedor. 

4. Concluimos que, el desarrollo de los contenedores inteligentes influye 

significativamente en la gestión de los residuos del edificio Like del distrito de 

Jesús María. 
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VII. RECOMENDACIONES 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



40 
 

1. Se recomienda que el contenedor esté conectado básicamente a un celular 

para que se generen las alarmas de llenado vía mensajes de texto. 

2. Se recomienda hacer uso de este sistema para poder mejorar los estándares 

a nivel local, regional y nacional sobre gestión de residuos  

3. Se recomienda añadir a esta investigación la geolocalización a futuro de 

esta forma se podría incrementar el sistema de alarmas para el recojo de los 

residuos. 
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Anexo 1: Matriz de operacionalización de las variables 

Tabla 19: Matriz de operacionalización de variables 
 

Variable 
Definición 
conceptual 

Definición 
Operacional Dimensión Indicador Instrumento

Escala de 
medición 

 

Peñarredonda 
(2013), señaló 

que la 
utilización de 

un contenedor 
inteligente es 

una de las 
soluciones 

tecnológicas 
que están 

ayudando a 
muchas 

ciudades en 
todo el mundo 
a hacerlo bien 
promoviendo 
una correcta 

forma de 
manejo de los 

residuos 
sólidos la cual 

permita la 
reutilización 

de materiales 

 
 

 
Desarrollo de 
Contenedores 

Inteligentes 
Sistemas que 

reconocen el tipo 
de residuo, 
sistema que 

avisan cuando 
están llenos y 
compactan las 

basuras 
(Navarro, 2017). 

 
 
 

Se conseguirá 
los datos para 

la muestra, cual 
fue mediante el 
test de entrada 
y salida para 
explicar si los 
contenedores 
inteligentes 

influyen 
significativamen
te en la Gestión 

de los 
Residuos. 

 

  
 

Tiempo de recolección de 
los residuos reutilizables 

(metales y plásticos) 
 

 
 
 
Registro de 
observación 

 
 
 

Razón 

EFICIENCIA 
Tiempo de Recolección del 

Recojo de los residuos 
 

 
 
Registro de 
observación 

 
 

Razón 

 
Personal de limpieza que 

laboran en el edificio 

 

 
 
Registro de 
observación 

 
 

Razón 
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Anexo 2: Matriz de Consistencia 

Tabla 20: Matriz de consistencia 
Desarrollo de Contenedores Inteligentes para la gestión de Residuos en el Edificio Like del Distrito de Jesús María 

PROBLEMAS OBJETIVOS HIPOTESIS VARIABLES DIMENSIONES Instrumento METODOLOGIA
General General General Variable 

Independiente
¿En qué medida 
los 
contenedores 
inteligentes 
influyen en la 
Gestión de los 
Residuos? 

Demostrar en qué 
medida los 
contenedores 
inteligentes 
influyen 
significativamente 
en la Gestión de 
los Residuos del 
Edificio Like del 

Los contenedores 
inteligentes 
influyen 
significativamente 
en la Gestión de 
los Residuos 

 
 
X: 
Contenedor 
Inteligente 

    Tipo: 
Aplicativa 
 
Diseño: 
 
Experimental 
G: O1 X O2 

Dónde: 
G:Grupo 
O1: Gestión de 
los Residuos 
antes de la 
aplicación. 
X: 
Contenedor 
Inteligente 
O2: Gestión de los 
residuos después 
de la 
aplicación. 

Especificas Especificas Especificas Variable 
dependiente 

Dimensiones Indicadores  

¿En qué medida 
los 
contenedores 
inteligentes 
influyen en 
tiempo de la 
recolección de 
desechos 
sólidos 
reutilizables? 
¿En qué medida 
los contenedores 
inteligentes 
influyen en el 
tiempo de recojo
de residuos?

Demostrar que los 
contenedores 
inteligentes 
influyen 
significativamente 
en el tiempo de 
recolección de los 
residuos. 
 
Demostrar que los 
contenedores 
influyen 
significativamente 
en el tiempo de 
recojo de los 
residuos

Los contenedores 
inteligentes influyen 
significativamente 
en el tiempo de 
recolección de los 
residuos. 
 
Los contenedores 
influyen 
significativamente 
en el tiempo de 
recojo de los 
residuos. 

 
Y: Gestión 
de los 
Residuos 

 
 
 
 
 
 
Eficiencia 

Tiempo recojo de 
los 
residuos 
metálicos, 
botellas

Registro de 
Observación 

Tiempo de selección
de residuos 
botellas plásticas, 
metálicos y otros

Registro de
Observación 

Personal de limpieza 
que laboran en el 
edificio 

 

Registro de 
Observación 
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Anexo 3: Registro de observación Pre – Test 

Tabla 21: Registro de observación Pre - test 
N. DE FICHA DE OBSERVACION 1
Observador Carlos Sulca Armas
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Tiempo recojo de los residuos metálicos, botellas de plástico y otros.
Periodo de la observación 10/03/2019-27/05/2019

Variable Dimensión Indicado
r

Descripción Técnica Instrumento

Gestión de 
Residuos 

Eficiencia Tiempo de recojo de los 
residuos metálicos y 

botellas

Tiempo de recojo
de residuos 
solidos

Observación Ficha 
de 

Observació
N. 

REGISTRO 
S 

Fecha de 
Registro 

Hora Nro. De
Piso 

Tiempo recojo de los residuos metálicos,
botellas de plástico y otros. 

(minutos) 
1 10/03/2019 3:00 p.m. 4 32 
2 10/03/2019 10:00p.m. 4 41 
3 15/03/2019 3:00 p.m. 2 25 
4 15/03/2019 10:00p.m. 2 31 
5 17/03/2019 3:00 p.m. 9 46 
6 17/03/2019 10:00p.m. 9 58 
7 19/03/2019 3:00 p.m. 6 37 
8 19/03/2019 10:00p.m. 6 43 
9 20/03/2019 3:00 p.m. 7 39 

10 20/03/2019 10:00p.m. 7 48 
11 21/03/2019 3:00 p.m. 9 47 
12 21/03/2019 10:00p.m. 9 55 
13 23/03/2019 3:00 p.m. 4 32 
14 23/03/2019 10:00p.m. 4 41 
15 25/03/2019 3:00 p.m. 3 30 
16 25/03/2019 10:00p.m. 3 39 
17 26/03/2019 3:00 p.m. 5 33 
18 26/03/2019 10:00p.m. 5 46 
19 28/03/2019 3:00 p.m. 4 32 
20 28/03/2019 10:00p.m. 4 41 
21 1/04/2019 3:00 p.m. 5 35 
22 1/04/2019 10:00p.m. 5 45 
23 3/04/2019 3:00 p.m. 7 40 
24 3/04/2019 10:00p.m. 7 50 
25 6/04/2019 3:00 p.m. 8 43 
26 6/04/2019 10:00p.m. 8 54 
27 9/04/2019 3:00 p.m. 7 37 
28 9/04/2019 10:00p.m. 7 43 
29 10/04/2019 3:00 p.m. 3 30 
30 10/04/2019 10:00p.m. 3 39 
31 13/04/2019 3:00 p.m. 5 33 
32 13/04/2019 10:00p.m. 5 46 
33 15/04/2019 3:00 p.m. 4 32 
34 15/04/2019 10:00p.m. 4 41 
35 1/05/2019 3:00 p.m. 2 25 
36 1/05/2019 10:00p.m. 2 31 
37 5/05/2019 3:00 p.m. 9 46 
38 5/05/2019 10:00p.m. 9 58 
39 9/05/2019 3:00 p.m. 6 37 
40 9/05/2019 10:00p.m. 6 43 
41 10/05/2019 3:00 p.m. 7 39 
42 10/05/2019 10:00p.m. 7 48 
43 15/05/2019 3:00 p.m. 9 47 
44 15/05/2019 10:00p.m. 9 55 
45 19/05/2019 3:00 p.m. 4 32 
46 19/05/2019 10:00p.m. 4 41 
47 21/05/2019 3:00 p.m. 3 30 
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48 21/05/2019 10:00p.m. 3 39 
49 25/05/2019 3:00 p.m. 5 33 
50 25/05/2019 10:00p.m. 5 46 
51 27/05/2019 3:00 p.m. 3 30 
52 27/05/2019 10:00p.m. 3 39 

N. DE FICHA DE OBSERVACION 2
Observador Carlos Sulca Armas
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Tiempo de selección de residuos botellas de plástico, metálicos 

y otros (minutos)
Periodo de la observación 10/03/2019-27/05/2019

Variable Dimensión Indicado
r

Descripción Técnica Instrumento

Gestión de 
Residuos 

Eficiencia Tiempo de selección de
residuos 

botellas de plástico, 

Tiempo de
selección 

de 

Observación Ficha
de 

Observació
N. 

REGISTROS

Fecha Hora Nro. De Piso Tiempo de selección de residuos botellas de
plástico, 

1 10/03/2019 9:00 a.m. Sótano 60 
2 10/03/2019 4:00 p.m. Sótano 70 
3 15/03/2019 9:00 a.m. Sótano 62 
4 15/03/2019 4:00 p.m.. Sótano 82 
5 17/03/2019 9:00 a.m. Sótano 69 
6 17/03/2019 4:00 p.m.. Sótano 71 
7 19/03/2019 9:00 a.m. Sótano 65 
8 19/03/2019 4:00 p.m. Sótano 75 
9 20/03/2019 9:00 a.m. Sótano 50 
10 20/03/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
11 21/03/2019 9:00 a.m. Sótano 58 
12 21/03/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
13 23/03/2019 9:00 a.m. Sótano 53 
14 23/03/2019 4:00 p.m. Sótano 65 
15 25/03/2019 9:00 a.m. Sótano 60 
16 25/03/2019 4:00 p.m. Sótano 70 
17 26/03/2019 9:00 a.m. Sótano 62 
18 26/03/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
19 28/03/2019 9:00 a.m. Sótano 69 
20 28/03/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
21 1/04/2019 9:00 a.m. Sótano 65 
22 1/04/2019 4:00 p.m. Sótano 75 
23 3/04/2019 9:00 a.m. Sótano 50 
24 3/04/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
25 6/04/2019 9:00 a.m. Sótano 58 
26 6/04/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
27 9/04/2019 9:00 a.m. Sótano 53 
28 9/04/2019 4:00 p.m. Sótano 75 
29 10/04/2019 9:00 a.m. Sótano 50 
30 10/04/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
31 13/04/2019 9:00 a.m. Sótano 58 
32 13/04/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
33 15/04/2019 9:00 a.m. Sótano 60 
34 15/04/2019 4:00 p.m. Sótano 70 
35 1/05/2019 9:00 a.m. Sótano 62 
36 1/05/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
37 5/05/2019 9:00 a.m. Sótano 69 
38 5/05/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
39 9/05/2019 9:00 a.m. Sótano 65 
40 9/05/2019 4:00 p.m. Sótano 75 
41 10/05/2019 9:00 a.m. Sótano 50 
42 10/05/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
43 15/05/2019 9:00 a.m. Sótano 58 
44 15/05/2019 4:00 p.m. Sótano 71 
45 19/05/2019 9:00 a.m. Sótano 53 
46 19/05/2019 4:00 p.m. Sótano 65 
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47 21/05/2019 9:00 a.m. Sótano 60 
48 21/05/2019 4:00 p.m. Sótano 70 
49 25/05/2019 9:00 a.m. Sótano 62 
50 25/05/2019 4:00 p.m. Sótano 69 
51 27/05/2019 4:00 p.m. Sótano 82 
52 27/05/2019 9:00 a.m. Sótano 58 

N. DE FICHA DE OBSERVACION 3 
Observador Carlos Sulca Armas
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Desarrollo de un Contenedor Inteligente Para La Gestión de Residuos 

Sólidos en el Condominio Like del Distrito de Jesús María 
Periodo de la observación 10/03/2019-27/05/2019

Variable Dimensión Indicador Descripción Técnica Instrumento
Gestión de 
Residuos 

Eficiencia Desarrollo de un Contenedor Inteligente Para La
Gestión de Residuos Sólidos en el 
Condominio Like del Distrito de Jesús 

Personas que 
trabajan 
realizando la 

Observación Ficha de 
Observación

N. REGISTROS Fech
a 

Desarrollo de un Contenedor Inteligente Para La Gestión de Residuos Sólidos en el 

Condominio Like del Distrito de Jesús María
1 10/03/2019 3
2 10/03/2019 3
3 15/03/2019 3
4 15/03/2019 3
5 17/03/2019 3
6 17/03/2019 3
7 19/03/2019 3
8 19/03/2019 3
9 20/03/2019 3
10 20/03/2019 3
11 21/03/2019 3
12 21/03/2019 3
13 23/03/2019 3
14 23/03/2019 3
15 25/03/2019 3
16 25/03/2019 3
17 26/03/2019 3
18 26/03/2019 3
19 28/03/2019 3
20 28/03/2019 3
21 1/04/2019 3
22 1/04/2019 3
23 3/04/2019 3
24 3/04/2019 3
25 6/04/2019 3
26 6/04/2019 3
27 9/04/2019 3
28 9/04/2019 3
29 10/04/2019 3
30 10/04/2019 3
31 13/04/2019 3
32 13/04/2019 3
33 15/04/2019 3
34 15/04/2019 3
35 1/05/2019 3
36 1/05/2019 3
37 5/05/2019 3
38 5/05/2019 3
39 9/05/2019 3
40 9/05/2019 3
41 10/05/2019 3
42 10/05/2019 3
43 15/05/2019 3
44 15/05/2019 3
45 19/05/2019 3
46 19/05/2019 3
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47 21/05/2019 3
48 21/05/2019 3
49 25/05/2019 3
50 25/05/2019 3
51 27/05/2019 3
52 27/05/2019 3
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Anexo 4: Registro de observación Post – Test 

Tabla 22: Registro de observación Post - test 
N. DE FICHA DE OBSERVACION 4
Observador José Mendoza Carrasco
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Tiempo recojo de los residuos metálicos, botellas de plástico y otros.
Periodo de la observación 01/06/2019-27/06/2019

Variable Dimensión Indicado Descripción Técnica Instrumento
Gestión de 
Residuos 

Eficiencia Tiempo de recojo de los
residuos metálicos y 

botellas 

Tiempo de recojo
de residuos 
solidos 

Observación Ficha
de 

Observació

N. 
REGISTR

O S 

Fecha de 
Registro 

Hora Nro. 
De 
Piso 

Tiempo recojo de los residuos 
metálicos, botellas de plástico y 
otros. (minutos) 

1 1/06/2019 3:00 p.m. 4 5 
2 1/06/2019 10:00p.m. 4 5 
3 2/06/2019 3:00 p.m. 2 6 
4 2/06/2019 10:00p.m. 2 6 
5 3/06/2019 3:00 p.m. 9 7 
6 3/06/2019 10:00p.m. 9 10 
7 4/06/2019 3:00 p.m. 6 11 
8 4/06/2019 10:00p.m. 6 12 
9 5/06/2019 3:00 p.m. 7 11 
10 5/06/2019 10:00p.m. 7 12 
11 6/06/2019 3:00 p.m. 9 8 
12 6/06/2019 10:00p.m. 9 8 
13 7/06/2019 3:00 p.m. 4 9 
14 7/06/2019 10:00p.m. 4 8 
15 8/06/2019 3:00 p.m. 3 9 
16 8/06/2019 10:00p.m. 3 5 
17 9/06/2019 3:00 p.m. 5 5 
18 9/06/2019 10:00p.m. 5 6 
19 10/06/2019 3:00 p.m. 4 6 
20 10/06/2019 10:00p.m. 4 7 
21 11/06/2019 3:00 p.m. 5 7 
22 11/06/2019 10:00p.m. 5 9 
23 12/06/2019 3:00 p.m. 7 7 
24 12/06/2019 10:00p.m. 7 8 
25 13/06/2019 3:00 p.m. 8 10 
26 13/06/2019 10:00p.m. 8 8 
27 14/06/2019 3:00 p.m. 7 8 
28 14/06/2019 10:00p.m. 7 9 
29 15/06/2019 3:00 p.m. 3 8 
30 15/06/2019 10:00p.m. 3 9 
31 16/06/2019 3:00 p.m. 5 10 
32 16/06/2019 10:00p.m. 5 5 
33 17/06/2019 3:00 p.m. 4 6 
34 17/06/2019 10:00p.m. 4 6 
35 18/06/2019 3:00 p.m. 2 7 
36 18/06/2019 10:00p.m. 2 9 
37 19/06/2019 3:00 p.m. 9 8 
38 19/06/2019 10:00p.m. 9 8 
39 20/06/2019 3:00 p.m. 6 7 
40 20/06/2019 10:00p.m. 6 5 
41 21/06/2019 3:00 p.m. 7 8 
42 21/06/2019 10:00p.m. 7 8 
43 22/06/2019 3:00 p.m. 9 11 
44 22/06/2019 10:00p.m. 9 10 
45 23/06/2019 3:00 p.m. 4 9 
46 23/06/2019 10:00p.m. 4 5 
47 24/06/2019 3:00 p.m. 3 5 
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48 24/06/2019 10:00p.m. 3 6 
49 25/06/2019 3:00 p.m. 5 6 
50  25/06/2019  10:00 p.m. 5 7 
51  27/06/2019  3:00 p.m. 7 8 
52  27/06/2019  10:00 p.m. 7 9 

N. DE FICHA DE OBSERVACION 5
Observador José Mendoza Carrasco
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Tiempo de selección de residuos botellas de plástico, metálicos y 

otros 
Periodo de la observación 01/06/2019-25/06/2019

Variable Dimensión Indicado
r

Descripción Técnica Instrumento

Gestión de 
Residuos 

Eficiencia Tiempo de selección de 
residuos 

botellas de plástico, 

Tiempo de 
selección 

de 

Observación Ficha 
de 

Observació
N. REGISTROS Fech

a 
Hora Tiempo de selección de residuos botellas de plástico, 

metálicos y 
1 1/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
2 1/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
3 2/06/2019 9:00 a.m. 0.7 
4 2/06/2019 4:00p.m.. 0.5 
5 3/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
6 3/06/2019 4:00p.m.. 0.5 
7 4/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
8 4/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
9 5/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
10 5/06/2019 4:00 p.m. 0.7 
11 6/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
12 6/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
13 7/06/2019 9:00 a.m. 0.7 
14 7/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
15 8/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
16 8/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
17 9/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
18 9/06/2019 4:00 p.m. 0.7 
19 10/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
20 10/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
21 11/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
22 11/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
23 12/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
24 12/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
25 13/06/2019 9:00 a.m. 0.7 
26 13/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
27 14/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
28 14/06/2019 4:00 p.m. 0.7 
29 15/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
30 15/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
31 16/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
32 16/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
33 17/06/2019 9:00 a.m. 0.7 
34 17/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
35 18/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
36 18/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
37 19/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
38 19/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
39 20/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
40 20/06/2019 4:00 p.m. 0.7 
41 21/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
42 21/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
43 22/06/2019 9:00 a.m. 0.7 
44 22/06/2019 4:00 p.m. 0.6 
45 23/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
46 23/06/2019 4:00 p.m. 0.5 
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47 24/06/2019 9:00 a.m. 0.6 
48 24/06/2019 4:00 p.m. 0.7 
49 25/06/2019 9:00 a.m. 0.5 
50  25/06/2019  4:00 p.m. 0.6 
51  27/06/2019  9:00 a.m. 0.7 
52  27/06/2019  4:00 p.m. 0.5 

N. DE FICHA DE OBSERVACION 6 
Observador José Mendoza Carrasco
Lugar donde se investiga Edificio Like
Indicador Observado Desarrollo de un Contenedor Inteligente Para La Gestión de Residuos Sólidos en el

Condominio Like del Distrito de Jesús María
Periodo de la observación 01/06/2019-25/06/2019

Variable Dimensión Indicador Descripción Técnica Instrumento

Gestión de 

Residuos 
Eficiencia Desarrollo de un Contenedor Inteligente 

Para 
La Gestión de Residuos Sólidos en el 

Personas que trabajan 
realizando la 

selección de 

Observación Ficha de 

Observación

N. REGISTROS Fecha Desarrollo de un Contenedor Inteligente Para La Gestión de Residuos Sólidos en el 
Condominio 

1 1/06/2019 1
2 1/06/2019 1
3 2/06/2019 1
4 2/06/2019 1
5 3/06/2019 1
6 3/06/2019 1
7 4/06/2019 1
8 4/06/2019 1
9 5/06/2019 1
10 5/06/2019 1
11 6/06/2019 1
12 6/06/2019 1
13 7/06/2019 1
14 7/06/2019 1
15 8/06/2019 1
16 8/06/2019 1
17 9/06/2019 1
18 9/06/2019 1
19 10/06/2019 1
20 10/06/2019 1
21 11/06/2019 1
22 11/06/2019 1
23 12/06/2019 1
24 12/06/2019 1
25 13/06/2019 1
26 13/06/2019 1
27 14/06/2019 1
28 14/06/2019 1
29 15/06/2019 1
30 15/06/2019 1
31 16/06/2019 1
32 16/06/2019 1
33 17/06/2019 1
34 17/06/2019 1
35 18/06/2019 1
36 18/06/2019 1
37 19/06/2019 1
38 19/06/2019 1
39 20/06/2019 1
40 20/06/2019 1
41 21/06/2019 1
42 21/06/2019 1
43 22/06/2019 1
44 22/06/2019 1
45 23/06/2019 1
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46 23/06/2019 1
47 24/06/2019 1
48 24/06/2019 1
49 25/06/2019 1
50  25/06/2019  1
51  27/06/2019  1 
52  27/06/2019  1 
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Anexo 5: Código utilizado para la programación del prototipo 
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Anexo 6: Diagrama de bloques del proyecto 

 

 

 

 


