ANEXO A
INFORMACION DEL PROYECTO



Personal Vinculado al Proyecto

Director del Proyecto
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Zurita Séanchez Israel 7231524
Apellido Apellido Nombre C.L
paterno Materno
Estudiante Ing. Facultad de Ciencias y Tecnologia
Profesion | Informatica Facultad
Carrera 0
Unidad
72948535 israelzurita2005@hotmail.com
Telef. Celular Correo Electrénico Firma
Oficina
Tabla 7: Director del Proyecto
Fuente: Elaboracion Propia
Participantes Equipo de Trabajo
Categoria Nombres y Profesion C.L Firma
apellidos
DIRECTOR Israel Zurita Estudiante 7231524-
Sanchez Tja.

Tabla 8: Participantes de equipo de trabajo

Fuente: Elaboracion Propia



mailto:israelzurita2005@hotmail.com
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Equipo de Trabajo: Empresa/ instituciones/ organizaciones/ participantes/

cooperantes
Nombre:
Direccion: Telf. Oficina:
Nombre y Cargo C.l. Firma
Apellidos

Tabla 9: Equipo de trabajo empresa

Fuente: Elaboracion Propia

Actividades Previstas para los integrantes del equipo de investigacion

Responsable

Actividades

Director

Zurita Sanchez

Israel

» Organizar requerimientos del equipo
de trabajo.

» Planificar las actividades del proyecto.

» Asignar y gestionar recursos de los
distintos componentes y actividades del proyecto.

» Mantener el proyecto enfocado en los
objetivos.

» Realizar el seguimiento del proyecto.

» Realizar el seguimiento de los objetivos a
cumplir.

» Supervisar el desarrollo del proyecto.

» Presentacion final del proyecto.
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Disefiador

Zurita Sanchez

Israel

» Diseflar las piezas y el modelo del
chasis en 3D.

» Coordinar el corte de las piezas del chasis.

» Armado del chasis.

» Técnico.

Investigador

> Realizar la recoleccion de datos

Zurita Sanchez informativos para el proyecto.

Israel
Electronica » Armar el circuito del robot mdvil.
Zurita Sanchez » Realizar las pruebas del circuito.

Israel

Programacion

» Programas las placas de desarrollo.
» Programar los actuadores del robot movil.

Zurita Sanchez » Programar las conexiones de lared LAN y
Israel del Broker MQTT.
Asesor/Tutor » Ing. David Esneyder Jerez Garnica
» Ing. Bryan Abad Pérez Gonzales.
Mencion » Ubaldino Zurita
Especial

Tabla 10: Actividades previstas

Fuente: Elaboracién Propia
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Presupuesto
ITEM RUBROS Aporte Otro TOTAL
Universidad | Aporte (Bs.)
Sub total rubro
20000 SERVICIOS NO
PERSONALES
21000. Servicios Basicos 0 2240 2240
22000. Servicios de| O 60 60
transporte
25000. Servicios| 0 300 300
Profesionales y Comerciales
Sub total rubro 2600
30000 MATERIALES Y
SUMINISTROS
31000. Alimentos y| O 200 200
Productos Forestales
32000. Productos de Papel, 0 60 60
Carton e Impresos
39000. Productos Varios. 355 355
Sub total rubro 615
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40000 ACTIVOS REALES
43000. Maquinaria y| O 480 480
Equipo.
46000. Descripcion de costos| 0 802 802
de componentes y estructura
Sub total rubro 1282
TOTAL 4497

TOTAL + 40% Incentivo

Tabla 11: Presupuesto

Fuente: Elaboracién Propia



1. GRUPO 20000. SERVICIOS NO PERSONALES
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b) SUB GRUPO 21000. Descripcion De Los Gastos De Servicios Basicos

Partida| Tipo de servicio bésico * Costo Tiempo| Costo
mes Total
21100 Comunicacion 50 8 320
21200 Energia Eléctrica 150 8 1440
21300 Agua 60 8 480
Total 2240

* Se refiere principalmente a los gastos por servicios; como: servicio de correo,

radiogramas, servicio telefonico, fax, Internet.

Tabla 12: Descripcion De Los Gastos De Servicios Basicos

Fuente: Elaboracion Propia
¢) SUB GRUPO 22000. Descripcion de los Gastos de Viajes y Transporte de

Personal

Partida| Personal Lugar N°de| Costo Costo
viajes | unitario* |total

22100 Pasajes 30 2 60

Total 60

* En el caso de pasajes debe indicarse el costo de ida y vuelta (costo unitario),

indicando el nimero de viajes.

Tabla 13: Descripcion de los Gastos de Viajes y Transporte de Personal

Fuente: Elaboracién Propia
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f) SUB GRUPO 25000. Descripcién de los Gastos en Servicios Profesionales y

Comerciales
Partida| Tipo de servicio profesional y| Cantidad| Costo total
comercial *
25100 Carpinteria y Torneria 30 300
Total 300

* Se refiere a gastos por servicios profesionales de asesoramiento especializado, se
incluyen, estudios, investigaciones, publicidad, imprenta, fotocopias, capacitacion de

personal y otros ejecutados por terceros.

Tabla 14: Descripcion de los Gastos en Servicios Profesionales y Comerciales

Fuente: Elaboracion Propia
2. GRUPO 30000. MATERIALES Y SUMINISTROS

g) SUB GRUPO 31000. Descripcion de los Gastos Alimentos y Productos
Agroforestales

Partida| Tipo de material * Cantidad| Costo/Unitario| Total
31110 Refrigerios y Gastos| 1 200 200

Administrativos

Total 200

* Se refiere a la adquisicion de materiales y bienes como: alimentos y productos

agroforestales, alimentos y bebidas para personas (indicar el total de refrigerios),

alimentos para animales, productos pecuarios.

Tabla 15: Descripcion de los Gastos Alimentos y Productos Agroforestales

Fuente: Elaboracion propia
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h) SUB GRUPO 32000. Descripcién del Gasto de Productos de Papel, Carton

e Impresos

Partida| Tipo de material * Cantidad Costo/Unitario| Total
32100 Papel de Escritorio 2 60 60
Total 60

* Se refiere a la adquisicion de; papel y carton en sus diversas formas y clases,
impresos y publicaciones, periodicos, revistas, libros, fotocopias, etc.

Tabla 16: Descripcion del Gasto de Productos de Papel, Carton e Impresos

Fuente: Elaboracién propia

k) SUB GRUPO 39000. Descripcion del Gasto en Productos Varios

Partida| Productos de cuero y| Cantidad| Costo/Unitario| Total
caucho

39100 Material de Limpieza 2 15 30

39500 Utiles de Escritorioy de| 10 20 200
Oficina

39700 Utiles y Materiales| 10 10 100
Eléctricos

39800 Otros  Repuestos vy 5 5 25
Accesorios

Total 355

*Se refiere principalmente a los gastos por productos de limpieza, todo le referente

al funcionamiento de la oficina en material de escritorio.

Tabla 17: Descripcion del Gasto en Productos Varios

Fuente: Elaboracién propia



3. GRUPO 40000. ACTIVOS REALES

I) SUB GRUPO 43000. Descripcion Del Gasto de Maquinaria 'y Equipo
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Partida| Tipos de productos Cantidad| Costo/Unitario| Total

43100 Equipo de Oficina y| 2 240 480
Muebles

Total 480

* Se refiere principalmente a los gastos por muebles y enseres, equipo de oficina,

comunicacion, equipamiento.

Tabla 18: Descripcion del Gasto de Maquinaria y Equipo

Fuente: Elaboracién propia

m) SUB GRUPO 46000. Descripcion de Costos del Prototipo

Partida| Productos textiles y| Cantidad| Costo/Unitario| Total
vestuarios

46100 Placa ESP32 1 80.00 80.00

46200 Placa ESP32 CAM 1 105.00 105.00

46300 Placa Fendlica| 1 10.00 10.00
Perforada 9cmx15cm

46400 Espadines Macho y| 2 4.00 8.00
Hembra

46500 Cable de| 2 5.00 10.00
conexion(audio o Jumper)

46600 Tira LED smd 5050 1 60.00 60.00
12v
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46700 Perfil de Aluminio 1 30.00 30.00

46800 ULNZ2003A 1 4.00 4.00

46900 L298N 1 20.00 20.00

47000 Motores DC 2

47100 Trupan Y2 250.00 125.00

47200 Ruedas 4 17.50 70.00

47300 Rodamientos 4 15.00 60.00

47400 Cadenillas 2 35.00 70.00

47500 Estrellas de| 6 10.00 60.00
distribucion

47600 Ejes metalicos 4

47700 Fuente de poder 1 200 200

Total 912.00

Tabla 19: Descripcion de Costos del Prototipo de Robot Movil

Fuente: Elaboracion propia



ANEXO B
ENTREVISTAS
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Entrevista 1
Nombre: Soledad Mdnica
Apellidos: Diaz Moreira
Edad: 48
Ocupacion: Médico Pediatra “Caja De Salud De La Banca Privada”

La presente entrevista se la realizo a la persona enlace con la institucion con la que
se estd trabajando en el presente proyecto de grado, la cual es la encargada de

brindarnos la informacion necesaria sobre los temas y actividades requeridas.

Para fines de documentacion de la entrevista a partir de ahora se usaran los
siguientes alias “U”, en representacion del entrevistador y “Dra.”, en representacion de

la Dra. Soledad Diaz

1. U: ¢Qué opina usted en cuanto a la situacion actual respecto a las
medidas en que los hospitales de la ciudad de Tarija estan llevando a cabo la

desinfeccion de sus ambientes?

Dra.: Actualmente se estan utilizando métodos rusticos los cuales se basan
en mochilas fumigadoras que no estdn disefiadas para esa actividad con

personal que no esta entrenado para realizar esa funcion.

2. U: ¢De qué manera de se esta llevando a cabo la esterilizacion en los

ambientes en los que usted trabaja?

Dra.: El personal de apoyo en el sector camillas hace una desinfeccion basica
con la ayuda de mochilas fumigadoras que no son creadas para esta finalidad.

3. U: ¢Que meétodos o procedimientos se estan utilizando?
Dra.: Se esta utilizando un rociado con solucién de hipoclorito diluida en

agua.
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4. U: ;Cada cuanto se lleva a cabo la desinfecciéon?

Dra.: Se realiza dependiendo si hay paciente con sintomas de Covid-19 de
manera diaria de lo contrario se realiza en lapsos mas largos.

5. U: ¢Ensusinstalaciones poseen algun método remoto o electrénico para
la desinfeccion?

Dra.: En algunas salas de quiréfano existen rayos UV empotrados en las
paredes.

6. U; ¢Qué opina usted sobre el uso de la luz ultravioleta como método de
desinfeccion?

Dra.: Son muy Utiles en este tipo de situaciones sin embargo son de un costo
elevado.

7. U: ¢Qué opina de un sistema automatico y poco invasivo que ayude y
fortalezca a los procedimientos que ya existe en su institucion?

Dra.: Seria apto para lograr una mejor desinfeccion y no exponer a las
personas al contacto o a la contaminacion, ya que hoy en dia el personal esta
demasiado expuesto a los productos de desinfeccién, como por ejemplo la
lavandina, seria menos exposicion de las personas mucho mas atil y mucho mas

garantizado el proceso y resultados de la desinfeccién o esterilizacion.
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Entrevista 2
Nombre: Juan José
Apellidos: Rodriguez Gareca
Edad: 30
Ocupacion: Bioquimico brigadista y laboratorista de pruebas Covid-19 GAMT

La presente entrevista se realizé a un Bioquimico encargado de la toma de muestras
referidas al Covid-19 y analisis de laboratorio de las mismas. Al igual que en la
entrevista pasada se trata de personal que se encuentra en primera linea de combate

contra el virus.

Para fines de documentacion de la entrevista a partir de ahora se usaran los
siguientes alias “U”, en representacion del entrevistador y “Bqm.”, en representacion

de la Bgm. Juan José Rodriguez.

1. U:¢Como observa usted la situacion actual en el departamento de Tarija

a causa de la pandemia del Covid?

Bgm.: Se observa una situacion critica debido a la falta de atencion medica
en primera linea dado a la falta de equipamiento de proteccion personal de los
médicos y enfermeras, lo cual ocasiona que no se tomen la previsiones
necesarias para la atencion de los pacientes los mismos que se encuentran
temerosos 0 en algunos casos en situacion critica y no encuentran los cuidados

necesarios.

2. U: ;Qué métodos o procedimientos de esterilizacion observa usted que
se lleva a cabo en los diferentes centros de salud tanto para instrumentos como

para los ambientes?

Bgm.: Se pueden evidenciar métodos fisicos y quimicos entre los fisicos
podemos mencionar calor himedo y calor seco los cuales son efectivos pero no

son aplicables a cualquier material, por parte de los métodos quimicos se podria
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decir que en algunos casos son muy corrosivos por lo que se deberia optar por
métodos de esterilizacion alternativos, para los ambientes se utiliza el
hipoclorito de sodio diluido al 1% y actualmente se estd implementando el uso

de amonio cuaternario para desinfeccion de alto nivel.

3. U.: (Qué métodos de esterilizacion y desinfeccion cree usted que se

podrian adecuar a la realidad de nuestro departamento?

Bgm.: Uno de los métodos de desinfeccion seria el amonio cuaternario que
recientemente se estd implementando por su precio econdémico este vendria a
ser un medio quimico, como medio fisico podriamos nombrar la luz ultravioleta
la cual no necesita gastos consecutivos, es un gasto de energia y su vida util es

mas prolongada y reutilizable.

4. U.: ¢Por qué cree usted que a luz UVC no se utiliza en gran escala en

los centros de salud de nuestro departamento?

Bgm.: Debido al alto consumo de energia y manipulacion del mismo, es
especial para superficies amplias y bastante utilizadas y en los centros de salud
los ambientes tienden a ser pequefios por lo cual se opta por otro tipo de

procedimientos.

5. U.: ¢Podriaexplicarnos un poco mas sobre como actla la luz ultravioleta
y su capacidad esterilizante y si esta tiene relacion con algun tipo de lesion en
la piel?

Bgm.: Lo que hace la luz ultravioleta es causar alteraciones en el ADN del
microrganismo ya sea virus o bacteria lo cual causa la destruccion del mismo
teniendo una accion esterilizante, para el ser humano la exposicion prolongada
puede causar ligeras mutaciones o lesiones pero para que esto suceda repito la
exposicion debe ocurrir en un intervalo de tiempo considerable, para realizar
este tipo de desinfecciones hay que tomar las previsiones adecuadas y dejar al

ambiente solo con la luz ultravioleta.
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6. U.: Tomando en cuenta que el uso de la luz ultravioleta debe ser de
forma aislada y el presente proyecto de grado se basa en un robot mévil que
cuente con este procedimiento de esterilizacion ¢Queé piensa usted sobre esta

alternativa?

Bgm.: En paises desarrollados ya se implemento esto con otro tipo de
mecanismo que son mucho mas automatizados, es de mucho beneficio tanto
para el proceso de desinfeccion como para el personal, evitando la
susceptibilidad de poder enfermarse o estar expuesto de forma directa a los
rayos ultravioleta, esto es mas protegiendo al personal que trabaja en el area 'y
al mismo paciente impidiendo que haya interaccion con el equipo para asi

prevenir cualquier tipo de lesion por exposicion prolongada a la luz UV.
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Especificacion de requisitos de software

Proyecto: “Innovar los procedimientos de
esterilizacién de los ambientes de la planta baja de la
“Caja de Salud de la Banca Privada, Mediante un
prototipo de robot mévil con luz UVC, utilizando

conceptos loT™.

[2021]
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Introduccion

El presente documento nos ayudard a determinar los requisitos funcionales,
restricciones y limitaciones de nuestro proyecto. A través del mismo podremos llevar
a cabo la documentacion correspondiente del proyecto.

Proposito

El proposito de la norma IEEE 830 es la de detallar cada requisito, limitacion,
restriccion y alcance de nuestro proyecto, para asi servir de guia a todos los
programadores, disefiadores y personal involucrado en el desarrollo del actual
proyecto, el mismo que va dirigido para la Caja de Salud de la Banca Privada de la
ciudad de Tarija.

Alcance

En el presente documento se recogen tanto los requerimientos de software como de
hardware correspondientes al robot que pretende innovar los procedimientos de
esterilizacion de la planta baja de la Caja de Salud de la Banca Privada de la ciudad de
Tarija, con el cual se busca fortalecer los métodos de esterilizacion ya implementados

en la Caja de Salud mencionada.

Personal Involucrado

Nombre Israel Zurita Sanchez

Rol Jefe de Proyecto, Analista, Disefiador, Programador,

Ensamblador

Categoria Profesional Analista, Disefiador, Programador, Ensamblador

Responsabilidades Anélisis de requerimientos, Disefio de la estructura del

robot, ensamblado y programacién del robot.

Informacion de Israelzurita2005@hotmail.com

contacto
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Nombre Dra. Soledad Diaz

Rol Médico de la institucion.

Categoria Profesional Médico de la institucion Especialidad de
Pediatria

Responsabilidades Vinculo y proveedora de informacion.

Informacion de contacto | ........ (@gmail.com

Tabla 20: IEEE 830 Personal Involucrado

Fuente: Elaboracion Propia

Definiciones, Acrénimos y Abreviaturas

Nombre Descripcion

Actuador Un actuador es un dispositivo capaz de transformar energia
hidraulica, neumatica o eléctrica en la activacion de un proceso
con la finalidad de generar un efecto sobre un proceso

automatizado

Controlador Un dispositivo electrénico utilizado para la automatizacion

Motor DC El motor de corriente continua, denominado también motor
de corriente directa, motor CC o motor DC, es una maquina
que convierte energia eléctrica en mecanica, provocando un
movimiento rotatorio, gracias a la accién de un campo

magnético

Fuente de Poder Fuente de alimentacion eléctrica
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Esp32 ESP32 es la denominacion de una familia de chips SoC de
bajo costo y consumo de energia, con tecnologia Wi-Fi y

Bluetooth de modo dual integrada.

SoC Un sistema en chip (SoC, del inglés system on a chip)
describe la tendencia cada vez mas frecuente de usar
tecnologias de fabricacidon que integran todos o gran parte de
los mddulos que componen un computador o cualquier otro
sistema informatico o electronico en un Unico circuito

integrado o chip.

Servidor Un servidor es una aplicacidn en ejecucion capaz de atender
las peticiones de un cliente y devolverle una respuesta en

concordancia

MQTT (Mensaje Quiang Telemetra Transporte)Es un protocolo de
red abierto, ligero, de publicacion y suscripcion estandar
OASIS e ISO que transporta mensajes entre dispositivos. El
protocolo generalmente se ejecuta sobre TCP / IP; sin
embargo, cualquier protocolo de red que proporcione

conexiones bidireccionales ordenadas y sin pérdidas puede

admitir MQTT.
HTML Lenguaje de Plantillas para realizar paginas web.
JavaScript Lenguaje utilizado en el desarrollo de paginas web.
ROS Sistema Operativo Robdtico (Robot Operacion System )
XP Programacion Extrema (extreme Programming)
Broker Es un programa o aplicacion que actlia como intermediario

para traducir o enviar los mensajes desde un sistema desde un

lenguaje a otro a través de un medio de telecomunicaciones.

HTTP Protocolo de transferencia de Hipertexto ("Hypertext

Transfer Protocol")
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UDP Protocolo de Datagrama de usuario (User Datagram
Protocol)

TCP/IP Protocolo de control de transmision/ protocolo de Internet
(Transmission Control Protocol/Internet Protocol)

Tabla 21: Definiciones, Acronimos, Abreviaturas

Fuente: Elaboracion Propia

Referencias

Titulo del Documento Referencia

Standard IEEE 830 — 1998 IEEE

Tabla 22: Referencias

Fuente: Elaboracion Propio

Resumen

Este documento presenta, en castellano, el formato de Especificacion de
Requisitos Software (ERS) segln la Gltima version del estandar IEEE 830.
Segun IEEE, un buen Documento de Requisitos, pese a no ser obligatorio que
siga estrictamente la organizacion y el formato dados en el estandar 830, debera
incluir, de una forma o de otra, toda la informacion presentada en dicho
estandar. El estandar de IEEE 830 no esté libre de defectos ni de prejuicios, y
por ello ha sido justamente criticado por maltiples autores y desde multiples
puntos de vista, llegandose a cuestionar incluso si es realmente un estandar en

el sentido habitual que tiene el término en otras ingenieras. El presente
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documento no pretende pronunciarse ni a favor ni en contra de unos u otros: tan
solo reproduce, con propdsitos fundamentalmente docentes, como se organizara

un Documento de Requisitos segun el estandar IEEE 830.

Descripcion General

Perspectiva del Producto

El robot esterilizador esta pensado para ser usado en ambientes del sector
salud, es un robot, un producto independiente que utiliza tecnologia loT por
medio de servidores MQTT.

El robot cuenta con un simple HTML conectado a un servidor MQTT
mediante JavaScript para poder ser controlado remotamente desde cualquier
parte del mundo.

Funcionalidad del Producto

El prototipo de robot mdvil esterilizante se realizara en base a conexiones de
pines digitales que posee la placa de desarrollo ESP32 la misma recibira las
sefiales digitales y las trasmitira a los actuadores en este caso un motor de
corriente continua de alto torque que sera el encargado de dar movilidad a las
ruedas asimismo al robot.

De la misma forma a través de los pines digitales de la placa de desarrollo se
mandaran las sefiales del encendido y apagado de los tres tubos LED.

Todo el control del robot se realizard mediante un control montado en una
pagina HTML simple cuyo objetivo principal es el de demostrar el uso del
servidor a través de protocolo MQTT.

Las funciones:

Encender y apagar LED

Encender y apagar motor

Traccidn, avance, detener automoévil



Direccidn, movimiento de giro ruedas izquierda derecha

Transmisién en vivo mediante camara WiFi IP

Caracteristicas de los usuarios
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Tipo de Usuario

Lic. en Enfermeria

Formacién Universitaria
Habilidades Manejo y conocimiento en Esterilizacion
Actividades Esterilizacién de ambientes y componentes médicos

Tipo de Usuario

Lic. en Medicina con especialidad en Pediatria

Formacién Universitaria
Habilidades Conocimientos en el area de medicina
Actividades Atencidn de pacientes, especialidad Pediatria

Restricciones

>
IDE.
>

Tabla 23: Caracteristicas de los usuarios

Fuente: Elaboracién Propia

Cartdn prensado, Aluminio, plastico, etc.

>
>

Contara con motores dc de maximo 12v.

Lenguajes y tecnologias en uso: placa ESP32 y C++ en Arduino

El esqueleto del robot sera con materiales reciclados como ser:

El esqueleto serd& modelado de acuerdo a las dimensiones

requeridas para ser un modelo funcional en cuanto al espacio que ocupe.

>

energia. La alimentacion sera mediante una fuente de PC.

No contara con una bateria externa que le brinde autonomia de
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Suposiciones y Dependencias

» Se asume que los requerimientos son estables.
» El usuario sera capaz de adaptarse facilmente al control del robot.

» El robot no tendré problemas de traccion con los pisos de hospitales.

Requisitos Especificos
Requisitos Comunes de las interfaces
Interfaces de Usuario

» Consiste en una ventana de login y una ventana desarrollada con HTML
5y CSS 3 con contenido casi exclusivamente grafico/multimedia, cuyas
funcionalidades seran gracias a JavaScript y JQuery y el despliegue gracias
al lenguaje PHP.

9% ¢

» Esta Unica ventana consistirda en botones estilo “gamer” “arriba”,

“abajo”, “izquierda”, ”derecha”, también se podra visualizar un frame que
mostrara la imagen en vivo del ambiente donde se encuentra el robot.

» La interaccion del usuario serd mediante el mouse al dar click y
mediante eventos de teclado.

Interfaces de Hardware
Se debe disponer de equipos de computacién con las siguientes caracteristicas:

Adaptador de Red

Router WiFi

Procesador de 2.40GHz o superior
Memoria minima de 2GB

Mouse

Teclado

V V V V V V V

Monitor
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Interfaces de Software

» Sistema Operativo Windows 7 o superior
» Explorador Web Mozilla Firefox

Requisitos Funcionales

Requisito funcional 1

Identificacion del RFO1

requerimiento

Nombre del Setup Wifi

requerimiento

Descripcion  del Mediante el IDE de Arduino se inicializara y cargara a
requerimiento la placa ESP32 la clave y contrasefia de la red Wifi de la

institucién para que la misma tengo acceso a la red.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 24: Requisito Funcional 1

Fuente: Elaboracion Propio



Requisito funcional 2
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Identificacion del RF02
requerimiento
Nombre del Reconnect

requerimiento

Descripcion del

requerimiento

Mediante el IDE de Arduino se inicializard y cargara a
la placa ESP32 la clave y contrasefia de la cuenta del
servidor MQTT vy asi de esta manera suscribirse y publicar

diversos topicos.

Prioridad del requerimiento: Alta

Requisito funcional 3

Tabla 25: Requisito Funcional 2

Fuente: Elaboracién Propio

Identificacion del RF03
requerimiento
Nombre del Callback

requerimiento

Descripcion del

requerimiento

Esta funcionalidad recibird los mensajes que llegan
desde el servidor MQTT y seran discriminados de acuerdo

al topico.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 26: Requisito Funcional 3

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito funcional 4

Identificacion del RFO04

requerimiento

Nombre del Control Motor de Traccion

requerimiento

Descripcion del Funcionalidad con la que se controlara los movimientos

requerimiento del robot hacia adelante y atrés.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 27: Requisito Funcional 4

Fuente: Elaboracién Propia

Requisito funcional 5

Identificacion del RF05

requerimiento

Nombre del Control de Luz

requerimiento

Descripcion del Esta funcion permitira el encendido selectivo y apagado

requerimiento automatico de los tubos LED.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 28: Requisito Funcional 5

Fuente: Elaboracién Propia



Requisito Funcional 6
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Identificacion del

requerimiento

RF06

Nombre del Control Motor de Direccion
requerimiento
Descripcion del Funcionalidad con la que se controlara los movimientos

requerimiento

del robot hacia la derecha e izquierda.

Prioridad del requerimiento: Alta

Requisito Funcional 7

Tabla 29: Requisito Funcional 6

Fuente: Elaboracion Propia

Identificacion del

requerimiento

RFO7

Nombre del Interfaz de Usuario
requerimiento
Descripcion del Control remoto que serd desplegado mediante un

requerimiento

servicio web, con el que se controlara al prototipo robot

movil.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 30: Requisito Funcional 7

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito Funcional 8

Identificacion del RF08

requerimiento

Nombre del Transmisién en Vivo

requerimiento

Descripcion del Esta funcionalidad permitira que la camara muestre el

requerimiento entorno del prototipo en tiempo real.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 31: Requisito Funcional 8
Fuente: Elaboracién Propia
Requisitos No Funcionales

Requisito no Funcional 1

Identificacion del RNF01

requerimiento

Nombre del Placa ESP32

requerimiento

Caracteristicas Placa de Desarrollo

Descripcion del Se utilizara la placa de desarrollo ESP32 DOIT DEV
requerimiento KIT1 para recibir la entrada de datos y repartir sefiales ya

sean analogias o digitales a los diferentes actuadores.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 32: Requisito No funcional 1

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito no Funcional 2

Identificacion  del RNFO02
requerimiento
Nombre del Motor DC
requerimiento
Caracteristicas Motor reductor de corriente continua
Descripcion del Motor de alto torque que recibira los pulsos eléctricos y

requerimiento

dependiendo de su polaridad hara que el robot avance o

retroceda

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 33: Requisito No funcional 2

Fuente: Elaboracién Propia

Requisito no Funcional 3

Identificacion del RNFO3
requerimiento
Nombre del Servomotor
requerimiento
Caracteristicas Motor analégico utilizado en la robética con giro de 360
grados
Descripcion del Mediante este motor se podra dar direccion lateral a las

requerimiento

ruedas delanteras.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 34: Requisito No funcional 3

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito no Funcional 4

Identificacion del RNF04

requerimiento

Nombre del Placa ESP32 CAM

requerimiento

Caracteristicas Cémara IP
Descripcion del Camara IP con la que se podra ver en tiempo real el
requerimiento ambiente en el que se ubica el robot proporcionandole una

vision de 90 grados

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 35: Requisito No funcional 4
Fuente: Elaboracion Propia

Requisito no Funcional 5

Identificacion del RNFO05

requerimiento

Nombre del Tira LED

requerimiento

Caracteristicas Tira LED
Descripcion del Tira de LED color UV adaptadas a tubos para que
requerimiento demuestre como seria el proceso de esterilizacion

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 36: Requisito No funcional 5

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito no Funcional 6

Identificacion del RNFO06
requerimiento
Nombre del Protoboard

requerimiento

Caracteristicas

Placa de Pruebas

Descripcion del

requerimiento

Placa de prototipado en el que se montara el circuito

electronico.

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 37: Requisito No funcional 6

Fuente: Elaboracién Propia

Requisito no Funcional 7

Identificacion del RNFO7
requerimiento
Nombre del Espadines

requerimiento

Caracteristicas

Cables de Conexion

Descripcion del

requerimiento

Cables por los cuales pasara o se transportara el flujo de

energia eléctrica

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 38: Requisito No funcional 7

Fuente: Elaboracion Propia
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Requisito no Funcional 8

Identificacion del RNFO08

requerimiento

Nombre del ULN2003a

requerimiento

Caracteristicas Circuito integrado de transistores
Descripcion del Permiten de comandar con un microcontrolador relés,
requerimiento pequefios motores DC, motores paso a paso, luces de baja

tension o tiras de leds

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 39: Requisito No funcional 8

Fuente: Elaboracién Propia

Requisito no Funcional 9

Identificacion del RNFQ09

requerimiento

Nombre del L298N

requerimiento

Caracteristicas Es un dispositivo que permite controlar el sentido de

funcionamiento de motores

Descripcion del Puente H, Driver o controlador para Motores

requerimiento

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 40: Requisito No funcional 9

Fuente: Elaboracién Propia



143

Requisito no Funcional 10

Identificacion del RNF10

requerimiento

Nombre del Fuente de Alimentacion

requerimiento

Caracteristicas Fuente de alimentacion de pc con salida de 12v y 5v a

distintos amperajes.

Descripcion del Fuente de alimentacion con la cual se proveerd de

requerimiento energia a todo el circuito del robot movil

Prioridad del requerimiento: Alta

Tabla 41: Requisito No funcional 10
Fuente: Elaboracién Propia

Requisitos de Rendimiento

> El robot funcionara con una fuente de alimentacién de pc la cual proveera
de distintos voltajes y amperaje a los diferentes componentes electronicos.
> El motor DC poseera un alto torque de al menos 6kg*cm?

» El servomotor funcionara en base a grados para dar direccién al robot movil

Seguridad

Todos y cada uno de los componentes estaran aislados con materiales adecuados
para evitar cualquier tipo de dafio externo.
Al ser teleoperado se garantiza la seguridad sanitaria para el personal evitando el

contacto directo de los mismos con las superficies a desinfectar.
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Mantenibilidad

El robot moévil tendra acceso y visibilidad a los componentes, cada una de las partes
podra ser reemplazada como ser el controlador (placa), los actuadores requeridos o los
LED que forman los tubos LED.

Existencia de una guia para el correcto funcionamiento y control del robot
automovil.

Confiabilidad

Su disponibilidad de funcionamiento sera de 24 horas al dia, 7 dias a la semana
mientras ninguno de los componentes tenga algan fallo critico.
Fiabilidad.

La interfaz es bastante intuitiva y amigable al usuario al poseer un estilo de control
de mando de disefio “gamer”, es muy facil familiarizarse con el mismo.

Restricciones del disefio

» Lacamara se limitara a una vision frontal de aproximadamente 90 grados.
» Los tubos LED seran tubos con luz LED tradicionales, no contara con luz

UVC por motivos de seguridad y demostracion.
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Grupo Interés Problemas Recursos y
Percibidos Mandatos

Personal de Fortalecimiento vy Alto contacto con los Reglamento

Salud satisfaccion por parte | ambientes posiblemente | interno Caja de

del personal
responsable en
cuanto al uso del

procedimiento de
esterilizacion
alternativo remoto.
Contar con un
procedimiento

alternativo o extra de

esterilizacion de
ambientes mas
eficiente en casos
puntuales.

Minimizacién de
riesgo de contagio

para el personal.

Ambientes
adecuadamente
esterilizados para

encarar situaciones de

infectados por parte del
personal responsable de

esterilizacion.

Escasos
procedimientos
alternativos remotos o
automatizados en la
ciudad de Tarija.

Escasa oferta de
procedimientos de
esterilizacion remotos y
econémicos dentro del

mercado

salud de la

Banca Privada

Normativas
Y Estatutos
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enfermedades virales
nuevas 0 poco

conocidas.

Paciente Minimizacion de Contacto con Colocacion
riesgo de contagio | ambientes posiblemente | de quejas Yy
para los asegurados infectados. reclamos.

Recibir ambientes Reglamento
adecuadamente interno Caja de
esterilizados. salud de Ia

Banca Privada
Personal de Minimizacién de Riesgo Latente de Reglamento
Limpieza riesgo de contagio | contagio a través de | interno Cajade

para el personal.

Fortalecer los

procedimientos  de

esterilizacion de

ambientes.
Informacién

actualizada sobre

el procedimiento de
desinfeccion y

esterilizacion a través

enfermedades virales
con tasa de transmision

alta.

Los ambientes estan

esterilizados de forma

tradicional en casos
puntuales de
enfermedades  virales
emergentes.

Escasa Informacion
sobre el uso de

procedimientos

salud de la
Banca Privada

Normativas
Y Estatutos
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del uso del prototipo
de robot movil.

Personal
capacitado en el uso
del prototipo de robot

movil esterilizante.

alternativos
automatizados 0

remotos.

Se realizan limitados
procedimientos de
acuerdo a los insumos

existentes.

Personal no cuenta
con variedad de
herramientas para
realizar  esterilizacion
uvC

Personal

Administrativo

Minimizacion de
riesgo de contagio
para el  personal

administrativo.

Recibir ambientes
adecuadamente

esterilizados.

Contacto con
ambientes posiblemente

infectados.

Reglamento
interno Caja de
salud de Ia
Banca Privada

Normativas
Y Estatutos




148

Arbol de Problemas

Alto contacto con los
ambientes
posiblemente infectados

Riesgo Latente de
contagio a través de

enfermedades virales
por parte del personal

responsable de
esterilizacion.

con tasa de
transmision alta

Escasez de procedimientos
alternatives y remotos de esterilizacion o
desinfeccion de ambientes dentro de

Ia “Caja de Salud de la Banca Privada

Sucursal Tarija”

A

Escasos procedimientos
alternativos remotos o

Escasa
Informacion
sobre el uso de

Escasa oferta de
procedimientos de
esterilizacion

Se realizan
limitados
procedimientos de
acuerdo a los
msumos
existentes.

procedimientos
alternativos
automatizados o
remotos

remotos y
econdmicos dentro
del mercado

Los ambientes estan
esterilizados de forma
tradicional en casos

automatizados en la puntuales de
ciudad de Tarija enfermedades virales
emergentes.
A

Personal no

cuenta con
variedad de
herramientas para
realizar
esterilizacion
uve
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Arbol de Objetivos

Minimizacion de riesgo de
contagio para el personal de
salud, administrativo y
asegurados.

Fortalecimiento y satisfaceién por
parte del personal responsable en
cuanto al uso del procedimiento de
esterilizacion alternativo remoto

A

A

"Innovar los procedimientos de esterilizacion
de los ambientes de la planta baja de la caja
de salud de la banca privada, mediante un
prototipo de robot movil con Iuz UVC,

utilizando conceptos IoT "
A

Desarrollar un prototipo de robot
movil esterilizante controlado
remotamente por medio de
tecnologia IoT para la Caja de
Salud de 1a Banca Privada de Tarija

3

Elaborar un programa de
capacitacion al personal
responsable de la
esterilizacién de ambientes.

A

4 Informacién W4 2\ ( . ‘\ ( \
. Se cuenta con un Ambientes
actualizada sobre el .
. procedimiento adecuadamente
procedimiento de . o
) -, alternativo o extra esterilizados para
desmfeccion y L T
R de esterilizacion de encarar situaciones
esterilizacion a i
. ambientes mas de enfermedades
través del uso del .
. eficiente en casos
prototipo de robot

personal capacitado
en el uso del
prototipo de robot

\_ movil. Y,

puntuales..

\- J

virales nuevas o poco

conocidas.
N J

movil esterilizante.

~—



Andlisis De Alternativas
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ESTRATEGIA CRITERIO 1 CRITERIO 2 CRITERIO 3
ECONOMICO | TECNOLOGICO SOCIAL
Alternativa Es un sistema Sistema de Es un
Automatica de un costo | Ultima tecnologia | mecanismo de
Utilizar un robot | elevado propio | basado en | amplio espectro de
movil esterilizante | para toda una | actuadores y | accion brindando
“sigue lineas”. infraestructura y | sensores, sin | ambientes
no solamente para | necesidad de | esterilizados

una planta de la
misma, ya que no
justificaria el

elevado precio.

contacto humano.

satisfactoriamente
evitando el
contacto de los

mismos por parte

del personal.

Alternativa Si bien es una Sistema Este
Semiautomatica opcion muy | automatizado a | mecanismo

Utilizar un | interesante es | base de actuadores | automatizado
sistema de | considerablemente | y sensores | brindaria
iluminacion UVC | mas costosa que el | eléctricos. ambientes
empotrado en las | proyecto plateado. esterilizados  de
paredes de cada forma sélida solo
ambiente. exponiendo al

personal una vez
concluido el

procedimiento.
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Alternativa
Manual

Sistema
tradicional de
rociado con

hipoclorito de sodio
diluido al 1%.

Es un sistema
bastante accesible
sin embargo no
garantiza un
amplio espectro de

accion.

Es un sistema
donde los insumos
(hipoclorito) son de
un solo uso vy
recargables
pudiendo ser de
esta forma
considerado como
un procedimiento

desechable.

Alto
directo con

contacto
los
ambientes
infectados por
parte del personal
encargado de la
desinfeccion y
limpieza de los

Mmismos.
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MEDIOS DE VERIFICACION

Tarija 20 de Abril Del 2021

Sefiores:
Presente

A quien corresponda:

Mediante la presente se certifica que el proyecto de grado “INNOVAR LOS
PROCEDIMIENTOS DE ESTERILIZACION DE LOS AMBIENTES DE LA
PLANTA BAJA DE LA CAJA DE SALUD DE LA BANCA PRIVADA, MEDIANTE
UN PROTOTIPO DE ROBOT MOVIL CON LUZ UYVC, UTILIZANDO
CONCEPTOS 10T", por parte del estudiante ISRAEL ZURITA SANCHEZ de la carrera
de Ingenierfa Informatica, curplié con los Tequerimientos pactados al inicio del mismo,
realizando satisfactoriamente las funcionalidades acordadas.

Se expide la presente a solicitud verbal del interesado para los fines que estime conveniente.

D,

Dra. Soledad [\i’
MEDICO PEDIATRA

CAJADE SALUD DELA BANCA PRIVADA

152
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Tarija, 25 de Marzo del 2021

Sefores:

Presente
A quien comesponda:

Mediante [a presenle sc confirma la realizacion del proyeeto de prado
“Inmgvar Los Procedimicentos De Esterilizacioo De La Caja D Salud Die Lz Banca
Privada, Medisnte Un Pretotipo De Robot Mévil Esterilizante Com Lur UVC
Teleeperado A Travds Be Tecoologia Io'Y,” | por pante del estudiante Israel Zurita Sanche:
de la carrcra de Ingenieria Informdtica, habiendo cumplido los requerimicntos acordadas a

imein del mismo,

Se cxpide la presente 2 solicitud verbal del interesado para los fines que estime conveniente,

gz MaTET
EOWRTER
-0

's;:.l,.ﬂi-z-d yl-
Dra-:lﬂfplm =

v’{)/hu)d D et Prot-

Dra?l dad Mémea Diaz Moreirs
MEMMCO PEDIATRA
CAJA DE SALUD DE LA BANCA PRIVADA
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Tartja 25 de Marzn Dl 2020

Sehares:
Fresente

A quien comesponda;

Mediame 1a presenic hapo constatar que e estudiante vniversitario de Ghimo
aito Isracl Zunta Sanchez, realizo 12 capacitacién correspondiente del proyecte de prado
“Impovar Los Procedimientes De Esterilizociin De La Caja De Salud De La Banca
Privada, Mediantc Un Prototipe De Robot BMdévil Esterlizante Con Luz UV

Teleopermdo A Través De Teenologia laT.”
Se expide 1a presenic a solicitud verbal del interesado para los fines que estime convenicniz,

A
Dra. Soledad Mintca Dhiz Moreira
=" MEDICO PEDIATRA
CAJA DE SALUD DE LA BANCA PRIVADA
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Lista de Asistencia a la Capacitacion del Prototipo de
Robot Movil

La presente lista avala y registra la presencia a la capacitacion del prototipo de
robot movil por parte de la profesional del sector salud que realizé el
seguimiento del proyecto, asi como de la persona responsable de la
esterilizacion, desinfeccion y limpieza de la planta baja de la entidad para la
cual se desarroll¢ el proyecto.

Nombre: Soledad Diaz Moreira

Cargo: Médico pediatra (Dra. Encargada del seguimiento del proyecto)

Firma;

Nombre: Sandra Palacios

Cargo: Responsable de esterilizacion, desinfeccion y limpieza de ambientes de

la planta baja.
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AUTORIZADO POR EL MINISTERIO DE EDUCACION CON RES. MIN. No. 483
SECRETARIADOS - ADMINIBTRACION - IDIOMAS : INGLES - PORTUGUES - ESPANOL
Calle Carlos Paz No. 1266 - Esg. Avda. Membrillos - Teléfonos 6631021 - 74504083
TARITA ~BOLIVIA

CERTIFICADO DE CORRECCION GRAMATICAL

La suscrita Prof. Daysi Cassasola M.
de la Seccién de Lenguaje del Insti
tuto de Formacién Integral, de esta
ciudad .~ ======= e ——————— e m————

CERTIFICA:

Que revisado el Proyecto de Grado
*Innovar los Procedimientos de Esterilizacién de los Am

bientes .de la Planta Baja de la Caja de Salud de la Ban

ca Privada, Mediante un Prototipo de Robot Mévil éon
Luz UVC, utilizando Conceptos IOT", correspondiente al

Universitario de la Carrera de Ingenieria Informética ,

de la Universidad Auténoma "Juan Misael Saracho”, Sr.

ISRAEL ZURITA SANCHEZ, esté correctamente redactado Yy

sin ninglGn error ortogr&fico de acuerdo a la Lengua Cas
tellana. ' '

.. Es cuanto informo en honor a la ver
dad y para los fines consiguientes.

Tarija, Abril de 2021
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MANUAL DE USUARIO



L

MANUAL DE USUARIO Y USO DE SERVICIO DEL
ROBOT MOVIL PARA INNOVAR LOS
PROCEDIMIENTOS DE ESTERILIZACION DE LA
PLANTA BAJA DE LA CAJA DE SALUD DE LA (l’

BANCA PRIVADA DE LA CIUDAD DE TARIJA.



El presente documento esta dirigido a mostrar,
ensefar las funcionalidades, la forma de operacién
del robot movil y el despliegue en red global del
control remoto del mismo, para INNOVAR LOS
PROCEDIMIENTOS DE ESTERILIZACION
DE LA PLANTA BAJA DE LA CAJA DE
SALUD DE LA BANCA PRIVADA DE LA
CIUDAD DE TARIJA.

Mostrar de manera clara y concisa el funcionamiento del prototipo de
robot movil, su despliegue y funcionalidades.

Los usuarios que haran uso del sistema
seran:

e Responsable de Esterilizacion de
Ambientes de la Planta Baja.

e Enfermeras o Enfermeros.

e Personal Médico




Ordenador portatil o de

Requerimientos de Hardware escritorio
- . Procesador de 1.2 GHz.
Los recursos minimos necesarios de hardware .
Memoria RAM con 4 GB
para el correcto funcionamiento del control e T
remoto del robot mavil, debe soportar Almacenamiento de 200
minimamente las siguientes caracteristicas: MB aprox.

e Lenguajes y tecnologias en
uso: C++, PHP y HTML.

e Sistema Operativo:
Windows 7 en adelante

Requerimientos de Software

e Mozilla Firefox como Contar con:
navegador web.
Requerimientos de  Router WiFi.

e Ancho de banda minimo
Comunicacion de 20 Mb.
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NGROK

Mediante este servicio podemos realizar un tunel para que la direccion IP de nuestra camara y

todo su contenido (Streaming) pueda " cuepureseies
salir a la red global de internet
mediante la asignacion de un puerto

para el servicio.

Dl foo com tD port 143
from t

iguration file

Para este objetivo hacemos uso de Vista Principal
la aplicacion NGROK para generar el : NGROK
servicio, la cual puede ser descargada

desde su pagina oficial.

A continuacion introducimos por consola la direccion IP y el puerto que se desea redireccionar
para que tenga salida a la red global, en este caso la IP sera 192.168.100 y el puerto sera el 81

ngrok iz a command line appllcatlnn, tly typing ’‘ngrok.exe http 88°
at this terminal prompt to exposze po
C:xUzerssIsrael~Desktoprngrok http 192 168 B.188:-81

Redireccionamiento
de IP y Puerto

A continuacién obtendremos un puerto asignado en la red internet, la direccion que se utiliz6 posee
el protocolo HTTPS

B Ch\Users\lsrael\Desktop\ngrok.exe - ngrok http 192.168.0.100:81
ngrok by Binconshreveahle (Ctr1+C to guit)

israel {Plan: Free>
2.3.35

United States Cusd

http://127.0.08.1:4848

http:/rdachfleebf?2.ngrok.io -> http:=--192.168.0.106:-81
Forwarding https:/s4achfleebf?2 ngrok.io —> http:/-192_168.0.108:81

[Connections ttl opn »tl »th ps8 p?8
a a a.88 a.88 B.8a b.8a

Obtencion del Puerto
Asignado en NGROK




Esta redireccion y puerto asignado por NGROK sera la que se podra empotrar en el codigo del

control remoto

Foruarding https://4achfleehf92.ngrok.io - http://192.168.8.108:81
Direccién Asignada

Para empotrar esta direccion modificamos el archivo index.twig donde se encuentra nuestro

control remoto y reemplazamos la direccion con la tltima URL obtenida de NGROK.

class="col-md-9 text-center" id="camara">
< id="stream" src="https://83b8357b3488.ngrok.io/stream™>
<f >
URL NGROK dentro del
HTML

HEROKU

Mediante este servicio podemos realizar un tanel para que el control remoto de nuestro robot mavil

pueda salir a la red global de internet, mediante la asignacién de un puerto para el servicio.

Para este objetivo hacemos uso de la aplicacion HEROKU para generar el servicio, la cual puede

ser descargada desde su pagina oficial. Creacién Cuenta

Al iniciar el registro nos solicita el en Heroku

’
lenguaje en el que serd desplegada h
nuestra App (Control Remoto) que para

Sign up for free and experience Heroku today

fines de este proyecto fue el lenguaje
L3

PHP. Free acanes '
“ree g 2C ases and add-on E IntrOdUCIr Nombre

Introducir Apellido
Your app platform

Deploy now

Introducir Email
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Deploy now

Seleccion de
Go from code to running app in minutes. Deploy, I . d
scale, and deliver your app to the world. enguaje €

programacioén para
el proyecto Heroku

Pick your development language:

® ® & ®

ise another language

Para ejecutar, desplegar y utilizar el servicio de Heroku se debe descargar y ejecutar gitbash que
es el simulador de la ¢ i
vnoves oS L B
consola de Linux con 2
el cual dictaremos las
Ordenes de nuestro

proyecto.

Debemos acceder a la carpeta que contiene nuestro proyecto y enviamos la vista de nuestro control
remoto a la nube colocando un nombre referencia por ejemplo: “index”, para este propdsito

utilizamos el comando “git commit -am "nombre" ”
T MINGWBZ:/c/Users,Tsrael/Desktop,Taller 3/app/php gett

§ cd

i cd Desktop/Taller', 3/app/php-getting-started/

On bran F
Your branch is ahead of ‘o
{use "git push

nothing to commit, working tree cl
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Ejecutamos el proyecto con la orden “push”

MINGW6E4:/c/Users/Israel/Desktop/Taller 3/app/php-getting-started

Heroku Push

Veri
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Una vez realizados los pasos y puesta a puntos de los servicios se procede a desplegar el control
remoto en el navegador web, para este propdsito escribimos en gitbash “heroku open”
posteriormente

oprimimos la tecla
“Enter” la cual ——_——7

desplegara el Login del ROBOTIZER
control remoto en el

navegador con la URL.

Introducir EEEEEN
usuario

global que se nos PSS |ntroducir
clave

asigno.

Una vez introducidos los datos del
. Login, al dar “click” en el boton
aceptar, se desplegara el control remoto
de comandos del prototipo de robot
movil.

INSTRUCCIONES

W: ADELANTE

S: ATRAS

A: IZQUIERDA
D: DERECHA




Camara

Es el espacio dentro del control
remoto en el que se mostrara la coco oy
transmision en vivo del entorno del
robot gracias a la placa ESP32 CAM
y mediante el cual el usuario podra
guiar al robot movil correctamente,
cabe recalcar que los eventos de

teclado solo tendran funcionalidad ’

una vez que se haga “click” en

cualquier parte donde se muestre la

transmisién en vivo de la camara.

Temporizador

En este selector se podra elegir el tiempo en
el que el sistema de esterilizacion estara
activo, al ser un prototipo y para fines de
demostracion se optd por dos intervalos de
tiempo que el usuario podra seleccionar ya

sea de un minuto o de dos minutos.

Desde el momento en que se de lugar a la

seleccion, en la parte superior del selector se
mostrard en el temporizador segundo a
segundo el tiempo transcurrido en reversa

hasta llegar a cero.




Botones

El control remoto cuenta con dos
botones de accién que el usuario
podra presionar los cuales seran
“Boton Activar”, el cual darad la
orden de inicio al sistema LED y el
“Boton Apagar” el cual podra
finalizar el proceso de ser

necesario (emergencia).

NSTRUCCIONES
W: ADELANTE
S: ATRAS

A: 1IZQUIERDA
D: DERECHA

Instrucciones

En este espacio se muestra y se indica
las teclas que controlaran la traccién
y direccion del robot movil para que
el mismo pueda desplegarse por todo
el entorno seleccionado de acuerdo a
las 6rdenes que el usuario entregue a

través del teclado.




Alertas de Notificacion

Alerta de Interrupcion

En caso de que el usuario quiera terminar o cancelar el proceso de esterilizacion de manera
forzada, debe proceder a realizar “click” en el boton rojo de detencion, el cual desplegara la
siguiente alerta, a lo que el usuario debera decidir si cancelar el proceso o dejar que el mismo
continde.

APAGADO DE EMERGENCIA

Estd seguro que desea apagar?

CANCELAR ACEPTAR

Alerta de Finalizacion

Proceso terminado

Esterlizacign completada.

ACEPTAR




Fallo De Software

Aqui nos referimos a los posibles fallos de las
funcionalidades que poseen los botones y
temporizadores del control remoto, para lo cual

tendremos que:

e Verificar el fallo realizando pruebas de los
botones (click) y concretando que los mismos no
responden a ninguna funcionalidad programada.

e Proceder a refrescar o actualizar la pagina web del

control remoto con lo cual las funcionalidades

deberian volver a la normalidad.

Fallo De Hardware

Por otra parte pueden surgir fallos de hardware debido a errores de los componentes eléctricos,
desgaste de las conexiones o cableado que posee el prototipo, estos errores o fallos hacen que el
prototipo de robot mévil no responda a ninguna de las érdenes que se pueda estar enviando, para

lo cual se procedera a :

e Apagar el Switch de la fuente de poder de
PC que vendria a ser el interruptor de
alimentacion més cercano.

e Desconectar el cable de corriente alterna que

conecta a la fuente de PC.

Es decir se debe cortar la alimentacion eléctrica al

prototipo para verificar posibles fallos.




Fallo De Conexion

Al ser un proyecto 10T, una de las principales fallas
que pueden surgir se da en cuanto a la péerdida de
conexion WiFi (internet), con el control remoto del
prototipo y con las placas ESP32 conectadas a un
bréker MQTT, al momento de perder esta conexion
tanto el control remoto como las placas pierden todas
sus funcionalidades y acciones programadas, para lo
cual se tomaran las acciones correspondientes de

acuerdo a dos escenarios:

e Sial momento de perder conexidn, el prototipo de robot mévil no se encontraba realizando
ninguna actividad, se procedera a desconectar la alimentacion eléctrica del mismo
desconectando la fuente hasta que la sefial y conexion a la red se normalice.

¢ Sial momento de perder conexion, el prototipo se encontraba realizando el procedimiento
de esterilizacion, la placa continua con la tltima orden asignada, por lo cual se debe dejar
que el prototipo termine el procedimiento hasta que se apaguen las luces, una vez
finalizada la tarea se procedera a quitar la alimentacién eléctrica del prototipo hasta que se

normalice la conexién a la red




