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Arquitectura de un
Sistema Automatizado
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Lo el \ Logica, memoria y control para un parqueadero inteligente.
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The Modern Engineering Workbench

Capa 1: 1 Capa 2: _ Capa 3:
Interaccion Fisica Gestion de Datos | Toma de Decisiones

ESTADO |
ACTUAL |
!

Simular el hardware. Conectar Crear y actualizar variables Implementar condicionales
eventos reales (botones) con (puestosDisponibles) para (Si/Sino) para que el sistema
respuestas mecanicas rastrear el espacio en tiempo reaccione autbnomamente ante
(servomotores). real. multiples estados.
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ENTRADAS T ——
(Eventos Fisicos)
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Ingreso de Vehiculo =
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' ‘\ The Modern Engineering Workbench |

| Capa 1: Mecanica de Entrada y Salida
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| al presionar Boton A | girar servo P15 a 0° | | girar servo P15 a 90°
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Cada pulsacion del Boton A ]

El sistema arranca con actualiza la memoria, restando

capacidad maxima. Se reserva un espacio para mantener el :
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Slide 16:9 The Modern Engineering Workbench

Capa 3: El Peaje Logico (Condicionales)

/ - :l Vehiculo llega (Boton A) l: ~

s |
/ﬁ ST

B
Accion: Bloquear sistema. Accion: Abrir servo (0°), restar 1 a variable,
Mostrar X. No abrir barrera. mostrar nuevo numero disponible.
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Slide 17:7

Inicia el evento fisico.
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Sintesis: El Algoritmo Ensamblado
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El Gatillo

al presionar Botén A~

puestosDisponibles | :‘* . ' ( puestosDisponibles
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La Ejecucion

‘f girar servo en'pin P15+ a () grados Abre la barrera
| e mecanicamente.

cambiar puestosDisponibles v por o ‘

D puestosDisponibles |
0~

El Juez

Evalua si quedan
puestos (> 0).

La Actualizacion
Mantiene la. memoria
sincronizada.
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Slide 17:8 ' \ The Modern Engineering Workbench ‘

B Los Dos Estados del Sistema

ADO: DISPONIBLE ESTADO: LLENO

i

_[Cundicién: puestosDisponibles > @ => [VERDADERA] [Cnndicién: puestosDisponibles = 0 => [VERDADERA]J

[

Resultado: Acceso permitido. El servo gira y Resultado: Acceso denegado. ELl servo
el contador matematico se actualiza. permanece estatico para evitar sobrecupo.
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Matriz de Traduccion: Légica Universal

-1 Bloques Visuales W\ f Codigo Python
\

if puestosDisponibles <= 9 and
puestosDisponibles > 0:
else:

S pins.servo write pin(AnalogPin.P15, 0)

; S basic . show_number (puestosDisponibles)
P PN /

~
e
\:\- : . - - . .  /
0\ El lenguaje cambia; la arquitectura del pensamiento se mantiene.” |}~
..ltxx-_l_ * - | .:
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Ingenieria Critica: Analisis de Vulnerabilidades (Casos de Borde)

CONSECUENCIA EN EL SOLUCION

RIESGO IDENTIFICADO SOTEMA ARQUITECTONICA

Integrar un sensor de
proximidad ultrasonico en
la barrera en lugar de
depender de un botdn
manual.

Desfase de inventario. El
sistema marca menos cupos
de los que realmente
existen en el nivel fisico.

Falsos Ingresos (Usuario
presiona Boton A, pero el
vehiculo no entra).

Validacion estricta en el
bloque condicional inicial
asegurando que
(puestosDisponibles > 0)
antes de restar.

Errores matematicos en la
Desbordamiento Negativo pantalla LED y fallos en
(El contador baja de 0). la logica de apertura y
clerre.
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Checkpoint del Sistema

Implementar condicionales Rastrear estados con Proteger el sistema contra
interactivos (Si/Sino). memoria dinamica. vulnerabilidades y sobrecupos.

NOTA DIAGNOSTICA: Si el sistema falla en alguna de estas métricas durante la simulacidn,

revise la Capa Logica (Diapositiva 6) o consulte a su arquitecto principal (Docente).
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