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El Desafio Operativo: Cerrar el Ciclo del Sistema

é s

Fase Actual

La automatizacion de la entrada La salida de vehiculos exige un
gestiona la reduccion de cupos'y proceso inverso pero igualmente
la apertura de la barrera principal. preciso. Requiere actualizar el

| | contador positivamente, controlar

Ioglca de sahda en Tinkercad . (barrera de salida) y prevenir
utilizando el Boton B de la Micro:bit errores légicos en el flujo del

{H y un servomotor secundario. iJ usuario.
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Matriz de Diagnostico: Entrada vs. Salida

La programacion de salida reutiliza la estructura algoritmica de la entrada,
invirtiendo sus variables operativas.

Condicion Limite Operaqu:_m Hardware Asighado
Matematica

2:19;:?;: » MypCREang Restar un cupo @ Servomotor =,
(Botén A) (puestosDisponibles = 0) (- 1) Entrada (P15) _@-
g::::a fie Parqueadero Vacio Sumar un cupo @ Servomotor %

(puestosDisponibles = 9) (+1) Salida (P16) =

(Boton B)

>
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Arquitectura del Hardware Simulado

El procesador central recibe un unico pulso fisico y debe orquestar
simultaneamente una respuesta visual y una respuesta mecanica.

Interfaz de Usuario
(Matriz LED)

Senal de Activacion

(Boton B) Procesamiento y Célculo

de Variables

(puestosDisponibles) :
Actuador Fisico

(Servomotor P16)

.
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Logica Algoritmica de Salida

Traduccion de los bloques de Tinkercad a un flujo de decisiones
condicionales (If/Else).

( :Boton B Presionado? )

Si - Parqueadero Vacio

e

(

Mostrar Icono ‘X' en Matriz LED
(Fin del proceso)

; puestosDisponibles = 9?

No - Hay autos para salir

FERSRITS:

( Definir puestosDisponibles + 1 )

( Mostrar numero en Matriz LED )

¥

( Girar Servo P16 a 0° (Abrir barrera) )
¥

( Esperar 1 segundo )
\ 4

( Girar Servo P16 a 90° (Cerrar barrera) )
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Control de Excepciones y Seguridad del Sistema

Una automatizacién robusta asegura que la barrera nunca se active
mecanicamente si no hay vehiculos registrados en el interior.

Ta £ N

Estado Normal Excepcion Logica (Vacio)

Accion: Blogueo de mecanismo. El sistema detecta que
puestosDisponibles = 9. No se abre la barrera, previniendo
fallos mecanicos. Se muestra una X' en la pantalla.

v . V.

Accion: La barrera (P16) se abre correctamente y el
contador del sistema suma 1.
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Del Cadigo a la Realidad: Plano de Implementacion

Mapeo fisico de los componentes simulados en el entorno de Tinkercad hacia un entorno real.

2 3 1 -+ | E | T | B

5 o Servomotor P16
8 (Control de Salida)

o Boton B
(Simulando sensor
de proximidad o
tiguetera de salida)

.':lu.ll

Servomotor P15 ©
' -1 (Control de Ingreso)

o Panel LED b

(Estado de ocupacion
en tiempo real)
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Diagndstico de Implementacion (Test de Sistema)

Verifica el estado de tu cédigo en Tinkercad contra estos tres parametros criticos antes de la entrega final.

1. Logica Completa: ; El sistema integra exitosamente / —
las funciones de entrada (A) y salida (B) de manera (= )No ) Parcic CSI. \/) |
simultanea? \ ) J
A
2. Control Multi-Mecanismo: ;La placa gestiona dos l”( - \ | .
servomotores independientes (P15 y P16) sin conflictos? \\_ By Parcial @@l v
\ 4

correcto cuando el parqueadero alcanza su limite inferior f_i\

3. Respuesta a Excepciones: ;El panel refleja el estado 7 — < ‘/)
— )No ) Parcial ( Si

(0) o superior (9)? N
A 4




