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rIZlRIGEM: SISTEMA DE BARRERA UNICA

O / 0= T

20% de avance del proyecto final

K

Mecanica basica, control simple, sin
integracion de datos.

MODULOS 2 i

' MODULO 1: Optimizar cdigo
| existente.

. £ o i

|- 0 L +
MODULO 2: Implementar alarmas

L]

visuales basadas en disponibilidad.

S

e

REF: OPT-COOE-81;
F! Refacterizacton de rutinas de contral;
REDUCE_LATERCY (system_care);

L

L —

T

-
1F (acerpancy > THRESHOLD) THEN {
ACTTVATE_VISUAL_ALARNTLED_ARKAY 01, WARNING_ORANGE);

— 800000

000000
~— loaoo000

A |

L y 4

)

| tiempo (simulacion de cobro).

|_DESTING: GRID URBANO INTELIGENTE INTERCONECTADO

SENSORES
INTELIGENTES

HUE INTELIGENTE DE

ESTACIONAMIENTO USUARID

MOVILES

as

INTERFACES DE

NODOS DE SERVIDORES

3. INTERFACES DE

-

PUERTAS -
AUTOMATICAS DISTRIBUIDDS o T e ~ USDARIO MOVILES
L . . " - 1 . - T _I
Sistemas integrados, analisis de datos, comunicacion activa y escalabilidad.
e ———

MODULO 3: Integrar control de

1' MODULO 4: Evaluar escalabilidad.

1

-
TIME_START = GET_TIMESTAWP();
A Stmulacidn de entrada; o

CALC_FEE(TINE_EWD -
L

TIME_START, RATE TABLE):

7]

17

-
TEST: SCALABILLITY_ALDIT;
ff Pruebas de corga mutti-nodo;
HRIFT_TI-HDMPUT?data__H rean_K5];

g

=] .




Arquitectura de la Solucion

Para llevar el proyecto al siguiente nivel,
afiadimos una capa de comunicacion visual
y control de tiempo que informa al usuario
antes de interactuar con la barrera.

|
I
— 1383 1
== 4
i [+ ]
o= D=y
+ ._.u'—“ ﬂ—'.. »
JITIE FEIT _
Sensores Botones -
Proximidad Activacion
Luz Reset
// Input Readings
input.onButtonPressed(Button.A, function () { R (3§
readSensor(); .
B y

B LR Ve

i

CEREBRO
(micro:bit)
' (D
] 09000 [Elr
5% s

=

Salidas de Estado (Aertas Visuales LDs} |

Matriz de LEDs Indicadores Estado
Ay
=~ Acceso Denegad

BEEERODO ﬁ" EEI. 0 A
EEeC00 s
BREAAE L ———-
111 E[:) Esperando
ooooes 5P

I/ Visual Feedback

if (accessDenied) {
basic.showlcon(IconNames.No);
pins.digitalNritePin(DigitalPin.P1, 1);

Salidas de Acceso

= Acceso Permitido 4

Barreras /
Servomotores

Accion Mecanica
Control Posicion

barrier

b

// Actuatlon Logic
pins.servoWrLtePin(AnalogPin.PD, 98); // Open
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DIAGNOSTICO Y LOGICA DE HARDWARE

Condicion Estado del : Senal del
Matematica Sistema Herdwareisignado Microcontrolador
puestosDisponibles = 0 Lleno —'f Iig?n?]]? ~| ALTA (Parpadeo)
puestosDisponibles: 1 a 3 Casi Lleno ,::: “EL Naranja :-1 L ALTA (Parpadeo)
.— (PinP2) .
puestosDisponibles > 3 Disponible -]  Ambos "I BAJA (Apagado)
LEDsS i 1]
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Enrutamiento de Hardware

Tabla de Conexiones

: Pin de Senal P1 Tierra GND
LEDRolo | cable Rojo) | (Cable Negro)
: Pin de Senal P2 Tierra GND
LED Naranja |~ cabie Rojo) | (Cable Negro)
—

Mantener la convencion de colores (Rojo =
Positivo, Negro = Negativo) previene

cortocircuitos y permite que cualquier
ingeniero pueda leer el plano al instante.
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DIAGRAMA DE FLUJO DE DECISION

. R WO, { Activar protocolo
¢ puestosDisponibles = 07 { LED Rojo (Pin 1)

Pasar a segunda evaluacion
(Condicional Anidado)

El bloque “SI’" actua como un filtro. Si la

primera condicion no se cumple, el
sistema verifica sub-condiciones antes de

tomar una decision.
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El Operador Lagico ‘Y’

puestosDisponibles < 3 puestosDisponibles > 0

Para el estado ‘Casi Lleno’, el sistema debe verificar un rango especifico. El operador ‘Y’ (AND)
asegura que el LED naranja solo se encienda si ambas condiciones son matematicamente verdaderas
simultaneamente, evitando falsos positivos cuando el parqueadero esta completamente lleno (0).

= —
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Senales Digitales y el Efecto de Parpadeo

ALTA (1) / Voltaje Enviado

Tiempo (s)

BAJA (0) / Voltaje Cortado

g Escribir de forma digital el pin P1 ALTA a_l
5 730

Esperar 1 segundos (Bloque de Control)

= 5

., Escribir de forma digital el pin P1 BAJA °
Esperar 1 segundos
M

\ / DOC. REF: ENG-WP-2024-SMARTCITY-V1.0 | DIGITAL SIGNALS & BLINKING. TECHNICAL BLUEPRINT | REV 2.5

El parpadeo no es una
funcion magica; es la
manipulacion precisa de
la corriente eléctrica a
través del tiempo.
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Monitoreo en Tiempo Real

Dashboard

_______________________________ .._l
Bloque SIEMPRE (Main Loop)

N

Condicion 1: Lleno (Evaluar == @)

' Condici6n 2: Casi Lleno (Evaluar rango 1a 3) |

\ S

T P S P H

El bloque ‘Siempre’ actua como un supervisor constante. Evalua la variable

puestosDisponibles miles de veces por segundo y reacciona instantaneamente segun
el flujo programado. Es el corazon operativo del sistema.

[ —
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Comparacion de Lenguaje: Bloques vs. Python

Representacion Grafica (Bloques) Sintaxis Profesional (Python)

[ - — | — def on_forever():
uL Bloque Siempre I basic.forever(on_forever)

Escribir digital PO ALTA ,_,____,\ pins.digital_write_pin(DigitalPin.P@, 1)

., Escribir digital PO BAJA = 2___ﬂ pins.digital_write_pin(DigitalPin.P@, 0)
., Esperar 1 segundos ,H__ﬂ basic.pause(1000)

\ / DOC. REF: ENG-WP-2024-SMARTCITY-V1.2 | LANGUAGE COMPARISON. TECHNICAL BLUEPRINT | REV 2.7
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...... , T et R N e
------ @ python X - -_ | Control Fisico: Ajuste dinamicode - -
----- : /ﬁ -~ | los servomotores (90 grados).
. .. 1l 1 mover_barrera(AnalogPin.P15, True) TR TR SRR
R o ol s R o T
------ 2 1if es_entrada and puestosDisponibles > 0: o—“,x_. Validacion Logica: Bloqueala - - -
e R ==- | entrada sino hay cupo en el sistema. =
[ — - | Modulo Economico: Usode =~
______ matematicas modulares para simular
el cobro de estacionamientocadad
! minutos exactos. . . . . . . . .
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Testing y Refinamiento (QA)

Prﬂgramar l )
ﬁ//ﬂ &\\ﬁ Preguntas de
Diagnostico:

, llegar a 07
ETIEEl cobro por tiempo
- (tiempoTotal) se
actualiza
Identlf 1car correctamente?

F 0

=

- o e e = mw

Er ¢Se encienden los LEDs

(= \ - e —— correctos segun el
T Ajustar Bucle de  simular 8 | IUMETORCS= Ve CUoST
CED CDdlgD Iteracion (Tlnkercad) II Bl %6e detlone clicont dar

i \

de disponibilidad al

%

=

El desarrollo de hardware real requiere pruebas exhaustivas virtuales antes de conectar un solo cable. J
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Mas Alla del Laboratorio: Escalabilidad

C/-B Nube —o Mundo Real | | [l
L (Nodos IoT) | : _ | |

|

= == *Dﬁﬂdlefﬁﬂg El codigo creado hoy es la base
fﬁﬁ_ Servomotores y LEDs | matematica para sistemas masivos.
fii=cvages Loca) En el mundo real, este prototipo

* N escala hacia:

——

T o analisis de patrones de uso

S L o prediccion de disponibilidad
{rEnl:LLc];n 'tblt:l / via Machine Learning
dboTratorio
= Lo integracion automatizada de
- = _ agos.
Smartphones = i =) ML i s

: : . : . Mundo Real SR : . -
\J, / e | | i
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A Optimizacién @

- Capacidad para extender
y refinar codigo logico

existente.

V| Implementacién @ [ Escalabilidad @
Integracion exitosa de - Evaluacion clara de como
caracteristicas avanzadas el modelo simulado se
| (Alarmas visuales y traduce a un entorno fisico 1
control de cobro). -y comercial real.
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Pensando en el reto central..

;Como te preparan estas habilidades algoritmicas
y de diseno de hardware para los grandes
proyectos tecnologicos del futuro?

La ingenieria no se trata de conectar piezas, sino de disefiar soluciones inteligentes que se anticipen al mundo real.
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