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Diseno de un sistema automatizado de traslados de productos
internos en una bodega o almaceén.

PROBLEMA

Una empresa debe que garantizar un suministro constante =g

de sus productos a los clientes, pero estos son propensos a Etaw=E
sufrir todo tipo de percances como: ¥

* Retrasos en los pedidos.  Perdida de |la mercaderia
 Fatiga del personal por en bodega.
argos recorridos ¢ Tiempos de entrega cada
ouscando o0 cargando vez mas corto por la
oroducto. competencia.

OBJETIVO GENERAL

Figura 1.- Modelo Clasico de Bodega.

Disenar un sistema automatizado de traslado de productos
internos, mediante un robot movil simulado en un ambiente
de programacion, para la gestion del espacio y movilizacion
en una bodega o almaceén.

PROPUESTA

Diseno del sistema automatizado de productos
internos dentro de un almacén, para su
desarrollo se planted6 identificar la herramienta
adecuada que permita la simulacion de un
robot movil en un escenario de programacion,
ademas de implementar un modelo cinematico
v un registro de base de datos sobre Ia
disponibilidad de |la bodega en formato de hoja
de calculo.
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Figura 2.- Boceto del diseno.

RESULTADOS

* Disefio personalizado del espacio de trabajo (bodega) <+ Analisis de eficiencia de los empleados por turnos.

en entorno virtual.  Disminucion de entrega de tiempos de entrega en los
e Base de datos con informacion real del proceso productos.
existente. * Aumento de cantidad de productos
* Inventario del producto existente en bodega en tiempo recibidos/despachados por minuto.
real.
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Estantes disponibles
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Proporcion de la Bodega

Control de Inventario

20kg de cafe B1 - C1
6 Botellas de Soda B2 5 cajas de Galletas
- B4 -

BS 5 cajas de Galletas
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5 cajas de Galletas D2 5 cajas de Galletas
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m Estantes ocupados

M Estantes disponibles

- B& 5 cajas de Galletas
5 cajas de Galletas B7 -
- B8 5 cajas de Galletas
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Figura 3.- Modelo del proyecto. Figura 4.- Base de datos en EXCEL.

CONCLUSIONES

La plataforma Matlab permitid llevar a cabo Ia El modelo cinematico uniciclo fue la base para la
simulacion del sistema con el uso de cdédigos, esto elaboracion del movimiento del robot, permitio
significo que se tomaron codigos desarrollados y se cumplir los requerimientos necesarios de
adaptaron a las necesidades del proyecto, logrando circulacion para el despliegue del robot dentro del
simular la bodega, el movimiento del robot, los almaceén.
paquetes y la trayectoria, mostrando de forma visual
las ventajas de automatizar un almacén. La exportacion de |la base de datos en Excel también

permite visualizar de forma grafica los espacios
disponibles y ocupados, debido a que la matriz es
actualizada, en tiempo real.



