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1. INTRODUCCION
El sistema de control y administracion de parqueos vehiculares comprende las etapas
de: control de ingreso, asignacion de parqueadero sea local o visitante, control de

tiempo en caso de ser visitante y generacion de factura.

Durante la etapa de control de ingreso se seleccionara si el cliente es local o visitante

generando las siguientes opciones:

e Para clientes locales se pedira el numero de carnet de identidad y el cédigo PIN
de acceso; una vez validado el codigo se asignara un puesto de parqueo.

e Para clientes visitantes se generara un codigo de acceso y se asignara un
puesto si hay disponibilidad, de lo contrario se negara la entrada, una vez que el
vehiculo haya ingresado se empezara a contar el tiempo del vehiculo dentro del

plantel.

El sistema se actualizara periédicamente con el fin de tener un registro a tiempo real de
que puestos estan disponibles y cuales se estan utilizando en el momento. Asi también
guardara una reserva de cupos o sitios de parqueo disponibles para los empleados de

la empresa registrado previamente en el sistema.

En la etapa de salida el sistema pedira el carnet de identidad con su correspondiente
PIN o el cédigo de acceso (dependiendo del tipo de cliente) para actualizar el puesto
como disponible. Para la generacion de facturas se tendra en cuenta la hora de entrada
y de salida del vehiculo con el fin de calcular el valor a pagar por el visitante. Una vez
usada la contrasefia generada para el visitante esta sera desechada y dejara de

tenerse en cuenta como codigo de acceso valido en el sistema.

El sistema esta disefiado en base al lenguaje de programacion Visual Basic 6.0 junto al

microcontrolador PIC 16F877A para el control de periféricos.



2 PLANTEAMIEMTO DEL PROBLEMA

La sobrepoblacion del parque automotor en nuestra ciudad genera la falta de espacios
para estacionar, hecho que incentiva a la poblacién a crear cada vez mas zonas de
parqueaderos. Varias de estas empresas crecen de manera desordenada en cuanto al
control y administracion del flujo de ingreso, salida y facturacién adecuada, esta falencia
generalmente nace por la restriccion econdmica, es decir, el gerente o duefio prefiere

no invertir en estas soluciones por el gasto econdmico que significa a su empresa.
2.1 OBJETIVOS
2.1.1 OBJETIVO GENERAL

Generar un sistema de informacién que permita administra de manera 6ptima el registro
de dados de las entradas y salidas de vehiculos en los centros de parqueo para

controlar el flujo de movimiento vehicular de manera mucho mas agil, c6moda y segura.
2.1.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Disefiar e implementar un sistema de control para la administracion de parqueos
vehiculares.

e Disefiar un software que permita una administracion optima del registro y salida
de usuarios locales y visitantes.

¢ Disefiar un circuito electronico para la interaccion con el cliente

¢ Disefiar un sistema para el registro de vehiculos parqueados diariamente.
2.1 JUSTIFICACION

Las soluciones orientadas al control y administracion de parqueos no requieren de
inversiones econdmicas elevadas, con las herramientas adecuadas (lenguajes de
programacion, recursos computacionales, entre otros) es posible reducir el costo sin

reducir la calidad y confiabilidad del sistema.



2.2 DELIMITACION

El sistema de control y administracion de parqueo esta dimensionada para aquellas

empresas dedicadas a servicio de parqueo vehicular.
3 MARCO TEORICO
3.1 PUERTO SERIAL

El puerto serial conocido como puerto RS-232 permite la comunicacién entre otros

dispositivos tales como: computadora, mouse, impresora y microcontroladores.
Existen dos tipos de comunicaciones seriales: la sincrona y asincrona.

En la comunicacion serial sincronia ademas de una linea sobre la cual se transmiten los
datos se necesita de una linea para enviar los pulsos de reloj que indicaran cuando un

dato es valido.

BITS DE DATOS
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Gréfico 1.- Estructura de un caracter que se transmite en forma serial sincrona
3.1.1 NORMA RS-232

La EIA (Electronics Industry Association) elaboro la norma RS-232, la cual define la
interface mecanica, los pines, las sefales y los protocolos que debe cumplir la

comunicacion serial, La norma RS-232 cumple con los siguientes niveles de voltaje:



e Un “1”l6gico es un voltaje comprendido entre —5v y —15v en el transmisor y entre
-3vy —-25v en el receptor.
e Un “0” l6gico es un voltaje comprendido entre +5v y +15 v en el trasmisor y entre

+3vy +25 v en el receptor.

El envio de niveles l6gicos (bits) a través de cables o lineas de transmision necesita la
conversion a voltajes apropiados. En los microcontroladores para representar un O
l6gico se trabaja con voltajes inferiores a 0.8v, y para un 1 légico con voltajes mayores a
2.0V. En general cuando se trabaja con familias TTL y CMOS se asume que un “0”

l6gico es igual a cero Volts y un “1” I6gico es igual a cinco Volts.

3.1.2 CIRCUITO MAX-232
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Gréafico 2.- Circuito comunicacion MAX-232 TTL

El circuito integrado MAX232 convierte los niveles de las lineas de un puerto serie
RS232 a niveles TTL y viceversa, el circuito se alimenta de 5V y genera internamente

algunas tensiones gque son necesarias para el estandar RS232.

El circuito integrado posee dos conversores de nivel TTL a RS232 y otros dos que, a la

inversa, convierten de RS232 a TTL. Estos conversores son suficientes para manejar

4



las cuatro sefiales mas utilizadas del puerto serie del PC, que son TX, RX, RTS y CTS,
donde TX es la sefial de transmision de datos, RX es la de recepcién, y RTS y CTS se

utilizan para establecer el protocolo para el envio y recepcion de los datos.
3.1.3 CONFIGURACION DEL PUERTO SERIAL CON VISUAL BASIC

La comunicacion entre el puerto serial y una aplicacion desarrollada en Visual Basic
utiliza el control MS COMM, el cual trae incorporadas todas las funciones para
configurar el puerto. Las propiedades mas importantes de este control son las

siguientes:

e ComPort: Activa y regresa el numero del puerto serial (Comm1, Comm?2).

e PortOpen: Activa y regresa el acceso al puerto.

¢ Input: Regresa los caracteres del buffer receptor.

e Output: Escribe una cadena sobre el buffer Transmisor.

e Settings: Activa y regresa la razon de Baudios, paridad, numero de bits, bits de

paro.

Para poder tener acceso a cualquier propiedad del puerto serial se utiliza la siguiente

sintaxis:

Nombre del Control . Propiedad = Valor
Para abrir el puerto, la instruccion sera:

MS Comm1.PortOpen = True

Sin embargo, para poder utilizar el puerto serial, en necesario colocar el control MS
Comm1 en la forma y hacer clic con el boton derecho del mouse, para que puedan

aparecer sus propiedades.
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Gréfico 3.- Propiedades del Control MS Comm1, Visual Basic 6.0

3.1.4 PASOS PARA ENVIAR DATOS A TRAVES DEL PUERTO SERIAL

e Insertar el control MS Comm.
e Establecer las siguientes propiedades :
= ComPort:
= Settings:
» Handshaking:
e Abrir el puerto (si este ya esta abierto por otra aplicacién, entonces se debe
cerrar esa aplicacion) con una aplicacién en Visual Basic, se utiliza la siguiente

instruccion:

MSComm1l.Portopen = true

o Definir el tamafo del buffer receptor, se utiliza la propiedad InputLen

MSComml.InputLen = 1024

e Enviar los datos que se desean

e Cuando la aplicacion se termine se debe cerrar el puerto.



3.1 MOTOR PASO A PASO

Los motores paso a paso son ideales para la construccion de mecanismos en donde se
requieren movimientos muy precisos. La caracteristica principal de estos motores es el
hecho de poder moverlos un paso a la vez por cada pulso que se le aplique. Este paso
puede variar desde 90° hasta pequefios movimientos de tan solo 1.8°, es decir, que se
necesitaran 4 pasos en el primer caso (90°) y 200 para el segundo caso (1.8°), para

completar un giro completo de 360°.

Estos motores poseen la habilidad de poder quedar enclavados en una posicion o bien
totalmente libres. Si una o mas de sus bobinas estan energizadas, el motor estara
enclavado en la posicién correspondiente y por el contrario quedara completamente

libre si no circula corriente por ninguna de sus bobinas.
3.1.1 PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO

Basicamente estan constituidos normalmente por un rotor sobre el que van aplicados
distintos imanes permanentes y por un cierto numero de bobinas excitadoras bobinadas

en su estator.

Las bobinas son parte del estator y el rotor es un iman permanente. Toda la
conmutacién (o excitaciéon de las bobinas) deber ser externamente manejada por un

controlador.

Existen dos tipos de motores paso a paso de iman permanente:
3.2.1.1 BIPOLAR
Tienen generalmente cuatro cables de salida. Necesitan de cierta maniobras para ser

controlados, debido a que requieren del cambio de direccion del flujo de corriente a

través de las bobinas en la secuencia apropiada para realizar un movimiento.
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Grafico 4.- Esquema motor bipolar

3.2.1.2 UNIPOLAR

Motores de 6 o0 5 cables de salida, dependiendo de su conexion interna, utilizan un
cable comun para la fuente de alimentacion y posteriormente se van colocando las otras
lineas a tierra en orden especifico para generar cada paso, si posee 6 cables es porque
cada par de bobina tiene un comun separado, si tiene cables es porgue las cuatro

bobinas tienen un solo cumun.
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Gréfico 5.- Esquema motor unipolar



3.1.2 SECUENCIA PARA EL MANEJO DE MOTORES PASO A PASO BIPOLARES

Necesitan la inversion de la corriente que circula en sus bobinas en una secuencia
determinada. Cada inversion de la polaridad provoca el movimiento del eje en un paso,

cuyo sentido de giro esta determinado por la secuencia seguida.

La secuencia necesaria para controlar motores paso a paso del tipo bipolares es la

siguiente:

PASO TERMINALES
A B . D
vV | -V [\ -V
. | - -1\

A V' \Y

SO 1 e Rl -V

NN B
1
<

Tabla 1.- Secuencia de manejo

3.1.3 SECUENCIA PARA EL MANEJO DE MOTORES PASO A PASO UNIPOLARES

Existen tres secuencias posibles para este tipo de motores, las cuales se detallan a
continuacion. Todas las secuencias comienzan nuevamente por el paso 1 una vez
alcanzado el paso final (4 u 8). Para revertir el sentido de giro, simplemente se deben

ejecutar las secuencias en modo inverso.
3.2.3.1 SECUENCIA NORMAL

Esta es la secuencia mas usada y la que generalmente recomienda el fabricante. Con
esta secuencia el motor avanza un paso por vez y debido a que siempre hay al menos

dos bobinas activadas, se obtiene un alto torque de paso y de retencion.
3.2.3.2 SECUENCIA WAVE DRIVE

Se activa solo una bobina a la vez. En algunos motores esto brinda un funcionamiento
mas suave. La contrapartida es que al estar solo una bobina activada, el torque de paso

y retencion es menor.



3.2.3.3 SECUENCIA MEDIO PASO

En esta secuencia se activan las bobinas de tal forma de brindar un movimiento igual a
la mitad del paso real. Para ello se activan primero 2 bobinas y luego solo 1 y asi
sucesivamente. Como vemos en la tabla la secuencia completa consta de 8

movimientos en lugar de 4.
3.2 MICROCONTROLADOR PIC 16F877A

Es un circuito integrado que incluye todos los componentes de un computador, debido a
su reducido tamafio es posible montar el controlador en el propio dispositivo al que
gobierna. En este caso el controlador recibe el nombre de controlador empotrado
(embedded controller).

PDIP (40 pin)
MCLRVer — =1/ 40[0<—= RBT/PGD
RAAND =[] 2 39 [] «—« RBB/IPGC
RATANT =—=[]3 38 [] == RB5
RAXANZNREF-/CVREF —-—s [] 4 37 [] =——= RB4
RAANINVREF+ - =[] 5 36 [J «~—» RB3/PGM
RAATOCKIC10OUT = [] 6 35 [] =—= RB2
RAG/ANA/SSIC20UT -—= O 7 <L 34 []=—= RBI
REO/RD/ANE =—=[] 8 E 33 [0 =—= RBO/INT
RE1/MWRIANG =—=[] 9 @ 32[J-— VDD
RE2/CS/ANT =—= [] 10 E 3 [0 =— Vss
VDD — [ 14 = 30 [0 =—= RD7IPSPT
Vss = [ 12 E 29 [] =—= RDB/PSPS
OSC1CLKIN — =[] 13 ©  28[]=—= RDS/PSPS
OSC2ICLKOUT «——[] 14 5 27 [] «=—= RD4/PSP4
RCO/T10SOITICK] =[] 15 5 261 ~— RCTRXIDT
RCUT1OSICCP2 a—s[] 16 25 [] «—= RCBITXICK
RC2ICCP1 == [] 17 24 [] =—= RCE/SDO
RCISCKISCL =—= [] 18 23 [ =—= RC4/SDUSDA
RDO/PSPO -] 19 22 [J =—» RD3IPSP3
RO1/PSP1 -—[] 20 21 [] =—= RD2/PSP2

Gréfico 6.- PIC 16f877a

3.3.1 PROCESADOR O UCP

Es el elemento mas importante del microcontrolador y determina sus principales

caracteristicas, tanto a nivel hardware como software.
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Se encarga de direccionar la memoria de instrucciones, recibir el codigo OP de la
instruccion en curso, su decodificacién y la ejecucion de la operacién que implica la

instruccion, asi como la busqueda de los operandos y el almacenamiento del resultado.

La familia de microcontroladores PIC poseen una arquitectura RISC, en estos
procesadores el repertorio de instrucciones maquina es muy reducido y las
instrucciones son simples y, generalmente, se ejecutan en un ciclo. La sencillez y
rapidez de las instrucciones permiten optimizar el hardware y el software del

procesador.

La arquitectura Harvard con la que esta disefiado el microcontrolador PIC16F877A se
caracteriza por la independencia entre la memoria de cédigo y la de datos. Asi, tanto la
capacidad como el tamafo de los buses de cada memoria se adaptan estrictamente a
las necesidades del disefio, facilitando el trabajo en paralelo de las dos memorias, lo
gue permite obtener altas cotas de rendimiento. La filosofia RISC se hace patente en el
reducido numero de instrucciones que forman su repertorio. Solo consta de 35
instrucciones que se ejecutan en un ciclo de instruccion, equivalente a cuatro periodos

de reloj, excepto las de salto que necesitan dos ciclos.

q r
US DEDIRECCION § 7

BUS DE DIRECCION = e e
DE DATOS MEMORIA DE

'MEMORIA DE | DE INSTRUCCIONES |-

cODIGO !
FLASHI DATOS

5 [_SMM}. -

BLIS Do
INSTRUCCIONES

BUS DE DATOS

Gréfico 7.- Arquitectura Harvard

3.3.2 MAPA DE REGISTROS

El microcontrolador PIC16F877A cuenta con cuatro bancos como se puede apreciar en

el siguiente cuadro:
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File File File File
Address Address Addrezs Address
Indirect addr | 00k Indireet adde | ggp Indirect a¢dr ™ | 100h Indirect addr U | 180
TMRD 01k OPTION REG| Bih TMRBED 101h OPTIOM_REG| 181h
PCL 02h PCL g7h PCL 102h FCL 182h
STATUS 03k STATUS B3h STATUS 103h STATUS 183h
FSR 04h FSR B4h FSR 104h F3R 124h
PORTA 05h TRISA BSh 105h 1B5h
PORTB 0ah TRISE Bih PORTH 106h TRISE i88hH
PORTC 07h TRISC B7h 107h 187h
PoORTD'Y | 08h TRISD™ | Bah 108h 1E8h
PORTEM 09k TRISE!! B0h 108h 184h
PCLATH 0aR PCLATH gah PCLATH 10&h PCLATH 18Ah
INTCOMN 0Bh INTCOMN EBEh INTCON 10Bh WTCON 1EER
PIR1 ach FIE1 BCh EEDATA 10Ch EECOM1 15Ch
PIR2 aCh PIE2 BDHh EEADR 100H EECOMNZ 1E2Dh
TMRIL (IER PCON BEh EEDATH | 10Eh Reserved® | 12
TMR1H 0OFh BFh EEADRH 10Fh Reservedi?l 18Fh
TICON 10k Bidh 110k 120h
TMRZ 11h SoPCON2 B1ih 111k 121h
T2COM 12k PR2 02k 112h 152k
SSPBUF 13k SEPADD B3h 113h 183h
SEPCON | 14h SSPSTAT | D4h 114h 124h
CCPRIL 15h B5h 115h @5k
CCPR1H 18k Bah 116h 188h
CCPICON | 17h B7h Efnecgaé 17k PGfT::eI- 197h
RCSTA 18h TASTA Bah R;;Fimr 118h Regpm. 125h
TXREG 19h ZPERG Boh 18 Bytes 118h 16 Bytes 1%8h
RCREG 14R oah 11AR 184k
CCPR2L 1Bh OBh 11Bkh 19Eh
CCPR2H 1Ch CMCON BiCh Ch 18C

CCP2COM | 1Dh CVRCON OO NDh 180h
ADRESH 1Eh ADRESL BEh 11Eh 13ER
ADCONA 1Fh ADCONT BFh 11Fh 12Fh
20k Alh 120h 1A0h

Zeneral Zeneral Zeneral Zeneral

Purpose Purposs Purpose Purpose

Register Register Regrster Register
08 Bytes BO Bytes £ B0 Bytes aEh BO Bytes \EFh
BCCESSES Fiin ACCESSES 170h HCCESEES 1FOh

708-7Fh Toh-TFh | 7o - TFR
7Fh FFh 17Fh 1IFFh

Bank D Bank 1 Bank 2 Bank 2

Grafico 8.- Mapa de registros

3.4 PANTALLA LCD

Una pantalla de LCD es un cristal liquido que visualiza caracteres. Para poder hacer
funcionar un LCD, debe de estar conectado a un circuito impreso en el que estén

integrados los controladores del display.
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3.4.1 CONEXION ENTRE UN MICROCONTROLADOR Y UN LCD

Las conexiones entre un microcontrolador y una pantalla LCD, seran la del bus de datos
de 8 bits y las de los pines de control, es decir, E, RS y R/W. Debido a esto, el
microcontrolador deberd utilizar 11 bits para controlar la pantalla.

Vo
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— 7 19 l
Razef o e 32 =
l = 3 Vpp
= —5 B
' B 16
. 34
= S 0 Yoo
12
T — Z
3
19 el Ok

Id
T
16
25
Fr|
3
22
M

s, T
-|)—|T—o§_‘

FIC1SERr7

Gréfico 9.- Conexion display lcd con pic16f877a

3.4.2 BUS DE DATOS

El bus de datos del modulo LCD puede funcionar como un bus de 8 bits o como un bus
multiplexado de 4 bits. Esto permitiria ahorrar 4 patillas al microcontrolador utilizado
pero complicaria mucho el control del LCD ya que habria que multiplexar y
demultiplexar los datos. Si se realizara la multiplexacion, solo utilizariamos los pines del
D4 al D7, y primero se retransmitirian los bits mas significativos y luego los menos

significativos.
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3.4.3 BUS DE CONTROL

El bus de control esta formado por 3 sefiales: RS, R/W y E. La sefial E es la sefal de
validacion de los datos. Cuando no se utiliza el display esta sefial debe permanecer a 0.
Solo en las transferencias de informacion (lecturas o escrituras) es cuando se pone a
nivel 1 para validar los datos, pasando después de un tiempo a nivel 0. En la siguiente

seccion se explican detalladamente las temporizaciones.

La sefial R/W permite seleccionar si la operacion que se va a realizar sobre el display
es una lectura o una escritura. Cuando R/W=1 se realizan lecturas y cuando R/W=0
escrituras. Lo normal siempre es realizar escrituras, no obstante, el display ofrece la
posibilidad de poder leer los contenidos de la memoria CG RAM y DD RAM asi como

leer el estado interno del display (ocupado o disponible) y el contador de direcciones..

Con RS (Register Select) se selecciona el registro interno del display sobre el que se va
a leer/escribir. ElI LCD dispone de dos registros internos: Registro de control y registro
de datos. Ambos registros son de lectura y escritura. RS=0 selecciona el registro de

control. RS=1 el registro de datos
3.4.4 CONTROL DE CONTRASTE

Para controlar el constraste hay que introducir por el pin Vo una tensién entre 5y 0
voltios. La tension tipica es de 0.6 voltios. Normalmente se coloca un potencibmetro
para poder ajustar en cada Figura 12: Conexion del LCD utilizando un bus de 8 bits y de
4 bits momento el contraste mas adecuado. En la figura 13 se muestra un esquema

tipico de control del contraste.
3.4.5 CG RAM

La CG RAM es la memoria que contiene los caracteres definibles por el usuario. Esta

formadapor 64 posiciones, con direcciones $00-$3F. Cada posicion es de 5 bits.
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La memoria esta dividida en 8 bloques, correspondiendo cada bloque a un caracter
definible por el usuario. Por ello el usuario puede definir como maximo 8 caracteres,

cuyos codigos van del 0 al 7.

3.4.6 INTERFAZ DE HARDWARE

(o | VS8 N* de PIN Simbolo Descripeién
(o VDD 1 A Masc
1 ; v Mimantacia
2 @ VO vDC limentacior
; @ RS : VG Yoltaje de uste del controste
P (? R : RS Seleccidn de registrc
4 e Lecturafesciture
ak 7N
¢ @ D1 or Bit da dertos menos significative
- E Dl Bit de dator
‘(o o2
- ( D2 Bit d= dator
0 (o 03
1 L—O D4 1C D Bit d dator
12 @ D5 11 s Bif cle darto
i i 3 N .
" @ D 12 D¢ Bif cle darto
. 2 i '
1 @ 07 13 D¢ Bif de dotor
] 14 Di Bit de datos mas significative

Gréfico 10.- Interfaz display Icd

4 DESARROLLO DEL PROYECTO

El proyecto esta constituido por tres modulos: Ingreso, Salida y Registro vehicular. La
interaccion entre los mismos permite una adecuada administracion de parqueos

vehiculares, las mismas se exponen en el siguiente algoritmo:
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Inicializar componentes de
software y hardware

Ingreso de . . - : Ingreso de
m. ¢Tipo de Ingreso ¢Tipo de ¢Tipo de m,
nAMEro Cliente? Solicitud? Cliente? Umero

PIN ) d ) PIN
..au._ —
v} Q
5 £ g
= = (1]
o = =
> [} ]
= =
. s [=]
*  Asignacion de b=
iNGmero Parqueo Ed * Cobro del Servicio éNumero
de PIN + Abrir Barra de - * Abrir Barra de de PIN
? i i i i correcto?
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v
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¢5alio
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éIngreso
Vehiculo?

¢Consulta
de otro
registro?

Cerrar Barra de estacionamiento Cerrar Barra de estacionamiento
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Gréfico 11.- Diagrama de flujo general del Sistema



En modo general, el sistema de control y administracion de parqueos vehiculares es

descrito en el siguiente diagrama de bloques:

/"

Decodificador

Control de salida ‘

teclado Matricial

Control de ingreso |

Asignacion de

lBa
{ B

\\

se de

atos

—

Control de
Matores

Visualizacion LDC = = ) «"

\ | Consulta de registros

N

—_—

parqueo —

Grafico 12.- Diagrama de bloques del sistema

e S

Los periféricos de salida con los que cuenta el sistema son:

e TECLADO MATRICIAL, constituido por una matriz de pulsadores donde cada
pulsador conecta una columna con una fila y mediante este mecanismo se puede
interpretar a que posicion corresponde, donde cada posicion tiene asignado un
valor. Debido a que su construccion, este periférico presenta problemas de
rebote, por esta razén se implementoé un sistema de anti-rebote.

e DISPLAY LCD, usado para la interfaz visual con el usuario, Para el correcto
funcionamiento de este periférico se realizé un proceso de configuracién, donde
se establece la forma como se enviaran los datos y en qué forma deben
mostrarse. Ademas se respetan las instrucciones y tiempos que indica el
fabricante.

¢ MOTORES, constituido por dos motores paso a paso que permiten abrir y cerrar

las barras de estacionamiento.
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4.1 DISENO DE SOFTWARE
4.1.1 FORMULARIOS

El formulario de parqueo es la interfaz principal que permite al usuario controlar de
manera Optima la administracién de parqueo, registro, cobro y visualizacion de reportes.

[@PARQUEO L -lo/x]

HORA: 138335  FECHA: 24/06/2008

_—‘.""l

COBRAR

CANT. VEH. PARQU. - LISTADE PARTICULARES
[ _ NeVEHPARQU. : Ml roTac
CAMBIAR TARIFA oee [ o
[ —

Gréfico 13.- Formulario Principal “PARQUEO”

El formulario de registro permite ingresar los datos del cliente a la base de datos del
sistema para su posterior uso.

B REGISTRAR

126523 24,/06/2003

Gréfico 14.- Formulario de registro “REGISTRAR”
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El formulario de cobro permite al usuario efectuar el cobro del servicio.

&8 COBRAR xJ
HUMERD DE PLACA I
DETALLES

HORA DE INGRESO

|1 26313 I

HORA DE SALIDA

MONTO & COBRAR

Grafico 15.- Formulario de cobranza “COBRAR”

El formulario de administracion permite al usuario efectuar modificaciones sobre las
tarifas del servicio.

MOMBRE  [ADMINISTRADOR

coDlE0 I xxxxxx

SaLlR I
|
LOCaL

TARIFA LOCAL LSl E=- EOLETO
SERVICID

TARIFA PARTICULAR |'1 Bs. PARTICULAR

"TaRIFAS POR CaADA 15 Min"

NOMBRE  [FDMINISTRADOR Guardar

Carbios §

Caplza Ixxxxxx

Grafico 16.- Formulario de Administracion
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4.1.2 PROGRAMACION

4.1.2.1 FORMULARIO “PARQUEOQO”

Interfaz principal que permite la conexion a la base de datos del servicio, al puerto serial
del computador y el desarrollo de los procesos de: registro, cobro y visualizacion de
reportes.

Dim Conexion As Connection
Dim Fila As Recordset

Dim Cont As Integer

Dim Datos As Variant

Dim Mensaje As String

Dim Data As Integer

Dim Paso As Integer

Dim Aux As Integer

Dim Opcion As Integer

Dim Control As Integer

Private Sub cmdBajar_Click()
tmrMotor.Enabled = True
Aux =1

cmdSubir.Enabled = True
cmdBajar.Enabled = False
End Sub

Private Sub cmdSubir_Click()
tmrMotor.Enabled = True
Aux =-1

cmdBajar.Enabled = True
cmdSubir.Enabled = False
End Sub

Private Sub Form_Load()
MSComm1.PortOpen = True
tmrMotor.Enabled = False

Paso=1

Control =0

cmdBajar.Enabled = False
DBEnNgine.DefaultType = dbUseODBC
Set Conexion = Workspaces(0).OpenConnection("HOLA", dbDriverNoPrompt, False)
Dim A As Date

Dim Bandera As Boolean

Bandera = False
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Set Fila = Conexion.OpenRecordset("BOLETO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.MoveLast

UltFila = Fila.AbsolutePosition
Fila.MoveFirst

A = FilalFECHA

Fori=0 To UltFila

If A <> FilalFECHA Then
Combol.Additem (A)
Combo2.Additem (A)

A = FilalFECHA
Fila.MoveNext

Else

A = FilalFECHA
Fila.MoveNext

End If

Next i

End Sub

Private Sub Form_Unload(Cancel As Integer)
MSComm1.PortOpen = False
End Sub

Private Sub IblAdministrador_Click()
frmTarifa.Show
End Sub

Private Sub IblCobrar_Click()

Aux = -1

frmCobrar.IblSalida.Caption = IblVerHora.Caption
frmCobrar.Show

End Sub

Private Sub IblDatos_Change()
Cont=Cont+1

If Cont =6 Then

Dim UltFila As Integer

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SOCIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Datos = IbIDatos.Caption

Fila.MoveLast

UltFila = Fila.AbsolutePosition
Fila.MoveFirst

Fori =0 To UltFila

If Datos = Fila!CODIGO Then
frmRegistro.txtNombre = FilaINOMBRES
frmRegistro.txtPaterno = FilalAP_PAT



frmRegistro.txtMaterno = FilalAP_MAT
frmRegistro.txtTelefono = FilalTELEFONO
frmRegistro.txtTipo.Text = "SOCIO"
frmRegistro.txtlds. Text = FilalID_SOCIO
IbIDatos.Caption ="": Cont =0

Aux =-1

MSComm1.Output = "CODIGO ACEPTADO"
IbICpu.Caption = "CODIGO ACEPTADO" 'momentaneo linea arriba
frmRegistro.Show

Exit For

Else

Fila.MoveNext

End If

Next i

If Cont <> 0 Then

IbIDatos.Caption ="": Cont =0
'MSCommZ1.Output = "ERROR DE CODIGO"
IbICpu.Caption = "ERROR DE CODIGO": Cont = Cont - 1 ‘'momentaneo linea arriba
End If

End If

End Sub

Private Sub IblDia_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("select sum(MONTO) as TOTAL_DEL_DIA from
BOLETO where fecha in (#" & Date & "#)", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set Datal.Recordset = Fila

Datal.Refresh

MSFlexGrid1.Visible = True

IbIF.Visible = True

End Sub

Private Sub IblF_Click()
MSFlexGrid1.Visible = False
IbIF.Visible = False

End Sub

Private Sub IblListaHP_Click()

Dim A As Date

Dim B As Date

If Combol.Text =" Or Combo2.Text =" Then MsgBox ("Ingrese los parametros de
fecha"): Exit Sub

A = Combol.Text: B = Combo2.Text

If Val(Combol.Text) > Val(Combo2.Text) Then MsgBox ("Corrija las fechas "): Exit Sub
Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SELECT SUM(MONTO) FROM BOLETO WHERE
FECHA >=#" & A & "# AND FECHA<=#" & B & "#", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)
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Set Datal.Recordset = Fila
Datal.Refresh
MSFlexGrid1.Visible = True
IbIF.Visible = True

End Sub

Private Sub IblListaSocios_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("select NOMBRES, AP_PAT,

AP_MAT, TELEFONO from SOCIO ", dbOpenDynamic, dbRunAsync, dbPessimistic)
Set Datal.Recordset = Fila

Datal.Refresh

MSFlexGrid1.Visible = True

IbIF.Visible = True

End Sub

Private Sub IblListaTP_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("select NOMBRES, AP_PAT,
AP_MAT, TELEFONO from PARTICULAR ", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set Datal.Recordset = Fila

Datal.Refresh

MSFlexGrid1.Visible = True

IbIF.Visible = True

End Sub

Private Sub IbINuevo_Click()
frmSocio.Show
End Sub

Private Sub IblIParqueados_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("select count(MONTO) AS CANT_VEHICULOS
from BOLETO where MONTO = 0", dbOpenDynamic, dbRunAsync, dbPessimistic)
Set Datal.Recordset = Fila

Datal.Refresh

MSFlexGrid1.Visible = True

IbIF.Visible = True

End Sub

Private Sub IblPlacas_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SELECT PLACA From BOLETO WHERE fecha in
(#" & Date & "#) and MONTO = 0", dbOpenDynamic, dbRunAsync, dbPessimistic)

Set Datal.Recordset = Fila

Datal.Refresh

MSFlexGrid1.Visible = True

IbIF.Visible = True

End Sub
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Private Sub IblRegistrar_Click()

Aux =-1

frmRegistro.txtTipo = "PARTICULAR"
frmRegistro.Show

End Sub

Private Sub MSComm1_OnComm()
If MSComm1.CommEvent = comEvReceive Then
IbiDatos.Caption = IblDatos.Caption & MSComm1.Input
End If
End Sub

4.1.2.2 FORMULARIO “REGISTRO”

Se conecta a la base de datos del sistema y permite efectuar el registro de los clientes
del servicio.

Dim Fila As Recordset

Dim Conexion As Connection
Dim Tipo As String

Dim IDs As Integer

Private Sub Form_Activate()

If txtTipo.Text = "PARTICULAR" Then txtNombre.SetFocus: Tipo ="P"
If txtTipo.Text = "SOCIO" Then txtPlaca.SetFocus: Tipo = "S"

End Sub

Private Sub Form_Load()

DBEnNgine.DefaultType = dbUseODBC

Set Conexion = Workspaces(0).OpenConnection("HOLA", dbDriverNoPrompt, False)
End Sub

Private Sub IblAceptar_Click()

If txtTelefono.Text = "™ Then txtTelefono.Text = "0"

If txtNombre.Text =" Or txtPaterno.Text = " Or txtMaterno.Text = " Or txtPlaca.Text =
" Then Exit Sub

If Tipo ="P" Then

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("PARTICULAR", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.AddNew

FilaINOMBRES = txtNombre

FilalAP_PAT = txtPaterno

FilalAP_MAT = txtMaterno

FilalTELEFONO = txtTelefono
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Fila.Update

Fila.MovelLast

IDs = FilalID_PARTICULAR
End If

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("BOLETO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,

dbPessimistic)

Fila.AddNew

FilalTIPO_CLIENTE = Tipo
FilalHORA_INGRESO = txtingreso
FilalFECHA = txtFecha

FilalPlaca = UCase(txtPlaca)
FilalMonto = 0

If Tipo ="P" Then
Fila!llD_PARTICULAR = IDs

Else

FilallD_SOCIO = txtlds

End If

Fila.Update

frmParqueo.tmrMotor = True
frmParqueo.cmdBajar.Enabled = True
frmParqueo.cmdSubir.Enabled = False
Unload Me

End Sub

Private Sub tmrHora_Timer()
txtingreso.Text = Time
txtFecha.Text = Date

End Sub

4.1.2.3 FORMULARIO “TARIFA”

Establece los pardmetros de cobro para el servicio, cuenta con una cuenta de
administracion con su respectiva contrasefia, para el control adecuado de la informacién

cambiada.

Dim Control As Integer
Dim Fila As Recordset
Dim Conexion As Connection

Private Sub cmdSalir_Click()
txtSocio.Visible = False
txtParticular.Visible = False
imgCuadro.Visible = True

frmParqueo.MSFlexGrid1.Visible = False
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Unload Me
End Sub

Private Sub Command1_Click()
If Control = 0 Then
If txtNombre.Text = "ADMINISTRADOR" And txtCodigo.Text = "123456" Then
imgCuadro.Visible = False
txtSocio.Visible = True
txtParticular.Visible = True
Control =1
Command1.Caption = "Guardar Cambios"
Label8.Visible = True
Label9.Visible = True
Label10.Visible = True
Labelll.Visible = True
cmdSalir.Visible = True
Exit Sub
End If
Elself Control = 1 Then
Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SERVICIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)
Fila.AbsolutePosition = 0
Fila.Edit
FilalCOSTO = txtParticular
Fila.Update
Fila.AbsolutePosition = 1
Fila.Edit
FilalCOSTO = txtSocio
Fila.Update
Control =0
Command1.Caption = "Aceptar"
txtCodigo.Text =™
End If
End Sub

Private Sub Form_Load()

imgCuadro.Visible = True

Commandl1.Caption = "Aceptar”

Control =0

DBEnNgine.DefaultType = dbUseODBC

Set Conexion = Workspaces(0).OpenConnection("HOLA", dbDriverNoPrompt, False)
Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SERVICIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.MoveLast

txtSocio.Text = FilalCOSTO

txtSocio.Visible = False

Fila.MoveFirst
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txtParticular.Text = FilalCOSTO
txtParticular.Visible = False
Label8.Visible = False
Label9.Visible = False
Label10.Visible = False
Labelll.Visible = False
cmdSalir.Visible = False

End Sub

Private Sub Label10_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("PARTICULAR", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set frmParqueo.Datal.Recordset = Fila

frmParqueo.Datal.Refresh

frmParqueo.MSFlexGrid1.Visible = True

End Sub

Private Sub Labelll Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SOCIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set frmParqueo.Datal.Recordset = Fila

frmParqueo.Datal.Refresh

frmParqueo.MSFlexGrid1.Visible = True

End Sub

Private Sub Label8_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SERVICIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set frmParqueo.Datal.Recordset = Fila

frmParqueo.Datal.Refresh

frmParqueo.MSFlexGrid1.Visible = True

End Sub

Private Sub Label9_Click()

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("BOLETO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Set frmParqueo.Datal.Recordset = Fila

frmParqueo.Datal.Refresh

frmParqueo.MSFlexGridl.Visible = True

End Sub
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4.1.2.4 FORMULARIO “COBRAR”

Establece una conexion con la base de datos y permite efectuar el cobro del servicio,
para el célculo del monto a cobrar se establecen lapsos de tiempo comprendidos en 15
minutos, cada uno de estos tiempos estd comprendido por un monto de dinero definido
por el administrador del sistema.

Dim Fila As Recordset
Dim Conexion As Connection
Dim Placa As String
Dim IDs As Integer

Dim IDboleto As Integer
Dim Tipo As String

Dim Monto As Integer
Dim Mult As Double
Dim Aux As Variant
Dim MiInE As Integer
Dim MinS As Integer
Dim HoraE As Integer
Dim Hora$S As Integer

Private Sub Form_Load()

DBENgine.DefaultType = dbUseODBC

Set Conexion = Workspaces(0).OpenConnection("HOLA", dbDriverNoPrompt, False)
End Sub

Private Sub IblAceptar_Click()

If Mult <> 0 Then

If Placa =" Then Exit Sub

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("BOLETO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.AbsolutePosition = IDboleto - 1
Fila.Edit

FilalHORA_SALIDA = IblSalida.Caption
Fila!Monto = IbIMonto.Caption
Fila.Update

Mult=0

frmParqueo.tmrMotor = True
frmParqueo.cmdBajar.Enabled = True
frmParqueo.cmdSubir.Enabled = False
Unload Me

End If

End Sub

Private Sub txtPlaca_KeyPress(KeyAscii As Integer)
Dim UltFila As Integer
If KeyAscii = 13 Then
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Placa = UCase(txtPlaca.Text)

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("BOLETO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.MoveLast

UltFila = Fila.AbsolutePosition

Fila.MoveFirst

Fori=0 To UltFila

If Placa = Fila!Placa And Fila!Monto = 0 Then

If FilalTIPO_CLIENTE = "P" Then Tipo = "P": IDs = FilalID_PARTICULAR

If Fila!TIPO_CLIENTE ="S" Then Tipo ="S": IDs = FilallD_SOCIO
Iblingreso.Caption = FilalHORA INGRESO

Iblfechalngreso.Caption = FilalFECHA

IbIFechaSalida.Caption = Date

Aux = Mid(IblSalida.Caption, 1, 2)

HoraS = Val(Aux)

Aux = Mid(Iblingreso.Caption, 1, 2)

HoraE = Val(Aux)

Aux = Mid(IblSalida.Caption, 4, 2)

MinS = Val(Aux)

If HoraE < 10 Then Aux = Mid(Iblingreso.Caption, 3, 2)

If HoraE >= 10 Then Aux = Mid(lblingreso.Caption, 4, 2)

MInE = Val(Aux)

Aux = FilallID_BOLETO

IDboleto = Aux

If Tipo ="P" Then

IbITipo.Caption = "Particular”

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("PARTICULAR", dboOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.AbsolutePosition = IDs - 1

IbIDetalle.Caption = FilaINOMBRES & " " & FilalAP_PAT & "" & FilalAP_MAT
End If

If Tipo ="S" Then

IbITipo.Caption = "Socio"

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SOCIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

Fila.AbsolutePosition = IDs - 1

IbIDetalle.Caption = FilaINOMBRES & " " & FilalAP_PAT & "" & FilalAP_MAT
End If

Set Fila = Conexion.OpenRecordset("SERVICIO", dbOpenDynamic, dbRunAsync,
dbPessimistic)

If Tipo ="S" Then Fila.MoveLast: Mult = FilalCOSTO

If Tipo = "P" Then Fila.MoveFirst: Mult = FilalCOSTO

Monto =0

Call Montos

Exit For

End If

Fila.MoveNext
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Next i

End If

End Sub

Public Static Sub Montos()

If HoraS = HoraE Then

Aux = MinS - MinE

Call Minutos

Elself MinE = MinS Then

Monto = (Hora$S - HoraE) * 4

Elself (HoraS - HoraE) = 1 And MinS > MIinE Then
Monto = 4

Aux = MinS - MinE

Call Minutos

Elself (HoraS - HoraE) = 1 And MinS < MinE Then
Aux = (60 - MIinE) + MinS

Call Minutos

Elself (HoraS - HoraE) > 1 And MinS > MIinE Then
Monto = (HoraS - HoraE) * 4

Aux = MinS - MinE

Call Minutos

Elself (HoraS - HoraE) > 1 And MinS < MinE Then
Monto = ((HoraS - HoraE) * 4) - 4

Aux = (60 - MinE) + MinS

Call Minutos

End If

IbIMonto.Caption = Monto * Mult

End Sub

Public Static Sub Minutos()
Fori=0To 4

Monto = Monto + 1

Aux = Aux - 15

If Aux <= 0 Then Exit For
Next i

End Sub

4.2 DISENO DE HARDWARE

El disefio de circuito permite al cliente interactuar con el sistema a través de los

periféricos (teclado, LCD, conexidn serial y motor paso a paso).
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Grafico 17.- Disefio del circuito

4.2.1 PROGRAMACION

INCLUDE P16F877A.INC
RS EQU 0
EN EQU 1

CBLOCK 20
DATO,TECLA,CONT1,CONT2,
CONT, CONTROL

ENDC

ORG 0

GOTO CONINI

ORG 4

BTFSC PIRL,RCIF

GOTO RECIBIR

BTFSC INTCON,RBIF

GOTO TECLADO

GOTO CONINI
C1

ADDWF PCL,F

DT "789A456B123CDOEF",7
CONINI

BSF STATUS,5
BCF STATUS,6



CLRF TRISE
CLRF TRISD
MOVLW 0OFO
MOVWF TRISB
BCF OPTION_REG,7
MOVLW 6
MOVWF ADCON1
BCF TRISC,6
BSF TRISC,7
MOVLW 8F
MOVWF SPBRG
BSF TXSTA,TXEN
BSF PIE1,RCIE
BCF STATUS,5
BSF RCSTA,SPEN
BSF RCSTA,CREN
CLRF PORTE
CLRF PORTD
CALL ESPERA
MOVLW B'00111000
CALL COMANDO
MOVLW B'00010100
CALL COMANDO
MOVLW B'00001100
CALL COMANDO
MOVLW B'00000110
CALL COMANDO
MOVLW B'00000001"
CALL COMANDO
BSF INTCON,RBIE
BSF INTCON,GIE
BSF INTCON,PEIE
CLRF CONTROL
DORMIR:
GOTO DORMIR
RECIBIR
MOVF CONT,W
XORLW OFF
BTFSS STATUS,Z
MOVF RCREG,W
CALL ESCRIBIR
BCF PIR1,RCIF
RETFIE
TECLADO
MOVF CONTROL,W
XORLW 0
BTFSS STATUS,Z



GOTO $+2

CALL LIMPIAR
MOVF CONT,W
XORLW 0O

BTFSS STATUS,Z
CALL LIMPIAR
CLRF TECLA
MOVLW B'00001110'
MOVWF PORTB
NOP

BARRIDO

BTFSS PORTB,4
GOTO ENVIAR
INCF TECLA,F

BTFSS PORTB,5
GOTO ENVIAR
INCF TECLA,F

BTFSS PORTB,6
GOTO ENVIAR
INCF TECLA,F

BTFSS PORTB,7
GOTO ENVIAR
INCF TECLA,F

MOVF TECLAW
XORLW 10
BTFSC STATUS,Z

GOTO RETORNO
BSF STATUS,C
RLF PORTB,F
GOTO BARRIDO

ENVIAR

TEST

CALL ESPERA
MOVF TECLAW
CALL C1

CALL ESCRIBIR
MOVF TECLAW
CALL C1
MOVWF TXREG
BSF STATUS,5

BTFSS TXSTA TRMT
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GOTO TEST
BCF STATUS,5

RETORNO

BTFSS PORTB,4
GOTO $-1
BTFSS PORTB,5
GOTO $-1
BTFSS PORTB,6
GOTO $-1
BTFSS PORTB,7
GOTO $-1

CALL ESPERA

INCF CONTROL,F
MOVF CONTROL,W
XORLW 6
BTFSS STATUS,Z
GOTO $+3
CLRF CONTROL
CALL LIMPIAR
CLRF CONT
CLRF PORTB
BCF INTCON,RBIF
RETFIE
COMANDO
BCF PORTE,RS
GOTO $ +2
ESCRIBIR
BSF PORTE,RS
MOVWF PORTD
BSF PORTE,EN
NOP
NOP
BCF PORTE,EN
CALL ESPERA
RETURN
ESPERA
DECFSZ CONTL1,F
GOTO ESPERA
DECFSZ CONT2,F
GOTO ESPERA
MOVLW 1
MOVWF CONT2
RETURN
LIMPIAR
CLRF CONT



MOVLW 1

CALL COMANDO
MOVLW 20

CALL ESCRIBIR
INCF CONT,F
MOVF CONT,W
XORLW 0A
BTFSS STATUS,Z
GOTO $-6
MOVLW 80

CALL COMANDO
MOVLW OFF
MOVWF CONT
RETURN

END

4.3 BASE DE DATOS

La base de datos permite al usuario obtener registro de los movimientos
realizados por el sistema en el parqueo, el disefio del mismo esta realizado en
Microsoft Access, a continuacion se muestra la relacion obtenida mediante el

diagrama de chen.
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NOMERES e - Y 1| o
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copico | Y HORA_SALIDA
FECHA
PLACA
MONTO
1D_S0CI0
PARTICULAR H___._E ID_PARTICULAR
'? ID_PARTICL &
MOMBRES
APPAT |=
AP_MAT
TELEFONO | ¥
h
A »

Grafico 17.- Diagrama de Chen



5 CONCLUSIONES

La implementacién de un sistema de informacion para administrar 6ptimamente el
registro de datos de entradas y salidas de vehiculos en los centros de parqueo
cumple con los objetivos sefialados, en la aplicacion del sistema se puede apreciar

claramente mejoras en los procesos de administracion del servicio.

El servicio genera en base al numero de carnet de identidad el codigo pin

requerido para gozar de los beneficios del servicio como cliente local.

Se agiliza la entrega de sitios de parqueo al llevar un contador de los mismos.

El sistema permite guardar un registro de los vehiculos que han sido parqueados
de manera diaria, también permite reservar puestos para los clientes locales de la

empresa.

La implementacién en base a herramientas de bajo costo permite reducir el costo
del sistema, abriendo la posibilidad a que varias empresas puedan permitirse

contar con el mismo.
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