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RESUMEN

Este trabajo de titulacién tuvo como objetivo desarrollar un dispositivo de geo-
localizacion para el sector ganadero del pais, que permita determinar la
ubicacion del ganado bovino, con la finalidad de contribuir en la prevencion del
abigeato y ayudar a los ganaderos a encontrar rapidamente el ganado en los
pastizales. Este trabajo se lo desarroll6 en 4 etapas, en la primera etapa se
realiz6 un andlisis FODA con el propdésito de tener un diagnostico completo sobre
la empresa y el ambiente que la rodea. En la segunda etapa se efectudé un
estudio de mercado donde se utilizaron las técnicas de la entrevista y la encuesta
con la finalidad de determinar la poblacién a la cual estaria dirigido el producto y
la acogida que este tendria en el mercado. En la tercera etapa se hizo uso del
método bibliografico para identificar las alternativas de accién que den solucion
a la problematica planteada. Finalmente, en la Ultima etapa se emplearon
métodos financieros para describir la viabilidad econémica del proyecto
empresarial a desarrollar. El resultado obtenido es de un dispositivo de bajo costo
gue mediante una aplicacion moévil permite determinar la ubicacion del ganado
bovino con un alcance de hasta 7.5 kilbmetros de distancia.

PALABRAS CLAVE

GPS, radiofrecuencia, localizacion bovina, abigeato.
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ABSTRACT

The objective of this titling work was to develop a geolocation device for the
country's livestock sector, which allows determining the cattle location, in order
to contribute to the prevention of cattle rustling and help farmers to quickly find
cattle in the grasslands. This work was developed in 4 stages, in the first stage a
SWOT analysis was carried out in order to have a complete diagnosis about the
company and the environment that surrounds it. In the second stage, a market
study was carried out, where the techniques of the interview and the survey were
used in order to determine the population to which the product would be directed
and the reception that it would have in the market. In the third stage, the
bibliographic method was used to identify the alternatives for action that would
provide a solution to the problem raised. Finally, in the last stage, financial
methods were used to describe the economic viability of the business project to
be developed. The result obtained is from a low-cost device that, through a mobile
application, enables the location of cattle to be determined with a range of up to
7.5 kilometers away.

KEYWORDS

GPS, radio frequency, cattle tracing, cattle hunting.



CAPITULO I. GENERALIDADES

1.1. ANTECEDENTES

Las tecnologias para la geo-localizacién de animales han ido evolucionado
considerablemente en los ultimos afos, tanto asi que hoy en dia, las soluciones
basadas en sistemas de posicionamiento global (GPS) ya son comercialmente
disponibles; sin embargo, los dispositivos existentes tienen varias restricciones
principalmente relacionadas con la cobertura de la red inalambrica, transmisién
de los datos y valor adquisitivo (Maroto et al., 2019; Schieltz, Okanga, Allan y
Rubenstein, 2017).

Las técnicas empleadas para determinar la ubicacién del ganado han sido varias,
Sosa et al., (2015) presentan un sistema de “Localizacion geografica de ganado
utilizando modelos de propagacion de sefial y Xbee”. De la misma manera
Molapo, Malekian y Nair (2018), desarrollaron un trabajo cuyo objetivo era
transmitir la ubicacion y la actividad de los animales, en tiempo real haciendo uso
de una WSN (Red de Sensores Inalambricos). Otros trabajos adicionales que
cabe mencionar son los siguientes: el primero se trata de la implementacion de
un collar utilizando las tecnologias GPS/GSM con la finalidad de dar seguimiento
al ganado (Anyasi, Uzairue, Mkpuluma, Idim, vy Ighalo, 2018; Sirotek y Hart,
2019), el segundo se realiz6 empleando la tecnologia comunitaria de
identificacién de radiofrecuencia (RFID) como métodos alternativos para reducir
el robo de ganado (lbrahim, Ibrahim, Allah, y Saulawa, 2016), finalmente, un
tercer trabajo que cabe mencionar fue realizado empleando las tecnologias GPS
y GPRS (Lomillos, Alonso, Garcia, y Gaudioso, 2017).

Estos estudios en su mayoria han sido realizados debido a la falta de
conocimiento que existe sobre la ubicacién del ganado, siendo esta una de las
principales problematicas que agobian a los ganaderos hoy en dia, debido al
indice de abigeato. De acuerdo a Castillo (2018), alrededor de 800
representantes de gremios productores del pais se reunieron en una asamblea

convocada por la “Asociacién de Ganaderos del Litoral y Galdpagos” para



reclamar mayor accién contra el abigeato, ya que, a mediados del afio 2018 se
incrementaron las denuncias por robo de los ganaderos, al pasar de dos

denuncias al mes a unas tres al dia.

En el sector ganadero del Ecuador, la aplicacién de recursos tecnolégicos es
minima, lo que dificulta entre otras cosas, mantener un control y monitoreo
adecuado del ganado, es el caso la ubicacion del mismo dentro de grandes
extensiones de tierras. Esto se da sobre todo en medianos y grandes ganaderos,
los cuales invierten grandes cantidades de dinero en personal para que realice
este trabajo, ya que en algunas ocasiones poseen ganado de produccion de
carne y/o leche de alto costo, es asi cuando las probabilidades de abigeato

aumentan ain mas.

Con los antecedentes mencionados los autores se plantearon la interrogante

siguiente:

¢,De qué manera se podria determinar la ubicacién del ganado bovino a través

de herramientas tecnologicas?



1.2. JUSTIFICACION

En la actualidad la tecnologia ha incursionado en diversos sectores, donde se
disponen de distintas metodologias para la Geo-localizacion de vehiculos,
personas, objetos, entre otros, (Sosa et al., 2015; Padilla, Quintero y Diaz, 2015;
Castro, Sepulveda, Medina, Guevara y Lopez, 2019) de la misma manera
pueden ser utilizados para determinar la ubicacion del ganado bovino haciendo
la tarea mas facil para los ganaderos. Puesto que al contar con un desarrollo
tecnoldgico de este tipo los ganaderos podrian reducir el personal dedicado al

cuidado del hato bovino e invertir el tiempo del mismo en otras actividades.

Para contribuir con la antes descrito, en el aspecto social este trabajo se sustenta
en los Objetivos de Desarrollo Sostenibles en las metas del objetivo 2, Hambre
Cero, en el literal 2.a, se especifica que se deben “aumentar las inversiones en
la infraestructura rural, la investigacion agricola y los servicios de extension, el
desarrollo tecnoldgico y los bancos de genes de plantas y ganado a fin de
mejorar la capacidad de produccién agricola en los paises en desarrollo, en
particular en los paises menos adelantados” (Naciones Unidas, 2015). De la
misma manera se sustenta en el “Plan Nacional de Desarrollo 2017- 2021”,
dentro de sus objetivos en el contexto del eje 2, se establece “desarrollar las
capacidades productivas y del entorno para lograr la soberania alimentaria y el
Buen Vivir Rural” (SENPLADES, 2017, p.9).



1.3. OBJETIVOS Y METAS
1.3.1. OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un dispositivo de geo-localizacién, para el sector ganadero que

permita determinar la ubicacion del ganado bovino.

1.3.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Realizar un andlisis situacional para establecer el entorno de
desarrollo del dispositivo.

e Hacer un estudio de mercado para conocer en concreto las
necesidades a satisfacer.

e Determinar la infraestructura tecnoldgica (hardware y software) del
dispositivo.

e Describir la viabilidad econémica del proyecto empresarial a

desarrollar.

1.3.3.METAS

OBJETIVO 1

e Contar con una matriz FODA que ayude a la toma de decisiones, antes

de situar el producto en el mercado.

OBJETIVO 2
e Se caracterizara al consumidor y se definiran las estrategias de
marketing del dispositivo.

e Se determinaré la oferta y la demanda del producto.
OBJETIVO 3

e Se identificaran las alternativas de accion que den solucién a la
problematica planteada.

e Poseer los componentes necesarios para la elaboracion del
dispositivo.

e Se disefiara la estructura fisica del prototipo.

e Se desarrollara la aplicacion maovil.



e Se contara con dispositivo de acuerdo a las especificaciones técnicas

trazadas.

OBJETIVO 4

e Se tendra un estudio econémico - financiero del proyecto para su

puesta en marcha.

1.4. UBICACION GEOGRAFICA

De acuerdo al “Ministerio de Asuntos Exteriores, Union Europea y Cooperacion”
(2019), Ecuador esta ubicado en el hemisferio occidental al noroeste de América
del Sur, limita al norte con Colombia, al sur y al este con Peru y al oeste con el
Océano Pacifico. Su nombre oficial es Republica del Ecuador cuya capital es
Quito, y posee una superficie 281.341 km2. Con una poblacion 17.23 millones
de habitantes (hasta julio del 2018).

Ecuador se divide administrativamente en 24 provincias, entre ellas Manabi lugar
donde se realiz6 este trabajo, esta se “localiza en el centro de la region costera
del pais y en la parte mas saliente del continente sudamericano sobre el océano
Pacifico. Los limites provinciales son: al norte con Esmeraldas, al sur con Santa
Elena, al oeste con el océano Pacifico, y al este con Santo Domingo de los
Tsachilas, Los Rios y Guayas” (Gobierno Provincial de Manabi, 2014, p. 25-26).

1.5. BENEFICIARIOS
1.5.1.DIRECTOS

e Pequeiios, medianos y grandes productores de ganado bovino.

e Asociaciones de ganaderos.

1.5.2.INDIRECTOS

e Brigadistas de vacunacion.
e Agricultores, conductores y transeuntes.

e Consumidores de carne y leche de ganado bovino (personas y empresas).



CAPITULO Il. DIAGNOSTICO SITUACIONAL

2.1. ANALISIS DE MATRIZ FODA

Al referirse a este tema en particular Nikulin y Becker (2015), indican “que la
matriz FODA es una importante herramienta de apoyo para la toma de
decisiones, generalmente es utilizada para analizar sisteméaticamente los
ambientes interno y externo de una organizacion” (p.129). En este mismo
contexto Castillo y Banguera (2018), especifican “que su nombre deriva del
acronimo formado por las iniciales de los términos: Debilidades, Amenazas,

Fortalezas y Oportunidades” (p. 226).

Gurel y Tat (2017), sefalan “que el analisis FODA consta de dos partes: una
interna y otra externa. La parte interna tiene que ver con las Fortalezas y las
Debilidades del negocio, aspectos sobre los cuales el empresario tiene o debe
tener algun grado de control. La parte externa se refiere a las Oportunidades que
ofrece el mercado y las Amenazas que la empresa o institucion debe enfrentar
para permanecer compitiendo en el sector” (p.996). En el Cuadro 2.1. se muestra

el andlisis FODA preliminar del dispositivo en el mercado.

Cuadro 2. 1. Andlisis FODA de la empresa respecto al producto

Fortalezas Debilidades Oportunidades Amenazas

Ausencia de competidores que
comercialicen este producto en el
mercado nacional.

Ingreso de nuevos

Capacidades Numero limitado de
competidores al pais.

técnicas en el area. técnicos en el area

. Limitada difusion en . . . i i0

Producto innovador Posibilidad de incursionar en Baja aceptamgn por parte

, zonas rurales entre los de los clientes

en el pais. . nuevos mercados.
pequefios productores.

Produccién a bajo s - Adquisicién de componentes con Obsolescencia de las
Y Financiamiento limitado . s S

costo en relacion mejor rendimiento. tecnologias utilizadas

con la competencia.

Fuente: Autores



2.2. CARACTERIZACION DEL SISTEMA

De acuerdo a un estudio realizado por Jumbo y Moya (2015) sobre el “Desarrollo
de un sistema demostrativo de control y monitoreo, para el estudio de un grupo
de reses y su entorno, con central en un servidor”, indican que al no existir puntos
de control en los pastizales, los delincuentes roban hasta 3.000 cabezas de
ganado por afio debido a que en ocasiones el hato bovino se encuentra pastando

en potreros alejados de sus residencias.

Agroecuador (2016), sefiala que quizas esa sea la razén por lo que la ganaderia
en el Ecuador “a pesar de ocupar 68 % del suelo agricola, no contribuye de
manera significativa a la economia del pais (representa solo 11 % del PIB
agricola), lo que en parte refleja bajos indices de eficiencia y competitividad
productiva”. Uno de los posibles factores puede ser la falta de recursos
tecnoldgicos aplicadas en esta area, es por esto que se realizara un dispositivo
de geo-localizacién bovina que ayude a los ganaderos a mantener vigilado su
ganado sin importar la distancia en la que se encuentre siempre y cuando el
dispositivo no haya sido removido. Ademas, este dispositivo ayudara al ganadero

a sentirse seguro y motivados a invertir en esta actividad.

2.3. ALTERNATIVAS DE ACCION

En el presente apartado se realiz6 una revision de tecnologias de comunicacion,
sistemas de geoposicionamiento y placas de procesamiento de bajo costo
empleadas para determinar la ubicacion del ganado lo que permitio seleccionar
la mas apropiada para el desarrollo del prototipo. De manera adicional se

investigod sobre los framework de desarrollo para aplicaciones moviles.

2.3.1. ALTERNATIVAS DE COMUNICACION

Existen una gran variedad de tecnologias de comunicacion, sin embargo, este
apartado se centrara exclusivamente en las “Redes de Area Amplia de Baja
Potencia (LPWAN — Low-Power Wide-Area Network)” debido a que es una

popular tecnologia de comunicacion por radio de largo alcance, baja potencia y


https://www.sciencedirect.com/topics/computer-science/wide-area-networks

bajo consumo. Sigfox, LoRa y NB-loT son las tres tecnologias lideres de LPWAN
gue compiten por el Internet of Things (loT) a gran escala. En la Figura 2.1. se
muestra una comparativa de las principales caracteristicas (Mekki, Bajic, Chaxel,
y Meyer, 2019; Aguilar,2020).

Sigfox LoRa NB-loT

Bandas ISM sin - . Es una solucion licenciada
licencia (868 MHz (ngﬁrédarfqllszmein IIEIE?EC? coexistente con tecnologias
en Ewuropa, 915 P, heredadas G5M, GPRS y

Frecuencia MHz en Ameérica 3;%2'1“12 iga‘:‘ﬂn;i”:ﬁ LTE, v que aprovecha las
del Morte y 433 Asia ¥ infraestructuras de  los
MHz en Asia) ) operadores actuales.
Ancho de
banda 100 Hz 250 kHz 150kHz 200kHz
Limite de 140 {UL) llimitado llimitado
mensajes 4 (DL)
Alcance 10 km (urbano) 5 km {urbano) 1 km (urbano)
40 km (rural) 20 km (rural) 10 km (rural)
Tipo de
servicio De pago Cpen Source De pago
Operador de . Desplieque  propio o . .
servicio Operador Sigfox empresa particular Operador telefonia mavil
Mo, es en si una  Si, es una tecnologia
Permite red empresa que abieta a la que Al igual que Sigfox, NB-loT
rivada posee la patente | cualguier empresa Mo permite la configuracion
P de su sistema de podra adherirse para  de una red privada.
conectividad desplegar su propia red.
Velocidad de
datos 100 bps 50000 bps 200 000 bps

Figura 2. 1. Comparativa entre las tecnologias LPWAN

2.3.2. SISTEMAS DE POSICIONAMIENTO

1. Posicionamiento mediante satélite

Seco y Cobo (2018) afirman “Que los sistemas de geoposicionamiento son
sistemas que permiten la localizaciébn de un objeto en el espacio. Ademas,
sefialan que estos estan formados por constelaciones de satélites que
transmiten su posicibn en un momento determinado, con otra informacién
adicional” (p. 23). El sistema GPS (Global Positioning System) es sin duda alguna
el méas representativo por tratarse del primer sistema con cobertura global, el
resto de sistema como Glonass, Galileo y BeiDou tienen caracteristicas similares
al primero. En la Figura 2.2. Seco y Cobo (2018) presentan una comparativa de

sus principales caracteristicas.


https://www.sciencedirect.com/topics/engineering/lora
https://www.sciencedirect.com/topics/engineering/iot

GPS GLONASS GALILEO
Propietario Estados Unidos Rusia Union Europea
Altura orbita 26650 km 19100 km 23222 km
Periodo Periodo 12h 11h 15m 14h
Satélites por plano | 4 satélites 3 satélites 10 satélites
Cobertura Global Global Global
Precision T8m pl.'ljt?li{:n (SP3) | 74m pqt?licu (SP} | 1 m publico

59 m militar (PPS) 4.5 m militar (HP) 0.01 m avanzado
Constelacion 24 satélites 24 zatélites 30 satelites

Figura 2. 2. Comparativa entre los Sistemas de geoposicionamiento

2. Posicionamiento mediante GSM

Para Padilla, Quintero y Diaz (2016) “GSM (Global System for Mobile
Communications) es un sistema estandar referente a la telefonia maovil digital, y
permite conectar dispositivos que cuenten con esta tecnologia a nivel mundial.
Es considera un estandar de segunda generacion, debido a su velocidad de
transmision, ya que su extension de tercera generacion denominada UMTS
ofrece mayor velocidad de transmisién. Una de las caracteristicas mas notables

de esta tecnologia es la utilizacion de tarjetas SIM” (p.129).

3. Posicionamiento mediante WPS

Segun Duque, Cerrada, Valero, y Cerrada (2017) “El objetivo de este método es
la generaciéon de un mapa del entorno mediante el RSSI (Received Signal
Strength Indicator). EI «RSSI» es una escala de referencia que se utiliza para
medir el nivel de potencia de las sefales recibidas de un dispositivo en una red
inalambrica (generalmente WiFi o telefonia movil), donde el mapa producido se
emplea para obtener la posicién de un usuario en tiempo real, comparando los
valores recibidos del dispositivo portétil del usuario con los almacenados en el
mapa” (p. 2). Pozo (2018) indica que el WPS (Sistemas de posicionamiento WiFi)
se utiliza cuando el posicionamiento GPS no funciona adecuadamente debido a

los bloqueos de sefal en interiores o bajo tierra.
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2.3.3. PLACAS DE DESARROLLO DE BAJO COSTO

1. Arduino

De acuerdo a la publicacion de Céspedes (2017), arduino es una placa de
hardware open-Source, que se basa en uno o varios Microcontroladores
dependiendo del modelo, su éxito y masificacion de uso se debe, en parte, a su
bajo costo, facilidad de uso, amplia documentacion y su gran asequibilidad en el

mercado.

2. ESP8266 (NodeMCU)

De acuerdo con Flores y Jiménez (2020) NodeMcu es al igual que Arduino una
placa de desarrollo libre a nivel de software y de hardware, con la diferencia que
incorpora el modulo que permite la conexion WiFi, para elaborar proyectos de

loT con sistemas inalambricos.

3. Raspberry PI
Es un ordenador completo basado en SoC (System on a Chip) que tienen el
procesador y la memoria RAM con algunas limitaciones de potencia respecto a

un ordenador portétil (Contreras, 2018).

En la Figura 2.3 se presenta una comparativa de las placas de desarrollo
consultadas en la que se puede apreciar que la placa de desarrollo de gama alta,
como Raspberry Pi tiene un mayor rendimiento en comparacion con otras placas
como arduino y ESP8266 en términos de velocidad y almacenamiento, pero a
costa de un precio mas alto (Ooko, 2019; Swathi et al, 2018, p. 1272).



Arduino

Microcontrolador

Tipo de placa unica
Memoria 32 KB
Velocidad de reloj 16 MHz
Almacenamiento 1KB
USEB, bateria, o
Poder fuente de
alimentacion
Tension de funcionamiento BV
Entorno de Desarrollo .
Integrado (IDE) Arduino IDE
Costo Bajo

Figura 2. 3.Comparativa entre placas de desarrollo

Raspberry Pi

Mini computadora

1-4 GB
1,2 GHz
Ranura MicroeSDHC
USE, o fuente de
alimentacién

5V

Cualquier IDE
compatible con
Linux

Alto

ESP3266

Microcontrolador
de placa dnica

Hasta 128 MB
26 MHz - 52 MHz
4 MB

UsB

3.3V

Arduino IDE, Lua
Loader

Bajo
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2.4. FRAMEWORK PARA EL DESARROLLO DE APLICACIONES

MOVILES HIBRIDAS

Los autores Otero, Martinez y Diaz (2016) aseguran que “La idea de utilizar

aplicaciones hibridas es poder llegar no solo a una plataforma si no que se pueda

extender a varias sin necesidad de estar sacando nuevas versiones de la

aplicaciéon cada cierto tiempo”. Thomas et al. (2017) afirma que entre los

framework para aplicaciones moviles hibridas estén: lonic, PhoneGap, y Sencha

Touch. En el siguiente apartado se expone una breve explicacion de sus

principales caracteristicas.

1. lonic

Es un SDK de cdadigo abierto que utiliza tecnologias ya existentes, por una parte,

se apoya en HTML, CSSy JavaScript y por otra en Apache Cordova y AngularJS.

lonic ofrece una biblioteca de componentes, gestos y herramientas de interfaz

de usuario optimizados para dispositivos moviles para crear aplicaciones rapidas

y altamente interactivas (lonic, 2020).
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2. React Native

Es un framework que actualmente es “compatible con iOS y Android, y debido a
Su aceptacion y éxito hay planes para expandirse a otras plataformas. La
innovacion principal de React Native es que a pesar de que las aplicaciones
estan escritas en JavaScript son compiladas en cédigo nativo, por lo que su
rendimiento es mucho mejor que las llamadas aplicaciones hibridas. Dichas
aplicaciones son escritas en JavaScript, HTML y CSS y se ejecutan en WebView”

(Lazcano, Valencia, Baena y Venegas, 2019).

3. PhoneGap

Es una excelente opcién para crear aplicaciones moéviles multiplataforma que
aprovechen las tecnologias web existentes. Es el mas adecuado para
aplicaciones maoviles que no hacen un uso sustancial de las funciones nativas
del teléfono. Aunque se puede encontrar facilmente complementos para
PhoneGap segun los requisitos, podrian estar algo desactualizados o0 no
admitidos en funcion de las plataformas de destino (Hongkiat, 2018).

2.4.1. VALORACION DE LAS ALTERNATIVAS

2.4.1.1. ALTERNATIVAS DE COMUNICACION

Con base a las alternativas de accion disponibles para solventar la geo-
localizacion en este caso del ganado bovino se seleccioné la tecnologia de
comunicacién LoRa, debido a que se puede implementar como una red propia e
independiente sin cargos de suscripcion. Fernandez (2017), considera que LoRa
en la actualidad es una tecnologia por la que estan apostando infinidad de
empresas que pretenden construir su propia infraestructura 10T (Internet of
Things).

Sigfox es otra de las tecnologias consultadas sin embargo a diferencia de LoRa
esta no permite le configuracion de una red privada, esta es implementado por
operadores de red, y los usuarios deben pagar los cargos de suscripcion. Otra
tecnologia que acompafa a Lora y Sigfox es NB-10T, esta ultima a diferencia de

la demas su licencia es de pago, razon por la cual no se las considero.
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24.1.2. SISTEMA DE GEOPOSICIONAMIENTO

Para el desarrollo de esta investigacién se decidio trabajar con el sistema GPS,
debido a que su precision es mas exacta a la hora de determinar la posicion de
una persona u objeto. GSM es otra alternativa, sin embargo, no se la considero

por ser un estandar de segunda generacion.

Otra opcion, que no se consider6 para este trabajo fue el posicionamiento WPS,
puesto a que este se utiliza cuando el posicionamiento GPS no funciona

adecuadamente debido a los bloqueos de sefial en interiores o bajo tierra.

24.1.3. PLACAS DE DESARROLLO DE BAJO COSTO

De las placas de desarrollo consultadas de decidio trabajar con la NodeMcu
puesto que estas Incorporan un moédulo WiFi que permite crear sistemas
inaldmbricos, que ademas de enviar y recibir datos es posible controlar los pines
de entrada y salida de forma remota e inalambrica”. Ademas, su valor adquisitivo

no es tan elevado.

Las placas de desarrollo Arduino también podrian ser otra opcion sin embargo
estas “No incorporan conexiéon WIFI, por lo que se deberia incorporar médulos
compatibles que complementen esta funcionalidad” (Gascén, 2019, p. 7), lo que
podria incrementar su costo. Otra opcion con la que se podia realizar este trabajo
es con el Raspberry PI, pero debido a su alto valor adquisitivo no se lo considero,
de manera que lo que se busca es desarrollar un dispositivo a bajo costo.

2.4.1.4. FRAMEWORK PARA EL DESARROLLO DE APLICACIONES MOVILES
HIBRIDAS

De los tres framework analizados todos usan tecnologias multiplataforma como
HTML, JavaScript y CSS. De los tres se decidio6 trabajar con lonic por contar con
una amplia documentacibn en referencia a los otros dos framework

mencionados.



CAPITULO lll. ESTUDIO DE MERCADO

3.1. CARACTERIZACION DEL CONSUMIDOR

Segun Guafa, Alvear y Ortiz (2015), “se entiende por consumidor al cliente de
una empresa, al cual se le estimula para que posea una conducta de compra,
dependiendo de los gustos y preferencias que tenga” (p.228). Razo6n por la cual
estas buscan mediante la mercadotecnia establecer un perfil de consumidor para
saber en concreto a quién dirigir el producto. Sobre este tema Castro (2018),
indica que este perfil es un conjunto de caracteristicas que, con base al analisis
de las variables de un mercado, describen el cliente meta.

Las variables identificadas en el mercado que caracterizan a los consumidores

directos del dispositivo de geo-localizacion bovina son las siguientes:

1. Que estén dispuestos a invertir en tecnologia.

2. Aquellos que posean un numero de reses mayor o igual a treinta.

3. Que tengan terrenos de pastoreo de extension (tamafio) mediano o
grande.

4. Que deseen conocer la ubicacion de su ganado desde cualquier lugar.

5. Que el area de pastoreo esté a una distancia inferior de 7,5 km del servicio

eléctrico.

3.2. ANALISIS DE LA DEMANDA

Rivera (2015) sostiene que “la demanda es la cantidad de bienes y/o servicios
gue los compradores o consumidores estan dispuestos a adquirir para satisfacer
sus necesidades o deseos, quienes, ademas, tienen la capacidad de pago para
realizar la transaccion a un precio determinado y en un lugar establecido” (p.43).
En el Cuadro 3.1. se presenta hacia quien va dirigido el producto, y quienes

influyen en la compra.
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Cuadro 3. 1. Matriz de identificacion de roles

Socios potenciales como: Agripac Ecuaquimica y las
asociaciones de ganaderos

¢Quién influye en la compra? Los medios de comunicacién, pagina web, y redes sociales.

¢Quién realiza la compra?

¢Quién adquiere el producto? Los ganaderos

Para establecer la demanda que tendria el dispositivo, se realizdé una encuesta
mediante la “técnica de muestreo no probabilistico por conveniencia” puesto que
permite ejecutar la encuesta a un grupo pequefio de ganaderos accesibles para
los autores” (Otzen & Manterola, 2017, p. 230).

De acuerdo a la encuesta realizada al grupo de ganaderos de la provincia de
Manabi se determind que el 96% de ellos no utiliza ningun tipo de tecnologias
en sus actividades ganadera, al consultarles si les gustarias incorporar en sus
dispositivos méviles una aplicacién que le permitiera determinar la ubicacion de
su ganado el 98% respondieron afirmativamente, asi se evidencia en el anexo

2- preguntas 9 -10.

3.3. ANALISIS DE LA OFERTA

Desde el punto de vista de Herrera (2013), “la oferta es la cantidad de bienes y/o
servicios que las distintas organizaciones, empresas 0 personas tienen la
capacidad y deseo de vender en el mercado, en un determinado lapso de tiempo
y espacio, en un particular valor econdmico, con el fin de satisfacer deseos y/o

necesidades”.

De acuerdo a la investigacion realizada existen tres productos en el mercado
espafiol que permiten determinar la ubicacién del ganado, sin embargo, estos no
tienen alcance comercial en otros paises. Ademas, como se observa en el
Cuadro 3.2. su valor adquisitivo es relativamente cuantioso (Fundacion HAZI,
2014; Domodis, 2019; DigitAnimal, 2019).


http://www.hazi.es/
http://www.hazi.es/
http://www.hazi.es/
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Cuadro 3. 2. Precios de los dispositivos competidores

Producto Pais donde se comercializa Valor Adquisitivo
DigitAnimal Esparia $168,33
Domodis Esparia $291,94 - $325,57 - $538,97
GeoPost Espafia $ 322,04

3.4. MERCADO POTENCIAL

Para determinar el mercado potencial se realiz6 una entrevista (anexo 1) con el
presidente de la “Federacion de Ganaderos del Ecuador”, el cual manifesto “que
en Manabi se registran aproximadamente 22.000 ganaderos, y 1°200.000
cabezas de ganado bobino. Ademas, indico que a nivel nacional estos se
encuentran clasificado en tres categorias de acuerdo al numero de reses que

posean”?.

Cuadro 3. 3. Categorias de ganaderos en Ecuador

Categorias de ganaderos en Ecuador

N° de reses Categoria Porcentaje
1-30 Pequefios 80%
31-100 Medianos 14%
Mayor a 100 Grandes 6%

segun los datos que se presentan en el Cuadro 3.3. El dispositivo va enfocado a
los medianos y grandes ganaderos que corresponde al 20% (4.400) de los
ganaderos, debido a que ellos tienen las reses en medianos y grandes
extensiones de terreno generalmente alejados de su residencia, por lo cual se le
dificulta mantener una vigilancia permanente. Asi se refleja en el Anexo 2,
preguntas 6-7 de la encuesta, ejecutada a 45 ganaderos de la provincia de

Manabi.

1 Parraga, R. (2019). Informacioén sobre el sector ganadero nacional. (Entrevista). Calceta-
Manabi, EC. Sector el arrastradero del cantén Bolivar.
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3.5. ANALISIS DE PRECIOS

3.5.1. COSTOS
En el cuadro 3.4. se muestra el listado de componentes requeridos para

desarrollar el collar y la base del dispositivo, cuyo valor asciende a los USD
89,00.

Cuadro 3. 4. Lista de componentes del dispositivo

Unidades Descripcion Precio Unitario Total
2 NodeMcu Esp8266 $8,00 $16,00
2 Modulo Lora Ra-01 Sx1276 Rf 433mhz $11,00 $22,00
1 Modulo GPS Ublox Neo-6m $ 15,00 $ 15,00
1 Cable conector $1,00 $1,00
2 Case protector $10,00 $ 20,00
1 Correa sujetadora $5,00 $5,00
1 Bateria $10,00 $10,00
Total $ 89,00

3.5.2. PRECIOS DE ACUERDO A LA COMPETENCIA

Uno de los factores a considerar cuando se desarrolla un nuevo producto es sin
duda alguna los competidores directos que ofrecen productos con caracteristicas
similares. En el Cuadro 3.5. se presentan tres productos que ya se comercializan
en el mercado espafiol, los mismos que podrian considerase como competidores

del prototipo GeoBov.

Cuadro 3. 5. Precios de acuerdo a la competencia

Producto Valor Adquisitivo
, DigitAnimal $168,33
Competencia )
Domodis $291,94 - $325,57 - $538,97
GeoPost $ 322,04

Prototipo GeoBov $ 110,00
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Debido a que GeoBov es un producto que lo integra un collar que contienen el
dispositivo valorado en $80,00 y una base receptora valorada en $30,00 la
misma que es la encargada de recibir la informacion de uno o varios dispositivos.

Esta seria la ventaja directa que tendria GeoBov frente a sus competidores.

3.6. COMERCIALIZACION

En lo referente a la comercializacibn Ramon et al, (2018) sefialan que “es el
episodio de planear y organizar un conjunto de actividades necesarias que
permitan poner en el lugar indicado y en el momento preciso, una mercancia o
servicio para que los clientes que conforman el mercado, lo conozcan y
consuman”. Sobre este mismo tema Rizo et al, (2017) indican que la decision de
comercializar un producto involucra cuatro componentes fundamentales: cuando
(momento), donde (ubicacidon geogréfica), a quién (mercados meta) y cOmo

(estrategia de comercializacién).

Con base a lo definido anteriormente, la comercializacion del dispositivo se
realizara mediante alianzas con socios potenciales como Agripac y Ecuaquimica,
donde acuden por lo general los ganaderos, ademas de esto se utilizaran otros
canales de promocion como: pagina web, redes sociales y contactos directo con
algunos ganaderos de la provincia de Manabi que forman parte de la asociacién

de ganaderos del Ecuador.



CAPITULO IV. INGENIERIA DEL PROYECTO

4.1 CARACTERIZACION DEL PRODUCTO

Martinez, Fontalvo y Cantillo (2018), indican que “un producto es un conjunto de
atributos tangibles e intangibles que abarcan: empaque, color, precio, calidad,
marca, y servicio”. Sobre la caracterizacion del mismo Carduza, Champredonde
y Casablanca (2016), sefialan que estas se determinan en funcién a un conjunto

de particularidades propias de él, las cuales lo diferencian de otros similares.

4.1.1 ATRIBUTOS FiSICOS
Las caracteristicas que posee la estructura fisica del producto son las siguientes:

1. Esde plastico y de color negro, cuyas dimensiones son: 7,8 cm de largo

por 5,3 cm de ancho y 2,5 cm de alto (Figura 4.1).

Figura 4. 1. Estructura fisica del dispositivo.
Fuente: Autores

2. Posee tres tipos de correas sujetadoras para que pueda ser colocado

en el cuello de toros, vacas y terneros.
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Figura 4. 2. Prototipo del dispositivo con correa sujetadora
Fuente: Autores

Figura 4. 3. Prototipo Colocado en el cuello del ganado bovino
Fuente: Autores

3. La base receptora del prototipo tiene las dimensiones de: 9,4 cm de

largo, 2,5 cm de alto y 5,4 cm de ancho.
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Figura 4. 4. Base receptora del dispositivo
Fuente: Autores

4.1.2. MARCA

La marca que se le dio al dispositivo GeoBov es “KernelOS”, cuyo nombre se
divide en dos; Kernel, que es la parte central de un sistema operativo, y OS, que
son las siglas de Operating System (Sistema Operativo), ambos son términos

informaticos.

Kernel®S

Figura 4. 5. Logotipo de KernelOS
Fuente: Autores

El logotipo que se observa en la Figura 4.2. cuenta con las letras Kernel (con
color RBG #194964), y OS (con color RGB #332a29), ademas en la letra “O” se
figura el logotipo de USB, con un icono de herramientas en el centro, por ultimo,
una figura eliptica recubre el logotipo, en donde uno de sus extremos sobresale

un cable de red.
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4.2. MARCO LEGAL DEL PROYECTO

Este trabajo de titulacion se sustenta en los siguientes aspectos legales, entre
ellos: En el “Plan Nacional de Desarrollo 2017-2021-Toda una Vida”, en el
contexto del Objetivo 5 en el que establece: “impulsar la productividad y
competitividad para el crecimiento economico sostenible de manera
redistributiva y solidaria”, para la cual se fijaron una serie de metas a cumplir
para 2021 entre ellas, la de “incrementar de 4,6 a 5,6 el indice de Desarrollo de
Tecnologias de la Informacion y Comunicacién” en el pais (Secretaria Nacional
de Planificacion y Desarrollo [SENPLADES], 2017).

De la misma manera se sustenta en el “Proyecto Nacional de Innovacion
Tecnoldgica Participativa y Productividad Agricola (PITPPA)”, el cual tiene por
objetivo “promover la reactivacion del agro, a través de la optimizacion de
procesos de asistencia técnica y extensionismo, complementando con dotacion
de tecnologia innovadora, infraestructura y equipamiento tecnoldgico de punta a
fin de mejorar las capacidades productivas tradicionales de los pequefios y
medianos productores del sector agropecuario” (Ministerio de Agricultura y
Ganaderia, 2016).

4.3. PROYECCION DEL SISTEMA

Con la finalidad de contribuir con lo descrito en el “Plan Nacional de Desarrollo
2017-2021-Toda una Vida”, las proyecciones informaticas a solventar con este
prototipo estan orientadas a incorporar las tecnologias en el sector ganadero

permitiéndole a sus consumidores directos:

- Determinar la ubicacion del ganado bovino en grandes extensiones de
terreno a través de una aplicacion movil.

- Notificar al ganadero en caso de que el ganado salga del area asignada.

- Enviar alertas en caso de que el dispositivo haya sido removido.
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4.4. PLANIFICACION DEL SISTEMA

Cuadro 4. 1. Metodologia empleada para desarrollar el segundo y tercer objetivo

FASE TIEMPO ACTIVIDADES
L . 5 dias Adquirir los materiales necesarios para la elaboracién del
Adquisicién de materiales ,
prototipo
Desarrollo de Hardware 3 meses Desarrollar la parte electrénica y ensamblaje de piezas
2 C .

Desarrollo de Software meses Desarrollar la aplicacion mévil para el monitoreo

. 1 mes o T
Integracion y Pruebas Integrar el dispositivo con la aplicacion movil

4.5. ADQUISICIC)N DE MATERIALES

Para la adquisicion de los materiales, fue necesario indagar entre diferentes
proveedores con el objetivo de obtener los componentes al menor costo del
mercado, esto tomd dos semanas, y la mayoria de componentes se los pudo
obtener de un mismo proveedor, cabe recalcar que, al hacer un convenio con el
proveedor, el costo de los componentes se reduciria notablemente para la

produccion en masa.

4.6. INSTALACIONES Y EQUIPOS

Una vez adquiridos los componentes necesarios, se procede a realizar el
ensamblaje del dispositivo, tomando en cuenta que, al ser un sistema embebido,
consta de dos partes, la parte de hardware y la parte de software. La parte del

desarrollo de hardware, software y su integracion se presentan a continuacion.

4.6.1. INSTALACIONES DE HARDWARE

4.6.1.1. CONEXION DE COMPONENTES

Lo primero que se realiz6 fue la conexion necesaria de los componentes, para la
conexién de la base se utilizé el circuito esquematico de la Figura 4.6, la cual
estd compuesta por un NodeMCU (ESP8266) y una antena LoRa Ra-01
(sx1276).
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La conexion del dispositivo emisor se detalla en la Figura 4.7, y lo conforman un
NodeMCU (ESP8266), una antena LoRa Ra-01 (sx1276), un moédulo GPS neo-
6m y una bateria de litio de 9 voltios.
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3.3V
RESET

192]
o
x

DIOO
DIO1
D102
DIO3

Ra-01_V1.0
2016/11/22,

D5

D6
D7

D8
RX
X

GND
FLASH3y3
=

Figura 4. 6 Conexién de los componentes de la base del dispositivo
Fuente: Autores
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D4
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D6
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GND

FLASH 33
=

GY-GPS6MV2

Figura 4. 7. Conexidn de los componentes dispositivo emisor del dispositivo
Fuente: Autores
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4.6.2. INSTALACIONES DE SOFTWARE

Para la programacion del NodeMCU se utilizé el Entorno de Desarrollo Integrado
(IDE, Integrated Development Environme) Arduino en su version 1.8.13, y para
la aplicacion mévil se desarroll6 el Back-end en Larabel con la base de datos de

My SQL, y para el Front-end se empled lonic en su version 5.

4.6.2.1. INSTALACION DEL PLUGIN ESP8266

Este paso es importante puesto que permitird que el IDE de Arduino reconozca
al ESP8266 como una tarjeta. Lo primero que se debe hacer es ir a Archivo,
luego a Preferencias (Figura 4.8), y dentro de la casilla “Gestor de URLs
Adicionales de Tarjetas” se agrega el siguiente link:

“https://arduino.esp8266.com/stable/package _esp8266com_index.json”

Preferencias X

Ajustes Red

Localizacién de proyecto

C:\Users\juang\OneDrive\Documents\Arduing| Explorar
Editor de idioma: System Default ~ | (requiere reiniciar Arduino)

Editor de Tamafio de Fuente: 14

Escala Interfaz: [~] Automético 100 5 % (requiere reiniciar Arduino)

Tema: Tema por defecto | (requiere reiniciar Arduine)

Mostrar salida detallada mientras: [_| Compilacién [_| Subir

Advertencias del compilador: Ninguno e

[] mostrar niimeros de linea [] Habilitar Plegado Cddigo

Verificar cédigo después de subir [] usar editor externo

Comprobar actualizaciones al iniciar Guardar cuando se verifique o cargue

[] use accessibility features

Gestor de URLs Adicionales de Tarjetas: https://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json ﬁ
Mas preferencias pueden ser editadas directamente en el fichero

C:\Users\juang'OneDrive\Documents\ArduinoData\preferences. bt

(editar sélo cuando Arduino no estd corriendo

Ok Cancelar

Figura 4. 8. instalacién del plugin esp8266 en el IDE de arduino
Fuente: Autores

El siguiente paso ir a Herramientas, luego a Placas y a la opcién Gestor de

Tarjetas (Figura 4.9). Buscamos “ESP8266” y lo instalamos.
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@ Gestor de tarjetas e
Tipo | Todos ~ | |[ESP8266|
esp8266 A

by ESP8266 Community version 2.6.2 INSTALLED

Tarjetas incluidas en éste pagquete

Generic ESP8266 Module, Generic ESP8285 Module, ESPDuino (ESP-13 Module), Adafruit Feather HUZZAH ESP8266, Invent One, XinaBox CWO01,
ESPresso Lite 1.0, ESPressao Lite 2.0, Phoenix 1.0, Phoenix 2.0, NodeMCU 0.9 (ESP-12 Module), NodeMCU 1.0 (ESP-12E Maodule), Olimex
MOD-WIFI-ESP&266(-DEV), SparkFun ESP8266 Thing, SparkFun ESP8266 Thing Dev, SparkFun Blynk Board, SweetPea ESP-210, LOLIN{WEMOS)
D1 R2 & mini, LOLIN(WEMOS) D1 mini Pro, LOLIN{WEM®OS) D1 mini Lite, WeMos D1 R1, ESPino (ESP-12 Module), ThaiEasyElec's ESPino, WifInfo,
Arduino, 4D Systems gend IoD Range, Digistump Qak, WiFiduino, Amperka WiFi Slot, Seeed Wio Link, ESPectro Core, Schirmilabs Eduino WiFi,
ITEAD Sonoff, DOIT ESP-Mx DevKit (ESPE285).

Online Help

More Info

Seleccione version Instalar Actualizar Eliminar

Figura 4. 9. Seleccién del plugin ESP8266 en el ID arduino
Fuente: Autores

4.6.2.2. INSTALACION DE LIBRERIA LORA SX1276

Esta libreria es la que permite la comunicacion entre dos ESP8266 y se encarga
de enviar y recibir los datos. Para instalarla se debe ir a Herramientas, y
Administrar Bibliotecas, en la barra de busqueda se escribe “LoRa”, para este
caso se utiliza la libreria proporcionada por Sandeep Mistry, ya que se encuentra
una mayor documentacion (https://github.com/sandeepmistry/arduino-LoRa), se

la selecciona e instala (Figura 4.10).

@ Gestor de Liberfas ®
Tipo | Todos ~ | Tema Todos ~ | |LoRa|
LoRa ~

by Sandeep Mistry Version 0.7.0 INSTALLED
An Arduino library for sending and receiving data using LoRa radios. Supports Semtech 5x1276/77/78/79 based boards/shields.
More info

Seleccione versidn ~ Instalar Actualizar

LoRa Serialization

by Joscha Feth
Library for serialization of data on the Arduino side and deserialization in the TTN
More info

LoRa-payload-BKU

by Technickfreak,

Library for easy Data transmission using MKR WAN 1300/ 1310 to LoRaWAN server TheThingNetwork.org see Github README.md
https://github.com/Technickfreak/LoRa-payload-BKU

More info

LoRaFi

by Khudhur Abdullah Alfarhan and Dr. Ammar Zakaria
An Arduino library for sending and receiving data using LoRaFi board and LoRa module. Supports Semtech SX1272/73 based boards/shields
and LoRaFi board/shield.

Cerrar

Figura 4. 10. Instalacion de libreria LoRa SX1276 en el ID arduino
Fuente: Autores



4.6.2.3. INSTALACION DE LIBRERIA TINYGPS

Esta libreria facilitara la identificacion y obtencion de los datos GPS de una
manera simplificada. Para instalar esta libreria se debe ir a Herramientas, y

Administrar Bibliotecas, y colocar “TinyGPS”, finalmente, se realiza su instalacion

(Figura 4.11).

by Mikal Hart Version 13.0.0 INSTALLED
A compact Arduine NMEA (GPS) parsing library A compact Arduino NMEA (GPS) parsing library
More info

@ Gestor de Liberias et
Tipo Todos ~ | Tema |Todos ~ || TINYGPS]
TinyGPS ~

Figura 4. 11.Instalacion de libreria TINYGPS
Fuente: Autores

4.6.2.4. INSTALACION DE LIBRERIA ARDUINO JSON

Esta libreria permitir4 serializar y deserializar archivos Json, para posteriormente

subirlos a la nube. Para instalarla se debe ir a Herramientas, Administrar

Bibliotecas, y colocar “Arduino Json”, por ultimo, se la instala (Figura 4.12).

@ Gestor de Liberias

Tipo | Todos ~ | Tema Todos ~ | ARDUINO JSOHN

Arduinolson

by Benoit Blanchon Versidén 6.15.2 INSTALLED

A simple and efficient JSON library for embedded C++. Arduinclson supports v serialization, ¥ deserialization, ¥ MessagePack, v fixed
for a comprehensive documentation.

Mare info

Seleccione versign Instalar

allocation, ¥ zero-copy, ¥ streams, « filtering, and more. It is the most popular Arduino library on GitHub ¥%%%%_ Check out arduinojson.org

AsyncTelegram

by Tolentine Cotesta

Simple Arduino Telegram BOT library for ESP8266 and ESP32 A simple, easy to use and async Arduino library for using Telegram bots on
ESP&266 and ESP32 chips. In order to use this library you need the Arduinolson library (release 6.x) installed. Inline keyboard supported.
Localization messages supported. Fingerprint authentication and 2.5.0 ESP8266 Toolchain/Library support. NEW: Reply Keyboard added!
More info

cloud4rpi-esp-arduino

by Cloud4RPi

Connect a board to the Cloud4RPi control panel using MQTT - https:/ /cloud4rpi.io. Cloud4RPi client library for ESP8266 and ESP32 based
boards. Dependencies: Arduinolson, PubSubClient.

More info

~

Cerrar

Figura 4. 12.Instalacion de libreria arduino Json
Fuente: Autores
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4.6.2.5. INSTALACION DE LIBRERIA FIREBASE ESP8266

Esta libreria es la que permitird subir los datos obtenidos por el ESP8266 a la
base de datos en la nube (FireBase). Para instalarla se debe ir a Herramientas,

Administrar Bibliotecas, y colocar “FireBase ESP8266”, se la selecciona e instala
(Figura 4.13).

& Gestor de Liberias x
Tipo Todos ~ | Tema | Todos ~ | FIREBASE ESP8266|
Firebase ESP8266 Client ~

by Mobizt Version 2.9.1 INSTALLED

Google Firebase Realtime Database Arduino Client Library for Espressif ESP8266 This client library provides the most reliable operations for
read, store, update, delete, backup and restore the Firebase Realtime database data.

More info

Seleccione versidn Instalar Actualizar

Firebaselson
by Mobizt
The easiest Arduino library 31SON parser, builder and editor for ESP8266, ESP32, Teensy 3.x, Teensy 4.x and others MCUs. Able to Parse,

create and Edit the simple or complex (depth nested) JSON object as just specify the relative node/element path.
More info

v

Cerrar

Figura 4. 13. Instalacion de libreria Firebase ESP8266
Fuente: Autores

4.6.2.6. CONFIGURACION DEL DISPOSITIVO NODO

#include <SoftwareSerial.h>

#include <TinyGPS.h>

#$include <LoRa.h>//incluimos LoBa 3x1276
#include <SPI.h>

Figura 4. 14. Librerias necesarias para el dispositivo nodo

#define sss 15
tdefine rst 16
#define diol 2

Figura 4. 15. Pines a utilizar por el ESP8266 en el dispositivo nodo



int year;

byte month, day, hour, minute, second;
String lat = "";

5tring lon = "";

5tring fecha = "";

String hora = "";

TinyGPS gps:;
SoftwareSerial =a(2, 5);

Figura 4. 16. Declaracion de las variables a utilizar en el dispositivo nodo

void setup () {
Serial.begin(9600);//Iniciamos el pusrto 3erie
32.begin(9600) ;//Iniciamoz el puerto =erie del GPS

while (!Serial):;
Serial.println{"LoRa Sender");

J/configurar el module transceptor LoBa
LoRa.setPins(s3as, rst, diol):

if (!'LoRa.begin(433E6)) {
Serial.println("Starting LoBRa failed!™):
while (1};

iy

Figura 4. 17. Configuracion del void setup en el dispositivo nodo

vold loop() {

fivarisble=s para el GES
bool newData = false;
unsigned long chars:
unsigned short sentences, failed;
S/variables para cbtener los datos
float flat, flon;
String 5dia, Smes, Sanic, Sminuto, Shora, Ssegundo;
String jscm = "V,
S/ Bnalizamos por un segundo los datos del GPS e informamos algunos
valores clave
for (unsigned long start = millis(); milli=() - =tart < 1000;
{
while (ss.available())
{
char ¢ = sg.read():
S Berial.write(c): S/ uncomment thisz line if vyou want to ase
the GP5S data flowing
if (gps.encode(c)){ // Did a new valid =sentence come in?
newlhata = true;
gps.crack datetime (&year, émonth, &day, éhour, éminute, &second) ;

30



Jfse muestran los datos de fecha v hora cbtenidos por el GPS en el
monitor serie v 82 almacensan loz datos en las variables

Serial.print("Fecha: "); Serial.print(5dia = (dav)}):
Serial.print("/"):

Serial.print (Smes = [(month)):; Serial.print("/"):
Serial.println(Sanic = (year)):

Serial.print{" Hora: "): Serial.print(Shcra = (hour)):
Serial.print(":"}:

Serial.print (Sminutc = [(minute)):; Serial.print(":"):
Serial.println(Ssegundo = (zecond)):

}

}

if (newData)
{

/¢B8e muestran loz datoa de longitud v latitud en el monitor serie y se
almacenan los datos en la wvariables

unsigned long age:;
ges.f get position(&flat, &flon, &age):
Serial.print ("LAT=");
Serial.print(flat == TinyGPS5::GPS INVALID F ANGLE ? 0.0 : flat, &):
Serial.print (" LOH="):
Serial .print(flon = TinyGPS5::GP5 INVALID F ANGLE ? 0.0 : flon, 6):
Serial.print (" SAT="); a o
Serial.print (gps.satellites() = TinyGPS5::GPS TNVALID SATELLITES ? O
: gpa.zatellites=s(})):
Serial.print (™ PREC="):
Serial.printlin(gps.hdop () = TinyGPS::GP5 TNVALID HDOF ? O:
gps.hdopi)):
lat = String(flat, &):
lon = String(flon, &)
}
gpa.3tats (&chars, &=z2entences, &failed);
Serial.print (™ CHARS="):
Serial.print (chars);
Serial.print (™ SENTENCES="):
Serial.print (sentences) ;
Serial.print (™ C50M ERE=");

Serial .printlin(failed) ;

if (chars == 0)

Serial.println("** No characters received from GP5: check wiring
**H];

fecha = Sdia + "/™ + Smes + "/" + Sanio;

hora = 3hora + ":™ + Sminuto + ":" + Szegundo;

json = "{\"Latitudy™:"™ + lat + ", \"Longitudi™:" + lon +
" oA"Fechal":" + "\"" &+ fecha + "\"" + ", W"Hora":" + "\"" + hora +
H'\'HH + H}H;

Serial.println(jscn):

S/5e envia =21 json & través de LoRa
LoRa.beginPacket ()
LoRa.princtln{jaon);
LoRa.endPacket ()
delay {500)

Figura 4. 18. Configuracion del void loop en el dispositivo nodo
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4.6.2.7. CONFIGURACION DEL DISPOSITIVO BASE

ftinclude "FirebaseESPE266.h"

#include <SPI.h>

#include <LoRa.h> //incluimos LoRa sx1276
#include <ESPSZ266WiFi.h>

#include <ArduinoJdson.h>

Figura 4. 19. Librerias necesarias para el funcionamiento del dispositivo base

#define FIREBASE HOST "gecbow-123.firebaseio.com" //Without http:// or
https:// schemes

fdefine FIREEASE AUTH "Bdowhpnof¥udICEIILodih fOOTEGM md"

fdefine WIFI SSID "Hombre Red"™

#define WIFI PASSWORD "Contrasefia Red"

Figura 4.20. Pardmetros para la comunicacion con FireBase en el dispositivo base

$define 33 15
$#define rat 16
$#define dicd 2

Figura 4. 21. Pines a utilizar por el ESP8266 en el dispositivo base

String incoming = "";

String data = "v;»

S/Define FirebassESPAZ66 data objesct
Firepa=seData firekbaseData;

vold printResult (FirebaseData &data) ;!
String path = "/GeoBov Data/user l/gps 1";

Figura 4. 22. Definicion de las variables a utilizar en el dispositivo base



void setup ()

1
Serial . begin(115200); //Iniciamos el puerto serie
Serial . println():

//Conexidn a la red WiFi
WiFi.begin{WIFI_SSID, WIFI_PASSWORD);
Serial.println("Connecting to Wi-Fi"™);
while (WiFi.status() != WL CONNECTED)
{

Serial . print(".");
delay (3003} ;
I

Serial .printlni);

Serial .print ("Connected with IP: ");
Serial println (WiFi_ localTP());
Serial .printlni);

S i Iniciamos LoRa
Serial println("LoRa Beceiver™);
LoRa  setPins (ss, rat, diod);

while (!LoBa._begin{433E&}) |
Serial println({"Starting LoBRa failed! :{ ");
while (1}

}

J/Iniciamos FireBage
Firebase pbegin (FIREBASE HOST, FIREEBASE RUTH]);
Firebagse reconnectWiFi (true) ;

ff5et the =zize of WiFi rx/tx buffers in the cass where we want to
work with large data.
firekbaselata setBEELBufferSfize (1024, 1024);

f7Bet the size of HITP response buffers in the case where we want to
wark with large data.
firekbaselata. setBesponseSize (1024) ;7

JfBet database read timeocut to 1 minube (max 15 minutes)]

Firekbase setBeadlim=out (firekbasselata, 1000 *= €0);

Jitiny, small, medium, large and unlimited.

fFBize and its write timeocut e.g. tiny (l=), =small (10s), mediuom
(303} and large [gl=).

Firebase setwritefSizelimit (firebaselata, "tiny");

Figura 4. 23. Configuracion el void setup del dispositivo base
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vold loop()

{

S creamos cbhjetoc Json
StaticdzonDoomment<200> jaon:
Firebasedson jsonl:

incoming = "";

Sf Becibimos los datos por LoRa
int packetS5ize = LoRa.parsePacket():
if (packetSize) {
f/ received a packet
Serial.print ("Received packet "");
ff read packet

while {(LoRa.available()) {
incoming += (char)LoBRa.read()
H
H
data = incoming;

S/ Deseriglizamos 21 json recibido
if (data 1= ""){

ff 52 presentan los datos en 2] monitor serie
Serial.println{dlat, &);
Serial.println(dlon, &);
Serial.println(fecha):
Serial.println(hora):

/f Serializamos =21 objeto json
jzonl.=zec ("lat™, (dlat)):
jzonl.=zec ("1lng"™, (dlon)):
jeonl.=zet ("Fecha", fecha):
j=onl.=etc ("Hora™, hora):

S Bubimos =1 objeto J3on & la base de datos de FireBase
if(fecha != "//"){
if (Firekase.pushJSON |(firebaselata, path, J=zonl))
{
Serial.println ("BASSED™) ;
Serial.println ("BATH: "™ + firebaseData.dataPathi()):
Serial.print ("PFUSH HAME: ") ;
Serial.println(firebaseData.pushilame () )
Serial.println ("ETag: " + firebaseData.ETag()):
%erial.printin{"-------------- - - ---——————— ")z
Serial.printlin():
}
elze
{
Serial.println ("FAILED"™) ;
}

}

delay (1000) ;

Figura 4. 24. Configuracion del void loop del dispositivo base
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vold printResult(FirebaseData &adata)

{

if [(date.dataType() == "int")
Serial.println(data.intData{)):

glze if (data.datalype() == "float"™)
Serial.println(data.floatData(), 5);

glze if (data.detaType() == "doubkle")
printf("%.91f\n", data.doubleData(});

glze 1f (data.daetaTlype() == "boolean™)
Serial.println(data.boolDatal) 1 2 "true™ : "false");

gelze if (data.detaTlype(}) == "string")
Serial.println(data.stringDatai));

glze if (data.dataType() == "j=on")

{
Serial.println():
Firekbasedzon sjscn = data.jscnlbject():
S/Print all cbhbject data
Serial.println("Pretty printed J30N data:");
String jaonStr;
jaon.toString(jsonStr, true);
Serial.println(jsonStr);
Serial.printlni):
Serial.println("Iterate JS50N data:");
Serial.println():;
gize t len = json.iteratcrBegin{):
String key, wvalue = "";
int type = 0;

for (size t i = 0; i < len:; i++)

{

jEzon.iteratorGet (i, tvpe, key, wvalue);
Serial.print(i);

Serial.print (™, "):

Serial.print ("Iype: ™);

Serial.print(type == Firebasedscn::J30N OBJECT ? “cbject"
"arravy")

if (type == Firebasedson::J50MN_OBJECT)

{

Serial.print (", Eey: ");
Serial.print (key) :
¥
Serial.print (", Value: "):;
Serial.println(value) ;
H
jezon.iteratorEnd() ;
H
elze 1f ([data.dataTlype () == "array")
i
Serial.printlni):

FirebaszeJszonArray &arr = data.jsonfArravi():
JS/Print all array values
Serial..printlin("Pretty printed Array:");
String arr3tr;

arr.to3tringlarr3tr, trus) ;
Serial.printlin{arr3tr);
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Serial.println():

Serial.println("Iterate array values:");
Serial.println();

for (size t 1 = 0; 1 < arr.size():; i++)

{
Serial.print(i);
Serial.print(", Value: ");
FirekasedsonData &jscnData = data.jscnDatal);
f/Get the result data from Firebasedsconfrray object
arr.get{jsonData, 1i);
if (JjsonData.typelum == Firebasedson::J50H_BOOL)
Serial.println(jscnlata.boolValue ? "true™ : "false");
gelse if (jsonData.typelum == FirebasedJson::J30N_INT)
Serial.println(jsconlata.intValue);
gelse if (jsonData.typelum == FirebasedJson::J30N_DOUBLE)
printf("%.91f\n", JscnData.dcubleValue);
gelze if (jsonData.typeNum == FirebasedJson::J30H_STRING |
jeonData.typellum == Firebasedson::J50N_NULL ||
jeonData.typellum == Firebasedson: :J30N_OBJECT |
jeonData.typellum == Firebasedson::J50N_ARRLY)
Serial.println(jscnlData.stringValue) ;
!

se

(O =

Serial.println{data.pavload(}):

1

Figura 4. 25. Funcion necesaria para el funcionamiento de Arduino_Json

4.6.2.8. PRUEBAS REALIZADAS

Luego de la codificacion tanto de la base como del dispositivo nodo, se procedio
a realizar las pruebas de funcionamiento. En la Figura 4.26, se presenta el
monitor serie del dispositivo nodo, el cual captura los datos obtenidos por la
antena GPS, y los descompone en variables independientes, luego de eso se
crea una estructura Json donde se agrupa los datos, para posteriormente ser
enviados a través de la antena LoRa. En el Cuadro 4.2, se especifica la
autonomia que tendra el dispositivo, se opté como mejor opcion encender el
dispositivo cada hora y veinte minutos (18 veces por dia), y permanecera
encendido durante tres minutos, luego entrard en estado de suspension,
consiguiendo hasta un mes y veinticinco dias de autonomia, tomando en cuenta
gue los valores escogidos podran ser modificados en funcién a las preferencias
del cliente. Finalmente, se determin6 que el dispositivo consigue una cobertura
de hasta 7.5 km de distancia.



Cuadro 4. 2. Autonomia

del dispositivo
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Veces por dia

Minutos encendidos

Tiempo de autonomia

12 3 minutos 2 meses y 23 dias
18 3 minutos 1 mesy 25 dias
24 3 minutos 1mesy 11 dias

@ Coms
|

- a X

Enviar

Codigo: gps_1
Latitud: -4.112362
Longitud: -80.112686
29/7/2020
20:1:0

Fecha:
Hora:

LAT=-4.112362 LON=-850.112686& SAT=7 PREC=112
CHARS=1554 SENTENCES=€ CSUM ERR=2

Paguete LoRa enviado con exito

{"Codigo":gps_1,"Latitud":-4.112362,"Longitud":-80.112686,"Fecha":"29/7/2020", "Hora":"20:1:0"}

~

W

[] Autoscroll [ ] Mostrar marca temporal

Nueva linea

~ | 9600 baudio ~ Limpiar salida

Figura 4. 26. Monitor serie del dispositivo nodo

Los datos enviados por el dispositivo nodo se reciben en la base (Figura 4.27),

al tratarse de un String con estructura Json se procede a deserializarlo para

poder obtener cada variable por separado, luego se ingresan las variables en un

objeto Json y se procede a subirlo a la base de datos en la nube, para la cual se

utilizé FireBase de Google (Figura 4.28).
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& coma

O X

Enviar

Paguete LoRa recibido con exito

Codigo: gps0l

Latitud: -4.112360

Longitud: -80.112550

Fecha: 30/7/2020

Hora: 20:48:28

PASSED

PATH: /GeoBov_Data/user_1/gps01
PUSH NAME: -MDXYac4Y¥ézjmKzEYUbu
ETag: Cch4iTnREHh/EBhf3iUmIwhIATk=

{"Codigo™:"gps01l™, "Latitud":-4.112360, "Longitud™:-80.112556, "Fecha":"30/7/2020", "Hora":"20:48:28"}

Autoscroll [ ] Mostrar marca temporal

Nueva linea | |115200 baudio

v Limpiar salida

Figura 4. 27. Datos recibidos por la base del dispositivo

®

¢ &

v

Fuente: Autores

‘ GeoBov «
)
GD hitps://geobov- com/
o
- geobov-
8 5 GeoBov_Data
B <. user_1
® 3~ gpsOT

L. -MDX_3JLmfOIIXjKVNyH
! Codigo: "gps@1’
L... Fecha: "38/7/2028
Hora: "28:54:58
Lo lat -4.11219!
I Loing: -80.1122:
@ -MDX_5Jtu3ROYAF67H3
O-- -MDX_93e0-_XpoR7uqRf

Figura 4. 28. Datos alojados en la base de datos Firebase

Fuente: Autores

4.6.2.9. INTERFACES DE LA APLICACION MOVIL

La aplicacion mévil permite al usuario registrarse para poder tener acceso al

sistema (para ello tendra que validar el codigo proporcionado luego de la compra

del dispositivo), donde podra monitorear su ganado (Figura 4.29). Posee cuatro

opciones para visualizar la ubicacion, las cuales son: la tltima posicion, las cinco,

las diez y las veinticuatro ultimas posiciones (Figura 4.30).
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Nombre:
Apeliido:
T ey F”@; G B l} Telefono:
/ eQbov’ |
Email
Password

INICIAR SESION
REGISTRARSE LOGIN

et Reg ISHO HSHAHO 0

REGISTRAR

Figura 4. 29. Interfaz de Presentacién, Login y Registro de usuario

Fuente: Autores

Posiciones o

POSICIONES POSICIONES

Q0N Q24

Mapa Satélite ‘

Etiquetas

POSICIONES POSICIONES

Ditos de mapas. | Términos dewso

Fecha

Informacion
1 29/8/2020

G } Fecha Hora Latitud Longitud 2 29/8/2020
eq Ov 4/8/2020 19:15:2  -4.112315  -80.11258 3 29/8/2020
4 29/8/2020
5 29/8/2020

@Geobov 2020 @Geobov 2020

Hora Latitud
17:12:0  -4.087432
17:15:56 -4.0849
17:16:2  -4.084896
17:16:19 -4.084892
17:51:54 -4.10109

@Geobov 2020

Longitud
-80.14007
-80.14021
-80.1402
-80.14019
-80.14498

Figura 4. 30. Interfaz de Presentacion, Login y Registro de usuario

Fuente: Autores
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4.7. ORGANIZACION ESTRUCTURAL

La organizacion estructural de la empresa “KernelOS” esta desarrollada sobre
una estructura jerarquica o lineal, puesto que todos los subordinados, en este
caso los departamentos de Asesoria, Ingenieria, Marketing, y Administracién
responden de manera directa a su inmediato superior(Director de la empresa)
(Figura 4.31).

Director
Asistente
[ [ I |
Asesoria Ingenieria Marketing Administracion
Meédico -
Veterinario Programador Publicidad Compras
| | |
Produccion Ventas Contabilidad

Figura 4. 31. Estructura organizacional de la empresa



4.8. CRONOGRAMA DE ACTIVIDADES

Cuadro 4. 3. Cronograma de actividades
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proyecto empresarial a desarrollar.

Id Nombre de tarea |Duracién Comienzo Semestre 1. 2020 Semestre 2, 2020
‘ P I 0 N7 ™ O DT 0 0
1 Realizar un analisis situacional para 23 dias mar 1/10/19
establecer el entorno de desarrollo
del dispositivo
2| Estudio previo de los antecedentes 23 dias mar 1/10/19
relacionados a la geolocalizacion del
ganado.
3| Determinar los factores internos y 23 dias mar 1/10/19
externos del producto en el mercado.
4 Hacer un estudio de mercado para 66 dias vie 1/11/19
conocer en concreto las necesidades
a satisfacer
's| Caracterizar el producto. 21 dias vie 1/11/19
6| Entrevista con un representante de 22 dias lun 2/12/19 | -
los posibles beneficiarios para
determinar el tipo de cliente, la oferta
y la demanda.
7| Disefiar las estrategias de marketing 23 dias mié 1/1/20 =
del producto.
8 Determinar la infraestructura 173 dias lun 3/2/20
tecnoldgica (hardware y software) del
dispositivo
9| Identificar las alternativas de accion 20 dias lun 3/2/20 =
del problema.
10| Adquirir los componentes necesarios 64 dias lun 3/2/20 e '
para la elaboracion del dispositivo.
11, Disefiar la estructura fisica del 21 dias vie 1/5/20 h
dispositivo.
12| Ensamblado y programacién de los 109 dias vie 1/5/20 ee——=—x=xn
componentes.
13| Pruebas de funcionamiento. 109 dias vie 1/5/20 e ———]
14 Describir la viabilidad econémica del 196 dias mié 1/1/20 |
—————————; 5

Realizar |a capitalizacion y el plan 196 dias mie 1/1/20
econémico - financiero.




CAPITULO V. VIABILIDAD ECONOMICA FINANCIERA

5.1. INVERSION FIJA

Rojas (2015) sostiene que “las inversiones fijas son aquellas que se realizan en
bienes tangibles, para garantizar la operacion del proyecto por lo que no estan
consideradas como objeto de comercializacién por parte de la empresa y se
adquieren para utilizarse durante su vida util; entre ellas se encuentran los
terrenos, construccion de obras civiles, muebles, vehiculos, maquinarias y
equipos”. De acuerdo al Cuadro 5.1 la inversion fija requerida para que KernelOS
inicie sus operaciones alcanza los USD 1.410,00 distribuidos en equipos de

computacion, equipos de oficinas, y muebles.

Cuadro 5. 1. Inversién fija

Inversion Fija Descripcion Cantidad Valor Unitario Valor Total
Computadores 2 500,00 1.000,00

Equipos de Computacion Impresora 1 300,00 300,00
Equipos de Oficina Teléfono Convencional 1 20,00 20,00
Muebles y Enseres Sillas 5 10,00 50,00
Escritorios 2 200,00 400, 00

Basureros metalicos 2 20,00 40,00

TOTAL 1.410,00

5.1.1. INVERSIONES DIFERIDA

De acuerdo con Nacimba (2013), las inversiones diferidas también reciben el
nombre de activos diferidos intangibles, y estan representadas(os) por los gastos
legales, e instalacion y adecuacion de la empresa (Cuadro 5.2).

Cuadro 5. 2. Inversion diferida

Descripcion Valor
Gastos de legalizacion 80,00
Gastos de instalacion y adecuacion 500,00

TOTAL 580,00
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5.2. CAPITAL DE TRABAJO

Chosgo (2017) indica que el Capital de Trabajo es el monto de dinero que la
empresa requiere para iniciar o continuar sus actividades productivas y cumplir
con sus obligaciones de corto plazo (no mayor a un afio) antes de obtener

ganancias.

Segun el detalle del Cuadro 5.3 la empresa requerira de un capital de trabajo de
USD 7.712,32 el cual corresponde a los gastos a efectuarse durante los dos

primeros meses que tardara el proyecto en iniciar y generar ingresos.

Cuadro 5. 3. Capital de trabajo

Capital de trabajo requerido Mes Total
1 2

Alquiler de local 150,00 150,00 300,00
Servicios Basicos 100,00 100,00 200,00
Personal 800,00 800,00 1600,00
Gasto de publicidad 50,00 50,00 100,00
Materia Prima 2516,00 2516,00 5032,00
Utiles de oficina 50,00 50,00 100,00
Utiles de limpieza 30,00 30,00 60,00
Amortizacién de préstamos 160,16 160,16 320,32
CAPITAL DE TRABAJO $ 7.7112,32

5.3. INVERSION TOTAL

Segun Herrera (2018), “la inversion total la integran: las Inversiones Fijas, las

Inversiones Diferidas y el Capital de Trabajo” (Cuadro 5.4).

Cuadro 5. 4. Inversion Total

Descripcion Valor
Inversioén Fija 1.410,00
Inversién Diferida 580,00
Capital de Trabajo 7.712,32

TOTAL $9.702,32
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5.4. CALENDARIO DE INVERSIONES

El cronograma o calendario de inversiones trata de establecer las fechas en que
se llevan a cabo las inversiones de un proyecto, debido a que estas en su
mayoria no pueden efectuarse simultdneamente (IICA, 1981). Sobre este mismo
tema Sapag (2007), opina que “El calendario de inversiones corresponde al
presupuesto de todas las inversiones que se efectian antes de la puesta en
marcha del proyecto”. En el Cuadro 5.5 se presenta el calendario de inversiones
para los 5 primeros afios de operaciones de la empresa.

Cuadro 5. 5. Calendario de Inversiones

o Afos
Descripcion 1 2 3 4 5

Gastos de legalizacion 80,00 80,00 80,00 80,00 80,00
instalacion y adecuacion del local 500,00 200,00 200,00 200,00 200,00
Equipos de Computacion 1300,00 0,00 0,00 1300,00 0,00
Equipos de Oficina 20,00 0,00 0,00 20,00 0,00
Muebles y Enseres 510,00 0,00 0,00 0,00 510,00
Alquiler de local 1800,00 1800,00 1800,00 1800,00 1800,00
Servicios Basicos 1200,00 1200,00 1200,00 1200,00 1200,00
Personal 9600,00 9600,00 9600,00 9600,00 9600,00
Gasto de publicidad 600,00 480,00 480,00 600,00 480,00
Materia Prima 69190,00 79670,00 91650,00 105310,00 121240,00
Utiles de oficina 600,00 600,00 600,00 600,00 600,00
Utiles de limpieza 360,00 360,00 360,00 360,00 360,00
Amortizacion de préstamos 1921,92 1921,92 1921,92 0,00 0,00
Valor anual 86.393,96 96.453,96  108.433,96  120.292,04  136.102,04

TOTAL $ 548.625,76

5.5. FUENTE DE FINANCIAMIENTO

Son las vias que utiliza la empresa para conseguir los fondos que permitiran
solventar la Inversién Total prevista (Laza, 2018). La inversion de este proyecto
asciende a la cantidad de USD 9.702,32 misma que sera financiada de la
siguiente manera: el 55% es aporte propio de los socios por un valor de USD
6.000,00 y el 45% proviene de un préstamo bancario, otorgado por el Banco del
Pacifico cuyo valor asciende a los USD 5.000,00 a tres afios plazo con una cuota
mensual de USD 160,16 y un interés del 9,50% (Cuadro 5.6).



Cuadro 5. 6. Fuente de Financiamiento
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Activos USD Porcentaje (%)
Capital propio 6.000,00 55%
Préstamo bancario 5.000,00 45%
TOTAL 11.000,00 100%

La cuota del préstamo fue calculada con base al simulador disponible en portal

web del Banco del Pacifico. El sistema de amortizacion que se selecciono fue el

sistema francés (Figura 5.1). Cabe mencionar que esta simulacion también se la

realizo en el banco Pichincha y en el BanEcuador para determinar cual de las

tres entidades bancarias proporcionaba una tasa de interés mas baja.

Informacion General De La Simulacion
Segmento: COMERCIAL
Producto:  PYME PACIFICO
Monto Sclictado:  5000.00

Tasa de interés: 9.50

Plazo (meses): 36

Fecha de simulacidn: 2020/07/08

Sistema de Amortizacion: Francés Fecha de vencimiento: 2023/06/23

Ver v [F Exportar a Excel...

Condiciones y Costo Total del Crédito

Moneda: DC’}I:ARES DE LOS ESTADOS UNIDOS DE

AMERICA

Amortizacion =
o Interés Total asota Seguro de Seguro de
EE Seeratine "‘:FIBI i =l Seido et - el it

i 2020-08-07 $ 5,000.00 % 120.56 $ 39.60
2 2020-09-06 5 4,879.44 $121.46 % 38.70
3 2020-10-06 $ 4,757.98 $122.36 $ 37.80
4 2020-11-05 5 4,635.62 $123.56 % 36.60
5 2020-12-05 54,512.06 $124.46 $ 35.70
6 2021-01-04 5 4,387.60 $125.36 $ 34.80
7 2021-02-03 5 4,262.24 $ 126.56 % 33.60
8 2021-03-05 5 4,135.68 $127.46 $32.70
9 2021-04-04 5 4,008.22 $128.36 $31.80
10 2021-05-04 5 3,879.86 $129.56 % 30.60
11 2021-06-03 5 3,750.30 £ 130.46 $29.70
12 2021-07-03 5 3,619.84 $131.36 $ 28.80
13 2021-08-02 5 3,488.48 £ 132.56 % 27.60
14 2021-09-01 % 3,355.92 £ 133.46 $26.70
15 2021-10-01 5 3,222.46 £ 134.66 % 25.50
16 2021-10-31 % 3,087.80 % 135.86 % 24.30
17 2021-11-30 5 2,951.94 $ 136.76 $23.40
18 2021-12-30 $ 2,815.18 $ 137.96 $22.20
15 2022-01-29 5 2,677.22 $138.86 $21.30
20 2022-02-28 % 2,538.36 £ 140,06 $20.10
21 2022-03-30 5 2,398.30 $ 141.26 $ 18.90
22 2022-04-29 $ 2,257.04 $ 142,16 % 18.00
23 2022-05-29 $2,114.88 % 143.36 % 16.80
24 2022-06-28 % 1,971.52 § 144.56 % 15.60
25 2022-07-28 5 1,B26.96 $ 145.76 $ 1440
26 2022-08-27 $ 1,681.20 % 146.96 $ 13.20
27 2022-05-26 $ 1,534.24 $ 148.16 $ 12.00
28 2022-10-26 3 1,386.08 % 149,06 $ 1L.10
29 2022-11-25 $1,237.02 % 150.26 $9.90
30 2022-12-25 5 1,086.76 $ 151.46 $8.70
31 2023-01-24 §935.30 % 152.66 §7.50
32 2023-02-23 $ 782.64 % 153.86 $ 6.30
33 2023-03-25 $ 628.78 % 155.06 % 5.10
34 2023-04-24 $ 473.72 % 156.26 $3.90
35 2023-05-24 $317.46 % 157.76 $2.40
36 2023-06-23 $ 159.70 $ 159.70 $1.20

S 5,000.00 $ 766.50

£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
£ 160.16
$ 160.16
150,16
§ 160.16
£ 150,16
% 160.16
£ 160,16
£ 160.16
£ 160,16
£ 160.16
£ 160.16
$ 160.16
150,16
§ 160.16
£ 150,16
§ 160.90
£ 5,766.50

$ 4,879.44
£4,757.98
£ 4,635.62
£4,512.06
£ 4,387.60
£4,262.24
$4,135.68
514,008.22
£ 3,879.86
£3,750.30
$3,610.84
53,488.48
£ 3,355.92
$3,22246
£ 3,087.80
$2,951.94
£2,815.18
$2,677.22
$2,538.36
£2,398.30
$2,257.04
$2,114.88
1,971.52
1,826.96
1,681.20
1,533.24
1,386.08
1,237.02
1,086.76
$935.30
£ 782.64
$628.78
$473.72
§317.46
$ 159.70

£ 0.00

WO B

$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
% 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
£ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00
$ 0.00

£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
$0.00
£0.00
0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
£0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
% 0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
£ 0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$0.00
$ 0.00
$ 0.00

Figura 5. 1. Simulador de créditos Banco del Pacifico

$ 0.00 $ 16016
$0.00 $ 160,16
$0.00 £ 160.16
$0.00 $ 160,16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160,16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160,16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160.16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160.16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160.16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160,16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160,16
$0.00 £'160.16
$0.00 §'150:16
$0.00 £ 16016
$0.00 $ 160.16
£0.00 £ 160.16
£0.00 § 160.16
£0.00 £ 160.16
% 0.00 $ 160.16
$0.00 £ 180.16
$0.00 $ 160.16
£0.00 £ 160.16
£0.00 $ 160.16
£ 0.00 £ 160.16
$0.00 $ 160.16
£0.00 £ 160.16
£0.00 § 160.16
£0.00 £ 160.16
€ 0.00 § 160.90 _
$ 0.00 $ 5,766.50
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5.6. PROYECCION DE INGRESOS/EGRESOS
5.6.1. PROYECCION DE INGRESOS

En la opinion de Uribe (2016), los “Ingresos representan flujos de entrada de
recursos, en forma de incrementos del activo o disminuciones del pasivo, que
generan incrementos en el patrimonio, devengados por la venta de bienes, por
la prestacion de servicios 0 por la ejecucion de otras actividades realizadas

durante un periodo, que no provienen de los aportes de capital”.

En este sentido, para realizar la proyeccién de Ingresos de este proyecto se
considerd exclusivamente los Ingresos obtenido por la venta de collares y bases
durante un afio (Cuadro 5.8). Para hacer esta proyeccién se estimé que durante
el mes 1 se venden aproximadamente 40 collares y 4 bases una por cada cliente,
lo mismo se hizo para los meses posteriores durante el lapso de un afo (Cuadro
5.7).

Cuadro 5. 7. Estimacién mensual de bases y collares vendidos durante un afio

Mes Unidades de collares Unidades de bases
1 40 4
2 60 6
3-4-5 80 8
6-7-8-9 100 10
10-11-12 120 12

5.6.2. PROYECCION DE EGRESOS

Uribe (2016), sintetiza que la proyeccién de egresos “representan el flujo de
salida de recursos, que generan disminuciones del patrimonio, incurridos en las
actividades de administracion, comercializacion, investigacion y financiacion

realizadas durante un periodo” (Cuadro 5.8).
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Descripcion  Precio Meses
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 Total
Venta de 80,00 3.200,00 4.800,00 6.400,00 6.400,00 6.400,00 8.000,00 8.000,00 8.000,00 8.000,00 9.600,00 9.600,00 9.600,00 88.000,00
collares
Venta de 30,00 120,00 180,00 240,00 240,00 240,00 300,00 300,00 300,00 300,00 360,00 360,00 360,00 3.300,00
bases
Valor mensual 0,00 3.320,00 4.980,00 6.640,00 6.640,00 6.640,00 8.300,00 8.300,00 8.300,00 8.300,00 9.960,00 9.960,00  9.960,00 91.300,00
Cuadro 5. 9. Proyeccion de Egresos para un afio
Descripcion Meses
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 Total
Permisos de 80,00 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 6,67 80,00
Funcionamiento
Instalacion y 500,00 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 41,67 500,00
adecuacién del local
Equipos de 1.300,00 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 36,11 433,32
Computacién
Equipos de Oficina 20,00 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 0,56 6,72
Muebles y Enseres 510,00 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 8,5 102,00
Alquiler de local 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 150,00 1800,00
Servicios Basicos 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 100,00 1200,00
Personal 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00 800,00  9600,00
Gasto de publicidad 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 600,00
Materia Prima 2516 2516 3774 5032 5032 5032 6290 6290 6290 6290 7548 7548 7548 69190
Utiles de oficina 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 50,00 600,00
Utiles de limpieza 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 30,00 360,00
Amortizacion de 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 160,16 192192
réstamos

{)Ialor mensual 6.266,16 3.949,67 5.207,67 6.46567 6.46567 646567 772367 7.72367 772367 7.72367 8.98167 898167 8.981,67

TOTAL 86.393,96
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5.7. PUNTO DE EQUILIBRIO

El Punto de Equilibrio (PE), es un indicador que mide la capacidad a la que
trabajaria la empresa sin obtener pérdidas, ni ganancias. Martinez, Val, Tzintzun,
Conejo y Tena (2015) considera al “PE como el punto de actividad que existe
cuando los costos y los ingresos se equiparan; en este punto la empresa no

experimenta pérdidas ni tampoco utilidades”.
Para calcular el PE es necesario obtener los siguientes valores.
Costos Fijos

Ingresos
Costo Variable

el

Costo Total

1. Costos Fijos

Son aquellos que siempre se debe pagar, independiente del nivel de produccién
de la empresa, por ejemplo, pagos de servicios basicos, gastos de legalizacion,
entre otros (Cuadro 5.10). Cabe mensionar que de los meses, del 3 al 10 se

mantinen los mismos valores.

Cuadro 5. 11. Costos Fijos

Descripcion Meses
1 2 - - 11 12 Total

Gastos de legalizacion 6,67 6,67 - - 6,67 6,67 80,00
Gastos de instalacion y MET | 4167 ] | smer | 4167 | 500,00
adecuacion del local

Equipos de Computacion 36,11 36,11 - - 36,11 36,11 433,32
Equipos de Oficina 0,56 0,56 - - 0,56 0,56 6,72
Muebles y Enseres 8,5 8,5 - - 8,5 8,5 102,00
Alquiler de local 150,00 150,00 - - 150,00 150,00 1800, 00
Servicios Basicos 100, 00 100, 00 - - 100, 00 100, 00 1200,00
Personal 800,00 800,00 - - 800,00 800,00 9600,00
Gasto de publicidad 50, 00 50, 00 - - 50, 00 50, 00 600,00
Utiles de oficina 50, 00 50, 00 - - 50, 00 50, 00 600,00
Utiles de limpieza 30, 00 30,00 - - 30, 00 30, 00 360,00
Amortizacion de préstamos 160,16 160,16 - - 160,16 160,16 1921,92
Valor mensual $1.433,67 | $1.433,67 - - | $1.433,67 | $1.433,67 | $17.203,96




2. Ingresos
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Este Valor corresponde al total de ingresos producido por las ventas del producto

(Cuadro 5.8).

3. Costo Variable

Este costo variable hace referencia a lo que cuesta producir cada producto, es

decir la materia prima. Para hacer el calculo respectivo se multiplica el valor

unitario del producto por la cantidad a producir. Para ejemplificar el porque del

valor de la materia prima obtenido en el mes 1 el procedimiento es el siguiente:

USD 60 costo de materia prima del collar.

USD 29 costo de materia prima de la base.

La unidades a producir son 40 collares y 4 bases, quedando la operacion asi:

60*40+29*4 = USD 2.516,00 y asi sucesivamente para los meses restantes.

Cuadro 5. 12. Costos Variables

L Meses
Descripcion
1 2 3-4-5 6-7-8-9-10 1112
Materia Prima 2.516,00 3.774,00 5.032,00 6.290,00 7.548,00
_ Collares 40 60 80 100 120
Unidades
Bases 4 6 8 10 12
4. Costo Total
Este valor es la sumatoria de los Costos Fijos + Costos Variables.
Cuadro 5. 13. Costo Total
Descripcion Meses
el 1 2 3-4-5 6-7-8-9-10 1112
Costo Fijo 1.433,67 1.433,67 1.433,67 1.433,67 1.433,67
Costo Variable 2.516,00 3.774,00 6.290,00 7.548,00 7.548,00
Costo Total 3.949,67 5.207,67 7.723,67 8.981,67 8.981,67
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Cuadro 5. 14. Datos para calcular el PE

Meses 01 2 3-4-5 6-7-8-9-10 | 11-12
Unidades 0 40 60 80 100 120
Ingresos - 3.320,00 4.980,00 6.640,00 8.300,00 9.960,00
costo variable - 2.516,00 3.774,00 5.032,00 6.290,00 7.548,00
Costo fijo 1.433,67 1.433,67 1.433,67 1.433,67 1.433,67 1.433,67
Costo Total 1.433,67 3.949,67 5.207,67 6.465,67 7.723,67 8.981,67
Utilidad X X X

Perdida X X X

PUNTO DE EQULIBRIO

12000
10000
8000
6000
4000

2000

0 20 40 60 80 100 120 140

Costo Total

— Ingresos costo variable Costo fijo

Figura 5. 2. Método Grafico del PE

Con base al Cuadro 5.13 y la Figura 5.2. se puede decir que el punto de equilibrio
del proyecto se alcanza cuando se vendan 70 productos aproximadamente, es

decir a partir del tercer mes.

5.8. VALOR ACTUAL NETO

Segun Luna (2016), el “Valor Actual Neto (VAN), es la suma algebraica de la
inversion total con signo negativo, mas los flujos de caja de cada afio”. Cuando
la diferencia sea mayor a la inversion inicial entonces es recomendable que el

proyecto sea puesto en marcha.
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Para calcular el valor del VAN, se realiz6 una proyeccion de egresos (Cuadro

5.14) e ingresos (Cuadro 5.15) a cinco afios plazo, para obtener la diferencia de

ambos (mostrado en el Cuadro 5.16) y con estos valores determinar si el

proyecto es factible o no.

Cuadro 5. 15. Egresos proyectados a cinco afios

Descripcion Afios
1 2 3 4 5
Gastos de legalizacion 80,00 80,00 80,00 80,00 80,00
Instalacién y adecuacion del local 500,00 200,00 200,00 200,00 200,00
Equipos de Computacion 433,32 433,32 433,32 433,32 433,32
Equipos de Oficina 6,72 6,72 6,72 6,72 6,72
Muebles y Enseres 102,00 102,00 102,00 102,00 102,00
Alquiler de local 1.800,00 1.800,00 1.800,00 1.800,00 1.800,00
Servicios Basicos 1.200,00 1.200,00 1.200,00 1.200,00 1.200,00
Personal 9.600,00 9.600,00 9.600,00 9.600,00 9.600,00
Gasto de publicidad 600,00 480,00 480,00 600,00 480,00
Materia Prima 69.190,00 79.670,00 91.650,00 105.310,00 121.240,00
Utiles de oficina 600,00 600,00 600,00 600,00 600,00
Utiles de limpieza 360,00 360,00 360,00 360,00 360,00
Amortizacion de préstamos 1.921,92 1.921,92 1.921,92 0,00 0,00
Valor Anual 86.393,96 96.453,96  108.433,96 120.292,04 136.102,04
Cuadro 5. 16. Ingresos proyectados a cinco afios
Descripcion ANOS
1 2 3 4 5

Venta de collares 88.000,00 101.200,00 116.400,00 133.840,00  153.920,00
Venta de bases 3.300,00 3.900,00 4.500,00 5.100,00 6.000,00

TOTAL, ANUAL 91.300,00 105.100,00 120.900,00 138.940,00  159.920,00

Cuadro 5. 17. Célculo del VAN
Inversion Diferencia De Ingresos y Egresos Tasa de VAN
Inicial descuento

-9.702,32 | 4.906,04 8.646,04 12.466,04 18.647,96 23.817,96 10% $38.795,01
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El Valor del VAN obtenido asciende a los USD 38.795,01 comparado a la
inversion inicial cuyo valor es de USD 9.702,32 (Cuadro 5.15). Lo que indica
gue el proyecto es viable y rentable. Este valor se obtuvo empleando la formula
del Excel VNA, tomando como pardmetro: la tasa de descuento del 10%, la

diferencia de los egresos e ingresos menos la inversioén inicial.

5.9. TASA INTERNA DE RETORNO

En la opinién de Aguilera (2017) “la Tasa Interna De Retorno (TIR) constituye
una tasa de descuento que iguala el valor descontado de los flujos de efectivo
futuros con la inversién inicial”. Para calcular la TIR se empleé la férmula de
Excel que lleva el mismo nombre, y se tom6 como parametro la sumatoria de la
inversidn inicial y la diferencia de los ingresos y egresos, obteniendo un valor del
86% (Cuadro 5.17).

Cuadro 5. 18. Célculode la TIR

Inversién Diferencia De Ingresos y Egresos TIR
Inicial
-9.702,32 4.906,04 8.646,04 12.466,04 18.647,96 23.817,96 86%

5.10. BENEFICIO/COSTO

Granizo (2018) indica que se trata “de una herramienta financiera que mide la
relacion entre los costos y beneficios asociados a un proyecto de inversion con
el fin de evaluar su rentabilidad”. Ademas, menciona que para llegar a una
“Conclusion acerca de la viabilidad de un proyecto, bajo este enfoque, se debe
tener en cuenta la comparacion de la relacion Beneficio/Costo (B/C) con relacion

al numero 1, por los siguientes criterios:

1. Si el B/C >1 indica que los beneficios superan los costos, por
consiguiente, el proyecto debe ser considerado.

2. En el caso de que el B/C= 1 no hay ganancias, pues los beneficios son
iguales a los costos.

3. Finalmente, si el B/C < 1 los costos son mayores que los beneficios, por

lo cual no se debe considerar ejecutar el proyecto” (p.28).
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Para obtener la relacion Costo - Beneficio del proyecto se sustrajeron los egresos
e ingresos de los cinco afios, asi como también la inversion inicial y la tasa de
descuento. Posteriormente se realizo la sumatoria de los egresos e ingresos y el
costo-inversion, valores mediante el cual es posible calcular el B/C (Cuadro
5.18).

Cuadro 5. 19. Costo Beneficio del proyecto

Tasa Desc. Inversion Afos Ingresos Costos (Egresos)

10% $9.702,32 0 0 0
1 $91.300,00 $86.393,96
2 $105.100,00 $96.504,00
3 $120.900,00 $108.484,00
4 $138.940,00 $120.292,04
5 $159.920,00 $136.102,04

> Ingresos $413.535,54

> Costos $369.518,83

> Costo + inversion $379.221,15

B/C 1,090486486

La sumatoria de los ingresos se calcul6 seleccionando la formula de Excel VNA
con sus dos parametros: la tasa de descuento del 10% y la columna de los
ingresos, luego se aplico el mismo proceso para los egresos. Consecutivamente
fue necesario calcular el costo-inversion, este valor se obtuvo sumando los
egresos con la inversion inicial. Finalmente, se aplicé la formula C/B que
consistié en dividir la sumatoria de los ingresos para el costo inversion, dando un

resultado favorable del 1, 09.

5.11. RELACION CAPITAL PRODUCTO

La relacion capital-output ratio por su denominacién en inglés, es definida como
“El cociente entre el producto obtenido y la cantidad de capital empleado”
(Pearce, 1999).



CAPITULO VI. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

6.1. CONCLUSIONES

De acuerdo al analisis FODA realizado se evidencio que a nivel nacional
aun no se comercializa ningun tipo de dispositivo que permita determinar
la ubicacion del ganado.

El estudio de mercado permitié establecer la necesidad del dispositivo
principalmente en los medianos y grandes productores de ganado bovino;
se pudo conocer que el 98% de los ganaderos les interesa contar con un
desarrollo tecnoldgico de este tipo, lo que sirvio como base para dar
continuidad a la propuesta.

Se determiné que el dispositivo consigue una cobertura de hasta 7.5 Km,
con una autonomia de un mes y veinticinco dias; el desarrollo de la
aplicacion moévil permitio visualizar la ubicacion del ganado.

De acuerdo con la viabilidad economica descrita, para la puesta en
marcha del proyecto se requiere una inversion inicial de USD 9.702,32;
se determind que el proyecto es viable por tres razones: el valor obtenido
del VAN asciende a los USD 38.795,01; se obtuvo una TIR del 86%; vy el
indicador Costo/Beneficio supera el 1,09 lo que indica que el beneficio

supera los costos.
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6.2. RECOMENDACIONES

Cuando se realice un andlisis FODA, es conveniente ser realista con el
levantamiento de la informacion, ya que esto permite tener una mayor
eficacia al momento de la toma de decisiones.

Al realizar encuestas se sugiere emplear la herramienta de Google Forms
ya que permite recopilar informacién de manera eficiente y las personas
pueden responderlas desde su teléfono movil, sin necesidad de una visita
presencial.

En el desarrollo del dispositivo es recomendable utilizar mas de una
tecnologia de comunicacion, entre ellas GSM/GPRS, para evitar pérdidas
de informacion en el caso de que la distancia supere el alcance de la
radiofrecuencia.

Se sugiere utilizar antenas repetidoras con una distancia de cinco km para
mantener una conexién estable, de esta forma se puede abarcar una

mayor area utilizando radiofrecuencia.



56

BIBLIOGRAFIA

Aguilar, S. (2020). Disefio de una solucién basada en el internet de las cosas
(I0T) empleando lorawan para el monitoreo de cultivos agricolas en
Peru.(tesis de pregrado). Universidad Tecnolégica de Peru, Lima, Pera.

Agroecuador, 2016. La Ganaderia, Ante El Reto De Pesar En La Economia.

Recuperado de https://agroecuador.org/index.php/blog-noticias/item/91-la-
ganaderia-ante-el-reto-de-pesar-en-la-economia

Aguilera, A. (2017). El costo-beneficio como herramienta de decisién en la

inversion en actividades cientificas. Cofin, 11 (2).
http://scielo.sld.cu/scielo.php?script=sci_arttext&pid=S2073-
60612017000200022

Anyasi, F., Uzairue, S., Mkpuluma, D., Idim, A., y Ighalo, J. (2018). Design and
Implementation of a Cattle Grazing Tracking and Anti-theft Alert GPS/GSM
Collar, Leveraging on Improvement in Telecom and ICT Infrastructure.
Asian Journal of Advanced Research and Reports. 1 (2). 1-9.

Carduza, F., Champredonde, M., y Casablanca, F. 2016. Paneles de evaluacién
sensorial en la identificacion y caracterizacion de alimentos tipicos.
Aprendizajes a partir de la construccion de la IG del Salame de Colonia
Caroya, Argentina. Revista Iberoamericana de Viticultura, Agroindustria y
Ruralidad. 3(8).

Castillo, G.R. y Banguera, D.E. (2018). Evaluacion estratégica desde una matriz
FODA en la empresa aglomerados. Polo del conocimiento. 3(9). 224-230.
DOI: 10.23857/pc.v3i9.720

Castillo, M. (24 de julio de 2018). Ganaderos reclaman mayor accién contra el
abigeato. El Comercio. Recuperado de
https://www.elcomercio.com/actualidad/ganaderos-reclamos-abigeato-
robo-ganado.html

Castro, J., Sepulveda, S., Medina, B., Guevara, D. y Lopez, O. (2019). Sistema
de geolocalizacion de vehiculos a través de la red GSM/GPRS y tecnologia
arduino. Revista  EIA.16  (31). 145-157. Recuperado  de
https://revistas.eia.edu.co/index.php/reveia/article/view/1269/1226

Castro, M. (2018). Proyectos de inversion 1, 2, 3: de la teoria a la practica: Una


https://agroecuador.org/index.php/blog-noticias/item/91-la-ganaderia-ante-el-reto-de-pesar-en-la-economia
https://agroecuador.org/index.php/blog-noticias/item/91-la-ganaderia-ante-el-reto-de-pesar-en-la-economia
http://scielo.sld.cu/scielo.php?script=sci_arttext&pid=S2073-60612017000200022
http://scielo.sld.cu/scielo.php?script=sci_arttext&pid=S2073-60612017000200022
http://dx.doi.org/10.23857/pc.v3i9.720
https://revistas.eia.edu.co/index.php/reveia/article/view/1269/1226

57

guia para los no expertos. Recuperado de
https://books.google.com.ec/books?id=NZdPDwWAAQBAJ&printsec=frontc
over&hl=es#v=onepage&q&f=false

Céspedes, M. (2017). Caracteristicas de las placas arduino. bit@bit, 2 (4) Pag.
1 - 6. Recuperado de http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-
content/uploads/2017/12/Art1-bit@bitdic2017.pdf

Chosgo, T. A. 2017. La importancia del capital de trabajo en la estabilidad
financiera de las empresas productivas. Universidad y Cambio. 2 (2). 17 —
21. http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-content/uploads/2017/09/Univ-y-
Cambio-2017-art2.pdf

Contreras, M. A. (2018). Programa tus dispositivos CamSp. Madrid, Espafa,
Ministerio de Educacion.

Digitanimal. (2019). Digitanimal. Espafia. Recuperado de https://digitanimal.com/

Domodis. (2019). Localizador GPS de animales para vacas, cabras, ovejas,
caballos, porcino. Espafa. Recuperado de http://www.domodis.com/

Duque, J., Cerrada, C., Valero, E., y Cerrada, J. (2017). Un sistema de
posicionamiento interior mejorado que utiliza camaras RGB-D y redes
inalAmbricas para su uso en entornos complejos. Sensores, 17 (10),
2391. DOI: 10.3390 / s17102391

Fernandez, W. (2017). Revision literaria de la tecnologia LPWAN Lora. (Tesis
doctoral). Universidad Industrial De Santander. Bucaramanga, Colombia.

Flores, L.M. & Jiménez, A. (2020). Disefio de un protocolo de comunicacion
remota para Telemedicina. Recuperado de
http://faraday.fciencias.unam.mx/resofisbio/ComunicacionReotaTelemedici
na.pdf

Fundacion HAZI, (2014). Ventajas del sistema de localizacion GEOPOS.
Recuperado de http://geopos.hazi.es/

Gascon, J. 2019. Disefio de una placa electronica modular para el
microcontrolador nodemcu v3. (tesis doctoral). Universidad Politécnica de
Valencia. Valencia, Espania.


https://books.google.com.ec/books?id=NZdPDwAAQBAJ&printsec=frontcover&hl=es#v=onepage&q&f=false
https://books.google.com.ec/books?id=NZdPDwAAQBAJ&printsec=frontcover&hl=es#v=onepage&q&f=false
http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-content/uploads/2017/12/Art1-bit@bitdic2017.pdf
http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-content/uploads/2017/12/Art1-bit@bitdic2017.pdf
http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-content/uploads/2017/09/Univ-y-Cambio-2017-art2.pdf
http://www.uajms.edu.bo/revistas/wp-content/uploads/2017/09/Univ-y-Cambio-2017-art2.pdf
http://www.hazi.es/

58

Gobierno Provincial De Manabi.(2014). Plan de desarrollo y ordenamiento
territorial Manabi 2015- 2024. Recuperado de http://app.sni.gob.ec/sni-
link/sni/PORTAL_SNI/data_sigad_plus/sigadplusdocumentofinal/1360000
120001_PDyOT%20Manabi%20actualizado%2031-10-
2016%20%C3%BAltimo_29-12-2016_09-46-27.pdf

Granizo, D. (2018). Analisis y propuesta de implementacion de Prondsticos y
gestion de inventarios en la Empresa Lubricantes y Lacas Lubrilaca
CIA.LTDA. (tesis de pregrado). Universidad De Guayaquil. Guayaquil,
Ecuador.

Guafa, E. J., Alvear A.G., y Ortiz K.J. (2015). Caracterizacion del consumidor
digital ecuatoriano. Revista Publicando, 2(5).

Gdurel, E. y Tat. M. (2017). Swot analysis: a theoretical review. The Journal of
International Social Research. 10(51). Recuperado de
DOI: 10.17719/jisr.2017.1832

Herrera, D. C. (2018). Implementacion de un plan de marketing deportivo para el
equipo Delfin Sporting Club de la ciudad de Manta en el periodo 2012-2013.
Recuperado de
https://books.google.com.ec/books?id=3ulFDwWAAQBAJ&printsec=frontcov
er&hl=es#v=onepage&g&f=false

Herrera, E. (2018). Gestion de calidad bajo el enfoque de marketing en las
MYPES del sector comercial, rubro autoservicios, distrito de Calleria. (tesis
de pregrado). Universidad Catodlica Los Angeles De Chimbote, Pucallpa,
Peru.

Ibrahim, S., Ibrahim, A., Allah, A., y Saulawa, L.(2016). Building of a community
cattle ranch and radio frequency identification (RFID) echnology as
alternative methods of curtailing cattle rustling in Katsina. Pastoralism:
Research, Policy and Practice. 6(10). doi: 10.1186 / s13570-016-0055-z

Instituto Interamericano de Cooperacion para la Agricultura [IICA], (1981).
Preparacion y evaluacion de proyectos agropecuarios. Bogota, Colombia.

lonic, 2020. Marco iénico. Recuperado de https://ionicframework.com/docs

Jumbo, L.B. y Moya, B. J. (2015). Desarrollo de un sistema demostrativo de
control y monitoreo, para el estudio de un grupo de reses y su entorno, con


http://app.sni.gob.ec/sni-link/sni/PORTAL_SNI/data_sigad_plus/sigadplusdocumentofinal/1360000120001_PDyOT%20Manabi%20actualizado%2031-10-2016%20%C3%BAltimo_29-12-2016_09-46-27.pdf
http://app.sni.gob.ec/sni-link/sni/PORTAL_SNI/data_sigad_plus/sigadplusdocumentofinal/1360000120001_PDyOT%20Manabi%20actualizado%2031-10-2016%20%C3%BAltimo_29-12-2016_09-46-27.pdf
http://app.sni.gob.ec/sni-link/sni/PORTAL_SNI/data_sigad_plus/sigadplusdocumentofinal/1360000120001_PDyOT%20Manabi%20actualizado%2031-10-2016%20%C3%BAltimo_29-12-2016_09-46-27.pdf
http://app.sni.gob.ec/sni-link/sni/PORTAL_SNI/data_sigad_plus/sigadplusdocumentofinal/1360000120001_PDyOT%20Manabi%20actualizado%2031-10-2016%20%C3%BAltimo_29-12-2016_09-46-27.pdf
https://www.researchgate.net/deref/http%3A%2F%2Fdx.doi.org%2F10.17719%2Fjisr.2017.1832?_sg%5B0%5D=hyjvAEZbRrpKd_5jqO_7T5B5i8jVcNONW7v_shNXU6Z-Sa5oUGtw31sdKxNfQtsK8052XynbeDyQCq3wwnSPQueWiQ.g9ysAAKZ8u6d3YDsDg0U4JFeImNrIa2Zw6JqLsxsDBDY-B3G0CywcR3tr0lG-AtDQDGHRCSmIpZr_HnHolGewA&_sg%5B1%5D=xXvMkG1LA6wKj_BuLjz3T5dF2T_Mb3_9buFxlEJsP8etrxk_hCO5b23ZKUwITjWHnwYFbm30nQo1.0rUOE73r_C9YslPKOp1ZpUN1YBkCXKz8s6qxXw4s20cJM5SAGF9yZIFUNJKj6YoOrQo6W9Vt9B0TlBQ3aADDzA
https://books.google.com.ec/books?id=3ulFDwAAQBAJ&printsec=frontcover&hl=es#v=onepage&q&f=false
https://books.google.com.ec/books?id=3ulFDwAAQBAJ&printsec=frontcover&hl=es#v=onepage&q&f=false

59

central en un servidor. (tesis de pregrado). Universidad de Las Ameérica,
Quito - Ecuador.

Laza, C.A. (2018). Gestibn econdmico-financiera béasica de la actividad
comercial de ventas e intermediacion comercial. UF1724. Logrofio,
Espafia, Tutor Formacion.

Lazcano, R. Valencia L., Baena, D. y Venegas, R. (2019). React Native:
acortando las distancias entre desarrollo y disefio movil multiplataforma.
Revista Digital Universitaria. 20(5). DOI:
http://doi.org/10.22201/codeic.16076079e.2019.v20n5.a5

Lomillos, J., Alonso, M., Garcia, J., y Gaudioso B. (2017). Monitoring lidia cattle
with GPS-GPRS technology; a study on grazing behaviour and spatial
distribution. Veterinaria México OA.4(4). DOI: 10.21753 / vmoa.4.4.405

Luna, A. C. (2016). Plan estratégico de negocios. México. Grupo Editorial Patria.

Maroto, F., Navarro, J., Principe, K., Gomez, I., Guerrero, J. Garrido, A., y Pérez,
D. (2019). A Low-Cost IoT-Based System to Monitor the Location of a Whole
Herd. Sensors. 19 (10). https://doi.org/10.3390/s19102298

Martinez, 1., Val, D, Tzintzun, R., Conejo,J., Tena, M. (2015). Competitividad
privada, costos de producciony andlisis del punto de equilibrio de unidades
representativas de produccidon porcina. Revista Mexicana de Ciencias
Pecuarias 6(2). https://www.redalyc.org/pdf/2656/265638151006.pdf

Martinez, J.,_Fontalvo, W., y Cantillo, G. (2018). Uso de los atributos de un
producto para la seducciéon de un cliente durante el proceso de compra.
Dictamen Libre. 23. https://doi.org/10.18041/2619-4244/d1.23.5154

Mekki, K., Bajic, E., Chaxel, F. y Meyer, F. (2019). A comparative study of
LPWAN technologies for large-scale 10T deployment. ICT Express. 5(1). 1-
7.

Ministerio de Agricultura y Ganaderia. (2016). Proyecto Nacional de Innovacion
Tecnologica Participativa y Productividad Agricola (PITPPA). Recuperado
de https://www.agricultura.gob.ec/proyecto-nacional-de-innovacion-
tecnologica-participativa-y-productividad-agricola-pitppa/


https://www.google.com.ec/search?hl=es&tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Carmen+Arenal+Laza%22
http://dx.doi.org/10.21753/vmoa.4.4.405
https://doi.org/10.3390/s19102298
https://www.redalyc.org/pdf/2656/265638151006.pdf
https://doi.org/10.18041/2619-4244/dl.23.5154
https://www.sciencedirect.com/science/journal/24059595
https://www.agricultura.gob.ec/proyecto-nacional-de-innovacion-tecnologica-participativa-y-productividad-agricola-pitppa/
https://www.agricultura.gob.ec/proyecto-nacional-de-innovacion-tecnologica-participativa-y-productividad-agricola-pitppa/

60

Ministerio de Asuntos Exteriores, Unién Europea y Cooperacion. (2019). Oficina
De Informacion Diplomatica Ficha Pais Ecuador. Recuperado de
http://www.exteriores.gob.es/Documents/FichasPais/ECUADOR_FICHA%
20PAIS.pdf

Molapo, N.A, Malekian, R. y Nair, L. (2018). Real-Time Livestock Tracking
System with Integration of Sensors and Beacon Navigation. Wireless
Personal Communications. https://doi.org/10.1007/s11277-018-6055-0

Muzaffar, P. (2020). Arduino Uno Vs Raspberry Pi. Recuperado de
https://iot4beginners.com/arduino-u-vs-raspberry-pi/

Nacimba, K. (2013). Estudio de factibilidad para la creacion de un centro de
fisioterapia y rehabilitacion en la Parroquia de amaguafa. (tesis de grado).
Escuela Politécnica Del Ejército. Quito, Ecuador.

Naciones Unidas. (2015). Objetivos de Desarrollo Sostenible. Recuperado de
https://www.un.org/sustainabledevelopment/es/objetivos-de-desarrollo-
sostenible/

Nikulin, C. y Becker, G. (2015). Una metodologia Sistémica y creativa para la
gestion estratégica: Caso de Estudio Region de Atacama-Chile. Journal of
technology management & innovation. 10. Recuperado de
https://scielo.conicyt.cl/pdf/jotmi/v10n2/art09.pdf

Ooko, S. (2019). Una comparacion de las placas Arduino, Raspberry Pi y
ESP8266. Recuperado de
https://www.researchgate.net/publication/337707190_A_ Comparison_of
Arduino_Raspberry Pi_and_ESP8266_ Boards

Otero, A., Martinez, J., Diaz, E. (2016). Metodologia de desarrollo de
aplicaciones para el aprendizaje mévil basadas en software libre. Revista
Electronica de Transformacion Educativa (RETE).

Otzen, T. y Manterola, C. (2017). Técnicas de Muestreo sobre una Poblacién a
Estudio. International Journal of Morphology, 35(1), 227-232.


http://www.exteriores.gob.es/Documents/FichasPais/ECUADOR_FICHA%20PAIS.pdf
http://www.exteriores.gob.es/Documents/FichasPais/ECUADOR_FICHA%20PAIS.pdf
https://doi.org/10.1007/s11277-018-6055-0
https://iot4beginners.com/arduino-u-vs-raspberry-pi/
https://scielo.conicyt.cl/pdf/jotmi/v10n2/art09.pdf

61

Padilla, R., Quintero R., y Diaz, A. (2016). Monitoreo Yy localizacion depersonas
extraviadas utilizando Arduino y GSM/GPS. Industrial Data. 18(1).
Recuperado de
https://www.researchgate.net/publication/307180492_Monitoreo_y localiz
acion_de_personas_extraviadas_utilizando_arduino_y GSMGPS

Pearce, D. (1999). Diccionario Akal de Economia Moderna. Medellin, Colombia,
Ediciones AKAL.

Pefa, I. (2017). Hybrid Development Platforms. (tesis doctoral). Universidad
Politécnica de Madrid. Madrid, Espafia.

Pozo, C. 2018. Evaluacion de tecnologias, herramientas y protocolos con
aplicaciones anti-robo para el rastreo de dispositivos moviles. (tesis de
pregrado). Pontificia Universidad Catélica Del Ecuador, Quito, Ecuador.

Ramoén, C., Paz, J., Reyes, M., y Espinosa, M.(2018). La ropa de tipo artesanal:
desafios y oportunidades en su comercializacion. Vision de Futuro. 22(2).

Rivera, M. (2015). La evolucion de las estrategias de marketing en el entorno
digital: implicaciones juridicas. (tesis doctoral). Universidad Carlos Il de
Madrid, Madrid, Espafia.

Rizo, M., Villa, B., Vuelta, D., y Vargas, B. (2017). Estrategias De
comercializacion para La gestion de ventas en el Mercado Agropecuario
Estatal Ferreiro De Santiago De Cuba. Ciencia en su PC. 4.

Rojas, M. D. (2015). Evaluacién de proyectos para ingenieros. Bogota, Colombia,
Ecoe Ediciones.

Sapag, N. (2007). Proyectos de inversion : formulacion y evaluacion. Naucalpan
de Juéarez, México. Pearson Educacion.

Schieltz, J., Okanga, S., Allan. O., y Rubenstein, D. (2017). GPS tracking cattle
as a monitoring tool for conservation and management. African Journal of
Range & Forage Science. 34(3). 173-177.
https://doi.org/10.2989/10220119.2017.1387175


https://www.researchgate.net/publication/307180492_Monitoreo_y_localizacion_de_personas_extraviadas_utilizando_arduino_y_GSMGPS
https://www.researchgate.net/publication/307180492_Monitoreo_y_localizacion_de_personas_extraviadas_utilizando_arduino_y_GSMGPS
https://www.google.com.ec/search?hl=es&tbo=p&tbm=bks&q=inauthor:%22Miguel+David+Rojas+L%C3%B3pez%22

62

Seco, G. Cobo, G. (2018). Comparativa y representacion en base a la precision
de un receptor en combinacion con diferentes sistemas de transmision
GNSS. Recuperado de
http://openaccess.uoc.edu/webapps/o2/bitstream/10609/73765/7/idopicoT
FMO118memoria.pdf

Secretaria Nacional de Planificacién y Desarrollo [SENPLADES], (2017). Plan
Nacional de Desarrollo 2017-2021. Toda una Vida. Recuperado de
https://www.planificacion.gob.ec/plan-nacional-de-desarrollo-2017-2021-
toda-una-vida/

Sirotek, A., y Hart, J. (2019). Possibilities of monitoring cattle via GSM and A-
GPS. Agronomy Research. 17(3). 816—-
821.https://doi.org/10.15159/AR.19.105

Sosa, E., Godoy,D., Lill, R., Benitez, J., Belloni, E., y Barreiro, H. (2015).
Localizacion Geografica de Ganado Utilizando Modelos de Propagacion de
Sefial y XBee. Revista Ciencias De La Educacion.26. Recuperado de
http://sedici.unlp.edu.ar/bitstream/handle/10915/45294/Documento_compl
eto.pdf?sequence=1&isAllowed=y

Swathi, T. Uday A. Roja, R. (2018). Performance Analysis of Microcontrollers
Used In IoT Technology. International Journal of Scientific Research in
Science, Engineering and Technology. 4(4). 1268-1273.
http://ijsrset.com/paper/4357.pdf

Thomas, P., Delia, L., Corbalan, L., Caseres, G., Galdamez, N., Cuitifio,A.,
Fernandez, J. y Pesado, P. (2017). Analisis de Enfoques de Aplicaciones
para Dispositivos Moviles. Workshop de Investigadores en Ciencias de la
Computacion. 428-431.

Uribe, L. R. (2016). Plan de cuentas para sistemas contables en NIIF. Bogota,
Colombia, Ecoe Ediciones.


http://openaccess.uoc.edu/webapps/o2/bitstream/10609/73765/7/idopicoTFM0118memoria.pdf
http://openaccess.uoc.edu/webapps/o2/bitstream/10609/73765/7/idopicoTFM0118memoria.pdf
https://www.planificacion.gob.ec/plan-nacional-de-desarrollo-2017-2021-toda-una-vida/
https://www.planificacion.gob.ec/plan-nacional-de-desarrollo-2017-2021-toda-una-vida/
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=authority&filter=http://voc.sedici.unlp.edu.ar/node/58028
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=authority&filter=http://voc.sedici.unlp.edu.ar/node/52513
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=equals&filter=Lilli,%20Rodolfo%20M.
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=authority&filter=http://voc.sedici.unlp.edu.ar/node/59685
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=authority&filter=http://voc.sedici.unlp.edu.ar/node/66323
http://sedici.unlp.edu.ar/discover?filtertype=author&filter_relational_operator=authority&filter=http://voc.sedici.unlp.edu.ar/node/65554
http://sedici.unlp.edu.ar/bitstream/handle/10915/45294/Documento_completo.pdf?sequence=1&isAllowed=y
http://sedici.unlp.edu.ar/bitstream/handle/10915/45294/Documento_completo.pdf?sequence=1&isAllowed=y

ANEXOS



64

ANEXO 1. ENTREVISTA

(%) ESPAM Tl e

N RRoREc b e ki e L s COMPUTACION

ENTREVISTA AL PRESIDENTE DE LA FEDERACION DE GANADEROS DEL ECUADOR

Nombre: Dr. Rubén Parraga Zambrano Fecha: 28 de oct. de 2019

1. ¢Cuantos ganaderos hay en la provincia de Manabi?
22.000 ganaderos
2. ¢Cuantas cabezas de ganado hay en Manabi?

Actualmente hay cerca de 900.000 cabezas de ganado, que equivale al 22% de la produccién

nacional.
3. ¢Cual es el cantdn con més produccion de ganado bovino?
El canton Chone, con el 22% de la produccion de la provincia de Manabi.
4. ¢Qué zona de Manabi posee mayor produccion de ganado bovino?
La zona norte de Manabi, que abarca el 60% de la produccion en la provincia.
5. ¢De qué forma se encuentran clasificados los ganaderos en Ecuador?
Se los clasifica como: Pequefios, Medianos y Grandes productores.

6. ¢Cuando se considera que son pequefios, medianos o grandes productores de ganado
bobino?

Pequefios, cuando poseen de 1 a 30 cabezas de ganado.
Medianos, cuando poseen de 31 a 100 cabezas de ganado.
Grandes, cuando poseen mas de 100 cabezas de ganado.

7. ¢Cudl es la cantidad de pequefios, medianos y grandes productores de ganado en
Ecuador?

A nivel nacional los pequefios productores abarcan el 80%, los medianos el 14% y los grandes
productores de ganado el 6%. Cabe recalcar que la mayoria de pequefios productores se
encuentran en la Sierra 'y la mayor parte de los medianos y grandes productores estan en la
Costa, especialmente en la Provincia de Manabi.


http://web1.espam.edu.ec/index.php/about/pregrado/computacion
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Una vez finalizada la entrevista, también se le realiz6 la encuesta que se muestra en el anexo
2, para conocer su opinion al respecto. Para finalizar, se le consulto a quiénes se le podria
encuestar sobre el tema, él muy amablemente nos proporcioné una lista de nimeros

telefénicos de varios ganaderos de algunos cantones de la provincia de Manabi.

=
o,

Anexo 1. 1. Entrevista Realizada al presidente de la Federacién de Ganaderos del Ecuador
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ANEXO 2: ENCUESTA

ESPAMMFL  £4 ..
\&&_// ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA COMPUTACION

AGROPECUARIA DE MANABI MANUEL FELIX LOPEZ

ENCUESTA DIRIGIDA A GANADEROS DE LA PROVINCIA DE MANABI

1. ;Cuél es su edad?

En esta pregunta, los encuestados se encontraban en un rango de edad de 29 — 76 afios.

2. ¢Algunavez ganado ajeno ha causado dafios en sus sembrios?

&7

m S|
m NO

3. ¢Ha sido usted o alguna persona que conozca victima del robo/perdida de ganado en

los Ultimos afios?

m S|
m NO



http://web1.espam.edu.ec/index.php/about/pregrado/computacion

4. ¢Cuantas cabezas de ganado tiene aproximadamente?

N° Reses \ F. Absoluta F. Acumulada

5 2%

8 2%
1 2%
20 7%
30 9%
35 4%
40 4%
45 2%
50 11%
60 7%
70 %
72 2%
75 2%
80 2%
85 2%
100 %
120 9%
150 9%
165 2%
180 2%
200 2%
1000 2%
100%

AaAlalalalalplwlalalalalwlwlolalNdNdElw alal—a

-y
(3, ]

5. ¢En qué lugar se encuentra por lo general su ganado respecto a su residencia?

m CERCA
m LEJOS

m AMBAS




6. E | terreno donde tiene el ganado es generalmente: pequeiio, mediano o grande.

m PEQUENO
= MEDIANO

m GRANDE

7. éSu ganado ha causado dafios en sembrios ajenos al salirse del terreno?

m S|

m NO

8. ¢élLe cuesta trabajo localizar su ganado?

m S|
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9. <cutiliza algun tipo de tecnologia en sus actividades ganadera?

4%

m S|

m NO

10. é{Le gustaria contar con un dispositivo que le ayude a conocer la ubicacion de su ganado
desde su teléfono celular?

2%

m S|

m NO
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ANEXO 3: AVAL DEL TUTOR

1 a
wgar COMPUTACION

Caiceta, 02 de sepbemibre de 200

Mgtr. Joffre Moreia Pioo
Director de la Carrera de Comiputacion - ESPAM MFL
En su despacho. -

Asumto: CARTA AL

En mi calidad de Tutor ded Trabajo de Tidacon tfulada:

"DISPOSITIVD DE GEO-LOCALIZACION DE GANADD BOVING EN ENTUORMOS
ALROFECLUARIOS

D= s postulantes Juan Pablo Gutiernes Sanchez, y Maria Dolores Parraga Rios
de 2 camea de Computacion, consdero que cumple oon los requerimientos
metodologicos § aporte  técnicos-centifions  suficientes, adem#s de haber dado
cumplimenta a los objetivos propuestos.  Motivo por el cual postulo y avalo o presents
Tlﬂnj:dtTtLt:tmpuatpEEm;ﬁﬂnuinpderhmd:dc
Computacion Organizacional y Algoritmas, para s comespondents revscon,

sustentacion y calificacion.

Adunto para el efecto el proyecto en digital, as como el resumen de reosdtados del
andlisis realirado por s herramienta Tumitin, misma que da un 8% de simil ited.

Para los fines legales pertinentes, me susoribo a usted.

- I_-*" J L
T T
il o
Ty rige Moresra Morein, HG.
Carmara di
ESPAM MFL
Tuter del Trabajo de Tibelacitn
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Caleeta, 373 de ochubre de 2020

Mgtr. Joffre Mareira Pioo
Director de la Carrera de Computacitn - ESPAM MFL
En su despacho. -

Asunto: CARTA AVIRL

En mi calidad de Tubor, mediante la presente ratifico que he leido las comecdiones
realizada por los postulantes a ks observaciones emitidas por e tribunal al Trabajo de
Tibulacidn titulado:

TISPOSITIVO DE GEQ-LOCALIZACION DE GAMADO BOVING EN ENTORNOS
AGROPECUARIOST

De los postulantes Juan Pablo Gutierres Sanchez, y Maria Dolores PArraga Rios
de la carrera de Computacidn, considero gue cumple con los reguerimeentos
metodoligicos y aporte técnicos-centificos suficientes, ademds de haber dado

cumgliments a ks objetivos propuestas. Motivo por el cual avalo & preserte Trabaj
de THulacidn para gue sea sometido & evaluacibn por & Tribunal de Computacdn
ﬂrﬂl'l.ﬂﬂﬁ“ y Algoritmos, para su correspondiente revisidn, sustentacide y
i R Eion.

Para las fines egales pertinentes, me suscribo & usted.

..*:.--'I*_.-'-"""
mmlaﬂmgnﬂmmhhﬁm,hﬁ
Carrera de

ESPaHE HFAL

Tutor deld Trabajo de Titulackon
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