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RESUMEN

El presente trabajo de investigacion tuvo como objetivo analizar la red
inalambrica para control y monitoreo de una embarcacion maritima no
tripulada, callao 2022. Se trabaj6é con un enfoque cuantitativo, a través de
la técnica de la encuesta como instrumento el cuestionario pre test y post
test. En sus resultados se obtuvo que, existe una mejora en el impacto
significativo del monitoreo de una embarcacién maritima no tripulada, ya
gue los medios estadisticos permitieron aceptar la hipotesis de que el
modelado de una red inaldmbrica permite el control y monitoreo de una
embarcacién maritima no tripulada, Callao 2022, evidenciado en un valor

de 0,953 en la correlacién de Spearman y una significancia 0,000.

Palabras clave: Red inalambrica, embarcacién maritima, control,

monitoreo, medios estadisticos.
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ABSTRACT

The objective of this research work was to analyze the wireless network for
control and monitoring of an unmanned maritime vessel, Callao 2022. We
worked with a quantitative approach, through the survey technique as an
instrument, the pre-test and post-test questionnaire. . In its results, it was
obtained that there is a significant improvement in the impact of the monitoring
of an unmanned maritime vessel, since the statistical means allowed accepting
the hypothesis that the modeling of a wireless network allows the control and
monitoring of an unmanned maritime vessel. manned, Callao 2022, evidenced
in a value of 0.953 in the Spearman correlation and a significance of 0.000.

Keywords: Wireless network, maritime vessel, control, monitoring, statistical
means.

Xii



INTRODUCCION

Las redes de comunicacion inalambrica son una tecnologia emergente muy
prometedora para una amplia variedad de aplicaciones de ingeniera debido a su
facil instalacion y mantenimiento (Gamero, 2018 p. 74). El sector maritimo es
uno de los sectores mas importantes a nivel mundial, mas del 90% del transporte
de mercancias se realiza cruzando los mares, siendo a su vez un sector anclado
en su pasado y con una tecnologia poco evolutiva (Méndez, 2020). El
funcionamiento de un buque sin tripulacion, precisa de sistemas digitales que
requieren del uso de datos y sensores (Campos Delgado, 2020 p. 76), para
enviar informacion sobre su estado a la estacién de tierra varias veces por
segundo, por lo cual, el barco va a trabajar con un gran volumen de datos, de
modo que el disefio debe permitir una implementacion eficiente (Tesis 9). Existen
diversos sistemas de comunicacion remota para vehiculos no tripulados. Sin
embargo, estos sistemas presentan latencia en transmision de datos, perdidas
por ruidos e interferencias, alto consumo energético, topoldgica Unica definida,

entre otros (Gamero, 2018 p. 74).

Para que los barcos autdnomos puedan funcionar de forma segura y eficiente
sin tripulacion (Lépez, 2017 pag. 2), debe disefarse y construirse los centros de
operaciones con un software que se encuentre tanto a bordo como en tierra para
poder monitorizar el barco (Pereda, 2020 p. 4). Una de las tecnologias que
actualmente permiten interconectarse, y a su vez crear una red capaz de
gestionar los datos, es el internet de las cosas mediante las Low-Power Wide
Area Networks (LPWANSs). Gracias a las posibilidades de este concepto, es
posible trabajar con una infinidad de datos de diferentes tipos de tecnologias,

tanto a nivel fisico como de enlace (Cordero Sanchez, 2019 p. 9).

En este proyecto se desarrolla la interfaz grafica para monitorear los datos de la
embarcacion no tripulada en el menor tiempo posible mediante la comunicacion
inaldmbrica e inmediata interpretacion de estos. Entre las principales tecnologias

empleadas para el desarrollo de este proyecto podemos destacar la



comunicacion Low-Power Wide Area Networks (LPWANS), el microprocesador

Raspberry y la Programacion en Python.



1.1.

1.2.
1.2.1.

1.2.2.

PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

Determinacion del problema

El funcionamiento de una embarcacion sin tripulacién. La problematica
surge por la falta de un sistema inalambrico (Reyes Banchon, 2021 p. 17)
pues se estima que actualmente un 44% del dinero invertido en buques
se debe a la tripulacion, tanto por su salario, como por su acomodacion.
(Buitrago Cervilla, 2018 p. 1), por esta razdn se precisa de sistemas
digitales que requieren del uso de datos y sensores. (Campos Delgado,
2020 p. 76), existen diversos sistemas de comunicacion remota para
vehiculos no tripulados. Sin embargo, estos sistemas presentan latencia
en transmision de datos, perdidas por ruidos e interferencias, alto
consumo energético, ya que, a mayor distancia, la potencia de
transmision es también mayor, por ende, el sistema de comunicacién

consumira mayor energia (Gamero, 2018 p. 6).

De lo acontecido es que nos preguntamos como, de qué manera
implementar una red inalambrica de bajo consumo de energia que podra
mejorar el monitoreo y control del barco autonomo, es por ello que

formulamos el siguiente problema de investigacion.
Formulacion del Problema

Problema General

P.G.1. ¢(Cbmo modelar una red inalambrica para el control y monitoreo
de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 20227
Problemas Especificos

P.E.1. ¢Como el monitoreo remoto permite controlar una embarcacion

maritima no tripulada, Callao 20227



1.3.
1.3.1.

1.4

1.4.2.

P.E.2. (,COmo una Interface Grafica permitira el control y monitoreo de

una embarcacion maritima no tripulada, Callao 20227

Objetivos
Objetivo General

0.G.1 Modelar una red inalambrica para el control y monitoreo de una
embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

1.3.2. Objetivos Especificos

O.E.1 Realizar un monitoreo remoto para controlar y monitorear una
embarcacién maritima no tripulada, Callao 2022.

O.E.2 Proponer una Interface Gréfica para el control y monitoreo de una

embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Justificacion

Justificacion Teo6rica

Segun Hernandez Sampieri (2018) indica que este tipo de justificacion se
aplica cuando hay un propésito de reflexion o generar un debate
académico, confrontando conceptos y teorias existentes y contrastando

los resultados.

De lo expuesto por el autor, el presente trabajo de investigacion tiene una
justificacion tedrica pues en €l se desarrollan teorias y conceptos que
buscan ampliar los conocimientos sobre las redes inalambricas y su
relacion con control de las embarcaciones no tripuladas, que podra servir

de base o ser contrastado con estudios posteriores.

Justificacion Practica

Segun Bernal (2010 p. 106), la justificacion practica se da si es que la
investigacion se realiza y contribuye con la resolucién de un problema o

con alguna propuesta para mejorar la realidad.



1.4.3.

1.5.

De lo expuesto por el autor, el presente trabajo de investigacion tiene una
justificacion practica pues en él se desarrolla una solucion con la
aplicacion de tecnologia de acuerdo a la relacion de las variables redes
inaldmbricas y control de las embarcaciones no tripuladas, permitiendo

mejorar el monitoreo y el accionamiento de los actuadores.

Justificacion Metodoldgica

Asimismo, Bernal (2010 p. 107) acot6 que “la justificacion metodoldgica
del estudio se da cuando el proyecto que se va a realizar propone un
nuevo método o una nueva estrategia para generar conocimiento valido y

confiable”

De lo expuesto por el autor, el presente trabajo de investigacion tiene una
justificacion metodoldégica, pues en él se propone una solucién
completamente estructurada y confiable que se adapta a las nuevas
tendencias tecnolégicas, lo que permitirA mejorar el control de las

embarcaciones no tripuladas de manera remota.

Limitantes de la Investigacién

1.5.1. Limites de la Investigacion

Segun (Avila, 2001), “Una limitacion de la investigacion consiste en que
se deja de estudiar un aspecto del problema debido por alguna razén. Con
esto se quiere decir que toda limitacion debe estar justificada por una

buena razén. *

De lo expuesto por el autor, La falta de investigaciones a nivel nacional
limita, en ocasiones, un andlisis profundo de la situacion actual del
desarrollo de una red inalambrica y el papel que juega en el control de las

embarcaciones no tripuladas.

1.5.2. Delimitaciones de la Investigacion



“La delimitacién habra de efectuarse en cuanto al tiempo y el espacio,
para situar nuestro problema en un contexto definido y homogéneo”
(Sabino, 1992 p. 45).

De lo expuesto por el autor, las delimitaciones son las siguientes:

Delimitacion Espacial
La delimitacion espacial de mi proyecto de investigacién son los equipos
de gestion remota del sistema de monitoreo y control, que comprende la

embarcacion no tripulada

Delimitacion Temporal

El presente trabajo de investigacion se esté realizando en el mes de
febrero del 2022 y tendra una duracién de 1 afio y 6 meses, en los cuales
se realizara un conjunto de pruebas de sus caracteristicas operativas,
para evaluar la aplicabilidad de este tipo de tecnologia en aplicaciones de
monitoreo 'y control, pero serd insuficiente para evaluar las
potencialidades y limitaciones de todas las configuraciones que nos

permite realizar el |OT.

Delimitacion Social

En el presente trabajo de investigacion se esta trabajando con la red
inalambrica para poder emplear mejor las embarcaciones no tripuladas lo
gue generara menos costos en su uso lo que beneficiara a las personas
que quieran realizar investigaciones por medio de estas embarcaciones

para recolectar informacion del mar.



2.2.

MARCO TEORICO

Antecedentes: Internacionales y Nacionales
ANTECEDENTES INTERNACIONALES

Segun (Reyes Banchon, 2021 p. 17) en su trabajo de tesis titulado
“ESTUDIO DE FACTIBILIDAD TECNICA-ECONOMICA PARA
DETERMINAR EL COSTO-BENEFICIO DE LOS SISTEMAS RFID Y
GPS” en embarcaciones pesqueras del Canton Guayaquil” para la
obtencion de su titulo de ingenieria en networking y telecomunicaciones
gue tuvo como objetivo realizar un estudio de factibilidad técnica-
econOmica para determinar nivel de costo-beneficio de los sistemas RFID
y GPS en embarcaciones pesqueras del Canton Guayaquil, utilizando la
metodologia que inicié con el planteamiento del problema referente a las
tecnologias RFID y GPS. Luego se desarrollé una proyeccion del proyecto
detallando cada uno de los eventos a realizar a través de la elaboracion
de un cronograma de actividades y finalmente proceder con el estudio de
los dispositivos de cada una de las tecnologias y con esto poder verificar
su factibilidad de uso, finalmente en este trabajo se recomienda
desarrollar investigaciones cientificas para demostrar que los dispositivos
GPS y RFID son los mas adecuados para proporcionar una seguridad
optima en los motores fuera de borda de embarcaciones pesqueras
artesanales y Alargar el tiempo de vida util de ambas tecnologias,

implementando un mantenimiento correctivo y preventivo.

De lo expuesto por el autor, es importante realizar un estudio de
factibilidad técnica-econdémica para determinar nivel de costo-beneficio
del sistema de monitoreo y tener en cuenta las diferentes tecnologias para
un mayor beneficio, este hecho me permite tomar referencia para el

estudio de mi variable. “red inalambrica”.

En la misma linea, (Del Cuvillo, 2017 p. 51) realiz6 la investigacion titulada
“SISTEMA PORTATIL DE POSICIONAMIENTO PARA BARCOS” con el

propésito de estudiar e integrar un sistema de geolocalizacion para



controlar y vigilar a las embarcaciones mediante una red inalambrica Ad-
hoc. Para ello, la metodologia consistié en la composicion y configuracion
de sistema para que luego pasen por fases de validacién para comprobar
el funcionamiento del receptor GPS que se conect6 a una Raspberry Pi.
Finalmente, se concluyé que las pruebas sentaron las bases para
implementar un sistema red movil Ad-hoc que sea versétil y econémico,
posibilitando su instalacion en distintos puntos para monitorear las

embarcaciones.

De lo expuesto por el autor, se destaca la importancia de una red que
posibilite visualizar y controlar diferentes embarcaciones en tiempo real.
Teniendo esto en cuenta, se puede instalar una estructura fija en via
terrestre y recién evaluar si es posible incluir nodos. Asimismo, prever la
tolerancia de retardos de la red por medio de aplicaciones IBR-DTN. “Red

inalambrica”

Segun (Campos Delgado, 2020 p. 76) en su trabajo de tesis titulado
“Inteligencia artificial en el ambito maritimo y el inicio de los buques
autébnomos” para la obtencién de su titulo de ingenieria nautica y gestion
maritima que tuvo como objetivo dar a conocer como trabajaran los
buques sin tripulacion y que elementos serdn necesarios para su correcto
funcionamiento y asi, verificar si son seguros y si es posible que naveguen
de forma completamente autbnoma o si seguird siendo necesario que
exista tripulacién u operarios que realicen trabajos en el propio buque,
utilizando la metodologia que parte de la explicacion de distintos términos
gue hay que conocer para posteriormente explicar todos los elementos
gue intervienen a la hora de automatizar un buque y hacer que pueda
navegar de forma autonoma, finalmente en este trabajo se recomienda
gue el estudio de los buques autdbnomos sea muy riguroso, ya que, una
colisibn de un barco podria causar grandes pérdidas y dafios al

medioambiente.

De lo expuesto por el autor, es importante reconocer como trabajaran los

buqgues sin tripulacion y que elementos seran necesarios para un



funcionamiento autbnomo y seguro, este hecho me permite tomar

referencia para el estudio de mi variable. “Sistema de control”.

Segun (Aldana , et al., 2018) en su trabajo de tesis titulado “Disefo y
validacion de un sistema de control de velocidad para un vehiculo
subacuatico remotamente operado” tuvo como objetivo desarrollar un
sistema de control de velocidad para un Vehiculo Subacuatico
Remotamente Operado. La metodologia utilizada fue como primera parte
la recoleccion de informacion con respecto a las caracteristicas,
clasificaciones y configuraciones, luego lleva a cabo el ensamblaje,
modelamiento, simulaciones, implementacion de controles y al final las
pruebas en donde se valido el proyecto, como resultados se obtuvo que

el disefio que realizaron fue optimo al ejecutar tareas de navegacion.

De lo expuesto por el autor, es importante reconocer los diferentes
procesos que se realizan para llegar a disefiar, ensamblar y probar un
Vehiculo Subacuatico remotamente operado, ya que esto conllevara a un
mejor conocimiento de referencia al momento de realizar el disefio y

desarrollo de la dimensioén “Interface Grafica”.

Segun (Fernandez, 2021) en su trabajo de tesis titulado “Implementacion
de una herramienta software para el control y seguimiento remoto de un
barco auténomo” que tuvo como objetivo desarrollar un software de
control que permite la comunicacion entre una plataforma en tierra 'y un
barco autébnomo sin tripulantes, que permita tanto su control como su
monitorizacion. La metodologia que empled consté de dos fases, de la
cual la primera fue donde se obtuvieron datos y la segunda fase se utilizd
el plotter de OpenCPN para la visualizacion remota de la ubicacion del
barco y el envio de 6rdenes. También, realizdé un disefio y desarrollo de
interfaz grafica amigable, el cual al momento de ejecutar la aplicacion tuvo
como funcion la recepcion y visualizacion de datos, finalmente este trabajo
recomienda instaurar un enlace entre la raspberry y la red 4G o 5G para

un mejoramiento del sistema.



De lo expuesto por el autor, se destaca los beneficios que se pueden tener
al comunicar de manera remota una embarcacioén con una plataforma en
tierra, lo cual ayuda a mejorar el control y seguimiento remoto, esta
investigacion se puede tomar como referencia para el disefio de la

dimension “Interface grafica”.
ANTECEDENTES NACIONALES

Segun (Gamero, 2018 p. 74) en su trabajo de tesis titulado “SISTEMA DE
COMUNICACION REMOTA PARA EMBARCACION MARITIMA NO
TRIPULADA” para la obtencion de su titulo de ingeniero electrénico que
tuvo como objetivo crear una red inalambrica para obtencion de datos de
monitoreo, precisa al menor coste y con las mejores prestaciones,
utilizando una metodologia que desarrolla un sistema de comunicacion
remoto para un vehiculo no tripulado, que permite el acceso a datos,
sensores de navegacion y localizacion en tiempo real basado en el
protocolo de comunicacion IEEE 802.15.4 que presenta multiples ventajas
como el bajo consumo energético, diversas topologias de comunicacion,
flexibilidad para ser adaptado en sistemas embebidos, finalmente en este
trabajo se recomendaron configuraciones remotas de los nodos y la
visualizacion de la red en tiempo real dentro del programa X-CTU,

configurar al menos un nodo en formato Punto a Punto.

De lo expuesto por el autor, es importante reconocer que la creacion de
una red inalambrica debe ser precisa, menor coste y debe brindar los
datos en tiempo real, este hecho me permite tomar referencia para el

estudio de mi variable. “Red inalambrica”.

Por otro lado, (Rivas Leon, 2022 p. 73) desarrolld su tesis “DISENO E
IMPLEMENTACION DEL SISTEMA DE MONITOREO DIGITAL DEL
NIVEL DE COMBUSTIBLE, ESTADO DE LA MOTORIZACION,
VELOCIDAD Y POSICION GEOGRAFICA EN UNA EMBARCACION
FLUVIAL DE LA EMPRESA TRANSTUR S.A. PARA LA SUPERVISION
DE SUS EMBARCACIONES EN LA REGION LORETO’. El principal
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objetivo fue disefiar e implementar dicho sistema para supervisar las
embarcaciones. Para comprobar el funcionamiento del sistema, se
emplearon pruebas estaticas y de navegacion corta, de protoboard y PCB;
y pruebas de navegacion real. El principal hallazgo fue que, a raiz de la
implementacion del sistema, se redujo el consumo de combustible
considerablemente, las paradas anomalas se redujeron en un 70% y la

posibilidad de rastrear la embarcacion por un aplicativo de PC.

De lo expuesto por el autor, se resalta que un sistema de monitoreo no
solo simplifica el control geografico de las embarcaciones, sino que se
puede controlar y evaluar si su funcionamiento es 6ptimo. En este caso,
el nivel de combustible usado y las paradas andmalas se redujeron.

“Sistema de control”

Segun (Ambrosio y Preguntegui, 2019, p. 110) en su trabajo de tesis
titulado “ARQUITECTURA TECNOLOGICA BASADA EN INTERNET OF
THINGS PARA MONITOREAR LAS JORNADAS DE PESCA
ARTESANAL” para la obtencion de su titulo de Ingeniero de Sistemas de
Informacién que tuvo como objetivo Implementar una arquitectura
tecnologica basada en |0oT para monitorear las jornadas de pesca
artesanal, utilizando una metodologia que realizé una revision sistematica
de la arquitectura propuesta teniendo en cuenta las pautas determinadas
en 3 fases, las cuales son Planificacion de la revision, desarrollo de la
revision y analisis de la revision, finalmente en este trabajo se recomendd
gue antes de realizar la implementacién de la arquitectura en el sector de
la pesca artesanal, se explique a los ingenieros sobre lo que se realizara,
los beneficios que se obtendra y contar con el respaldo de los pescadores

gue validen la necesidad.

De lo expuesto por el autor, es importante reconocer que la
implementacion del 10T ayuda a monitorear las jornadas de pesca
artesanal debido a la gran cobertura que posee, este hecho me permite

tomar referencia para el estudio de mi variable. “Red inalambrica”.
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Segun (Cardenas Rondan, 2020 p. 83) en su trabajo de tesis titulado
“DISENO PRELIMINAR DE UN SISTEMA TELEOPERADO PARA LA
RECOLECCION DE RESIDUOS SOLIDOS FLOTANTES EN LOS
PANTANOS DE VILLA” para la obtencion de su grado de bachiller en
ciencias con mencién en ingenieria mecatronica que tuvo como objetivo
disefiar un sistema mecatronico teleoperado con capacidad de
desplazarse sobre un humedal y recolectar los residuos solidos segun el
operador comande, utilizando una metodologia VDI 2206 enfocada en el
disefio mecatronico y tiene 3 etapas en la primera se Establece los
requerimientos del sistema, luego elabora el disefio conceptual y
finalmente elaborar el disefio preliminar donde se establecen las
dimensiones generales del sistema, finalmente en este trabajo se
recomendo disefar un sistema teleoperado para reducir el impacto de la
intervencién humana sobre el humedal, con capacidad de desplazamiento

en los canales angostos del humedal.

De lo expuesto por el autor, es importante establecer primero los
requerimientos del sistema para poder elaborar el disefio correctamente
lo que permitird la menor intervencion humana, este hecho me permite

tomar referencia para el estudio de mi variable. “Sistema de control”.

Segun (Ccolque Churquipa, 2018 p. 101) dentro de su tesis titulada
“PLATAFORMA DE NAVEGACION INERCIAL ASISTIDA POR GPS
PARA EMBARCACIONES MARITIMAS NO TRIPULADAS” para la
obtencién de su titulo como bachiller como ingeniero electrénico donde se
tuvo el objetivo de desarrollar un prototipo de plataforma de navegaciéon
para obtener los datos de posicion y orientacion de un vehiculo acuético,
utilizando sensores inerciales y un GPS, donde se utilizé una metodologia
de procesamiento de datos en donde se tomo como estudio el filtro
complementario como el filtro de Kalman lo que filtra ruidos aleatorios
permitiendo detectar ventajas y desventajas por lo que se recomendd

desarrollar un algoritmo de calibracion que permita realizar el
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2.2.

procedimiento de manera rapida por la cantidad de veces que se va a

requerir

Por lo que tras lo expuesto por el autor se toma como importancia el
disefio que se debe de tener dentro del algoritmo para que este permita
ejecutarse de una manera veloz, lo que tiene referencia con lo estdudiado

en cuanto a la variabe “Sistema de control”.

Bases Teodricas

Raspberry Pi 3B+

Es un microordenador con salida HDMI integrada, un puerto USB, un
puerto LAN y Wi-Fi. Ademas, se le puede instalar un sistema operativo y
la placa dragino que nos permite utilizar el sistema LoRa; Los lenguajes
de programacion como Python estan disponibles (Sifuentes Castro, et
al., 2021).

Registrar un Lora gateway a The Things Network

Configurar las frecuencias adecuadas y verificar que se encuentre
conectado a Internet y activo. En nuestro caso se ha utilizado el modelo
OLGO2 de Dragino.
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Configurar la Raspberry Pi activando la comunicacion SSH'y

conectandola en la red Wi-Fi

1. Vamos a la «Configuracion de Raspberry Pi» desde el menu de

«Preferencias»
2. Buscamos la pestafia de «Interfaces»
3. Seleccionamos la casilla «Habilitar» junto a «SSH»
4. Hacemos clic en «OK»
:) @ | B [§respbery P confgu. -
B sonld
2, Games , <! Enabled  @® Disabled

s e > 12C Enabled  (® Disabled

al Port Enable ® Disabled
V= . Serial Por nabled isal
| <» Help >
~ Senial Console: O
ES] Preferences > Add / Remove Software
8,

¥/ Run.

-Wire ¢ Enabled Disabled

emote GPIO Enabled ® Disabled

. Shutdown

Cancel OK

use and Keyboard Settings

“” Raspberry Pi Configuration

8 Recommended Software

Enviar posicion GPS con el LoRa HAT mediante LoRa

El hat LoRa de Dragino para Raspberry Pi incorporado un médulo GPS
con el cual podemos trabajar y obtener la informacion de la localizacion a
partir de este y la Raspberry Pi. Para nuestro proyecto usamos estos hats
y los sensores para transmitir informacion de la localizacién y las variables
fisicas de las diferentes embarcaciones, asi pues, a partir de una
Raspberry Pi y de un hat de LoRa con GPS se puede hacer llegar esta

informacion a un gateway central (Auladell, et al., 2020).
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Sensors

&=
| . P
3 : (o> 1 ““ LoRa Node
. LoRa Gateway . / :
LoRa Node \ ‘
loT Server Actuators

Enviar los datos a la nube

Esta parte representa el envio de datos de sensores a través de la red
LoRaWAN, una vez que la Raspberry recibe los datos de los sensores en
el Arduino, ambos dispositivos con el transceptor Dragino, la raspberry
funciona como un servidor que envia los datos a la plataforma TTN (The
Things Networks) (Chavez, et al., 2019).

THE THINGS
NETWORK

=)

£

S (1
N

TEMPERATURE
SENSOR T

@ 25§ o0

ANEMOMETER ARDUINO RASPBERRY P1 WATSON loT

GATEWAY PLATFORM

HUMIDITY
SENSOR

LoRa\
LIOIK
YIANOST

CLOUDANT
DB

Conversién mensaje recibido a TTN

A The Things Network, en el apartado de Data del Dispositivo que
previamente habremos creado sobre su respectiva aplicacion,
encontraremos el mensaje recibido. Si solo sale ver el Payload en formato
hexadecimal, se tendra que modificar el formato de este, para eso

accedemos a Applications > ‘Tu aplicacion’ > Payload Formats

I THETHINGS CONSOLE

Applications rpiresa-hat-200 Payload Formats

Overview  Devices Integrations  Data  Settings
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2.3.

Marco conceptual

VARIABLE INDEPENDIENTE: Red inalambrica

Segun (Revista digital Temas para la Educacion, 2010) Una red
inalambrica es como cualquier otra red de computadores, su funcion es la
de conectar ordenadores a la red, pero en este caso sin necesidad de
cables. Estas se pueden clasificar segun su cobertura y segin su rango

de frecuencia.

Segun (Instituto Nacional de Ciberseguridad, 2019 p. 4) la red inalambrica
lo que proporciona es la libertad de movimientos evitando tener que
situarse en una ubicacion fisica determinada a la hora de conectarse a los

recursos que pueda ofrecer una organizacion.

De lo expuesto por los autores, en el presente trabajo de investigacién se
verificard como la red inalambrica realiza la el monitoreo remoto de las

variables fisicas de la embarcacion maritima no tripulada.
DIMENSIONES
D1: Monitoreo remoto

Es un estandar que hace posible un control de informacion en tiempo real,
desde cualquier punto y a través de una red a la que el usuario tiene
acceso. Incluye ademas la capacidad de diagnostico para identificar

problemas y solucionarlos a distancia (Acufia Garcia, 2005 p. 25)

De lo expuesto por el autor, la dimension monitoreo remoto en nuestro
trabajo de investigacion permitira realizar el seguimiento y analisis de los

datos para ayudar a controlar mejor la embarcacion no tripulada.

11: cobertura
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Segun Oliva Ramos (2017) esta va a derivar de todo campo geolocalizado
donde se cuente con la facilidad de tener acceso a un determinado
servicio o receptor para que se pueda cumplir con el correcto

funcionamiento.

De acuerdo con lo expuesto, se realiz6 una modelacién de red inaldmbrica
gue tenga cobertura en las zonas desde donde se realice el monitoreo y

donde se encuentren las embarcaciones.
[2: Tasa de entrega

Es considerada por World Intellectual Property Organization (2018) como
la cantidad virtual con la se puede contar de emails enviados donde se

van a tener en consideracion los enviados como rebotados.

A partir del concepto explicado, se propuso una red inalambrica que
cumpla con una Optima tasa de entregay, por lo tanto, sea de utilidad para

el sistema de control de embarcaciones.
I13: Ancho de banda

Considerada por Pierce y Noll (2022) como una medida de datos que
permite mediante recursos el transporte de informacion por Kilobits,

megabits o gigabits a determinadas areas.

Conforme a lo expuesto por los autores, una red inalambrica es funcional
si cuenta con un ancho de banda adecuado, lo cual sirve para ejecutar las
funciones de monitoreo de modo que la informacién se trasmita a distintas

areas.
D2: Interface grafica

Se define como el software que permite la interaccion del usuario con el
dispositivo o0 maquina, es todo lo que puede tocar, ver, escuchar o
entender de forma general. Se compone por entrada, lo que el usuario
comunica a la computadora; y por salida, que son los resultados que esta
transmite (Albornoz, et al., 2017 p. 570).

17



De lo expuesto por el autor, es importante que la red inalambrica
propuesta sea de facil uso para los trabajadores, permitiéndoles realizar
sus funciones de forma efectiva con una interface grafica con la que

puedan interactuar.
I1: disefio

El disefio de la interfaz grafica es fundamental para reforzar su usabilidad;
es decir, debe satisfacer al usuario, ser efectiva y eficiente. Este proceso
requiere no solo de expertos, sino también la integracion de los mismos
usuarios (Albornoz, et al., 2017 p. 572).

Segun comento el autor, es importante un disefio de interfaz que sea facil
de usar para el usuario incluso sin conocimiento previo, por ello se
disefiara una interface grafica centrada en las necesidades de monitoreo

de embarcaciones, pero que sea sencilla y entendible.
[2: funciones

Dentro de las principales funciones se encuentra la usabilidad que surge
a partir del disefio. El usuario debe poder tener una interaccién que le
permita ver cumplidas sus acciones y necesidades por la computadora
(Albornoz, et al., 2017 p. 572).

Segun lo expuesto por el autor, en este trabajo se propondra una interface
grafica que permita el monitoreo y control de las embarcaciones maritimas

no tripuladas.
VARIABLE DEPENDIENTE: Sistema de Control

Segun Ramirez Ramos (2008), los sistemas de control son de ayuda mara
movilizar grandes maquinarias de forma precisa y con exactitud de

velocidad y posicionamiento.

‘Es una interconexiéon de elementos que forman una configuracion
denominada sistema, de tal manera que el arreglo resultante da una

respuesta deseada” (Hernandez Gavifio, 2018 p. 2).
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De lo expuesto por los autores, en el presente trabajo de investigacion el
sistema de control permite la activacion de actuadores para un
movimiento preciso de la embarcacion de acuerdo a las entradas que

recibe de la red inaldmbrica.
DIMENSIONES
D1: Usabilidad del sistema

El grado en el que el sistema puede ser usado por un usuario o grupo de
estos y que les permita alcanzar metas especificas de forma efectiva y

satisfactoria (Bolafios Pizarro, et al., 2007 p. 27).

De lo expuesto por el autor, la dimension usabilidad del sistema en nuestro
trabajo de investigacion permitird confirmar si el sistema esta
respondiendo o recibiendo adecuadamente los estimulos en las entradas

y si estas son interpretables.
I1: Tiempo de respuesta

Periodo de tiempo que toma un envio de accion o tarea para finalizarse o
despacharse. Siendo un subproceso de los sistemas en tiempo real
(Gonzélez, et al., 2010).

Segun lo explicado por los autores, el tiempo de respuesta que tenga el
sistema de control implementado permite saber si es que funciona de

forma Optima o requiere una actualizacion de recursos.
I2: Cuestionario CSUQ

Es un instrumento para medir la usabilidad de los sistemas, midiendo las
reacciones del usuario con respecto a la calidad del sistema y su grado
de satisfaccion (Adaptacion al espafiol del Cuestionario de Usabilidad de
Sistemas Informaticos CSUQ, 2015 p. 4)

I3: tasa de entrega
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2.4.

Referido a un patrén de frecuencia de envios de tareas o informacion que
tiene un sistema, determinando los tiempos que toma y los resultados a

los que favorece (Gonzélez, et al., 2010).

Definicién de Términos béasicos

LoRa: Es una tecnologia de modulacién del tipo spread spectrum (amplio
espectro). Esto le permite tolerar ruido, caminos multiples de sefial y el
efecto Doppler, mientras mantiene muy bajo el consumo de energia
(Hernandez, 2019).

Internet of Thing: Es una red de objetos fisicos vehiculos, maquinas,
electrodomeésticos y utiliza sensores y APIs para conectarse e

intercambiar datos por internet (Singhania, 2015).

Red de sensores inalambricos: Segun Quifiones et al. (2017), son
dispositivos de bajo coste y consumo (nodos) que son capaces de obtener
informacion de su entorno, procesarla localmente, y comunicarla a través

de enlaces inalambricos hasta un nodo central de coordinacion.

Application Programming Interface: Para Xue et al. (2019), es un
conjunto de definiciones y protocolos que permiten que sus productos y
servicios se comuniguen con otros, sin necesidad de saber como estan

implementados.

Monitoreo remoto: Consisten en una unidad de transmision inalambrica
y un equipo asociado, del cual se obtienen datos como son humedad,
temperatura u otros parametros (Gamero, 2018).

GPS: Es un sistema de navegacion basado en satélites y esta integrado
por 24 satélites puestos en orbita por el Departamento de defensa de los
Estados Unidos (Pozo, et al., 2002).

Protocolo de comunicacion 1oT: Los protocolos de comunicacion 10T
son métodos de comunicacion que protegen los datos intercambiados

entre dispositivos conectados y garantizan una proteccion optima.
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Interface Gréafica de usuario: Es un programa informatico, que utiliza un
conjunto de imagenes y objetos graficos para representar la informacion

y acciones disponibles en tiempo real (Albornoz, et al., 2017).

El espectro radioeléctrico: El espectro radioeléctrico constituye un bien
del dominio publico y un recurso limitado del Estado, inalienable,

imprescriptible e inembargable.

LoRaWAN: Es una especificacion para redes de baja potencia y area
amplia, LPWAN, disefiada especificamente para dispositivos de bajo
consumo de alimentacién, que operan en redes de alcance local, regional,

nacionales o globales (Hernandez, 2019).
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3.1.
3.1.2.

3.1.3.

3.2.

3.2.1.

HIPOTESIS Y VARIABLES

Hipotesis
Hipotesis General
H.G. El modelado de una red inalambrica permite el control y monitoreo

de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

HO. El modelado de una red inaldmbrica no permite el control y monitoreo
de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Hipdtesis Especifica

H.E.1 El monitoreo remoto permite controlar y monitorear una
embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

H.E.2 La Interface Grafica permite el control y monitoreo de una

embarcacioén maritima no tripulada, Callao 2022.

Definicién Conceptual de Variables
Variable 1: Red inalambrica

La red inaldmbrica permite que los dispositivos permanezcan conectados
a la red, pero sin usar cables por lo que la transmisién y la recepcién de
los datos requieren de dispositivos que actian como puertos (Revista

digital Temas para la Educacion, 2010).
Variable 2: Sistema de control

Es un conjunto de dispositivos encargados de administrar, ordenar, dirigir
o regular el comportamiento de otro sistema, con el fin de reducir las

probabilidades de fallo (Hernandez Gavifio, 2018).

Operacionalizacion de Variables
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Tabla 1: Operacionalizacion de las Variables

Variable Tipo de Operacionalizacion Dimensiones Indicadores
Variable
Red Variable Permite que los I1: Cobertura
inalambrica Independiente dispositivos
permanezcan Monitoreo [2: Tasa de
conectados a la red, remoto entrega
pero sin usar cables
por lo que Ila I3: Ancho de
transmision 'y la banda
recepcion de los
datos requieren de I1: Disefio
dispositivos que
actuan como Interface I2: Funciones
puertos. grafica
Sistema de Variable Encargados de [1: Tiempo de
control Independiente administrar, ordenar, respuesta
dirigir o regular el Usabilidad del
comportamiento de sistema 12:
otro sistema, con el Cuestionario
fin de reducir las CSsuQ
probabilidades de
fallo. I3: Tasa de
entrega
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V.

4.1.

METODOLOGIA DEL PROYECTO

Disefio metodolégico
TIPO DE INVESTIGACION:

La investigacion tuvo un enfoque cuantitativo donde lo describen como
aquella medicion objetiva que se realiza de manera numérica a través de
la recoleccion de una serie de datos para la explicacion de un problema
especifico (Hernandez Sampieri, 2018 p. 40)

Por lo que el tipo de investigacion se tratd de uno de tipo aplicada,
caracterizada por efectuar una propuesta especifica o0 resolver un
problema, aplicando los conocimientos adquiridos en el desarrollo del
trabajo (Arias, et al., 2021 p. 68).

DISENO DE INVESTIGACION: Experimental

Se llevo a cabo un disefio experimental ya que posibilita la manipulacion
de la variable independiente con la finalidad de observar como afectada
por la variable dependiente por medio a la intervencion del investigador
(Arias, et al., 2021 p. 73)

NIVEL DE INVESTIGACION: Explicativa

Fue de nivel explicativo porque se encontrar una causa-efecto entre las
variables de estudio. Ademas, se alinea con el disefio experimental al
tener la variable independiente para observar y medir (Arias, et al., 2021
p. 72). En este caso, se busco el efecto de un sistema de control sobre el

sistema de monitoreo de embarcaciones.

Asimismo, se trat0 de identificar las causas que condicionan las
respuestas acertadas por parte de la embarcacion no tripulada y como las
distintas plataformas de redes inalambricas pueden intervenir para

mejorarlo, mediante el monitoreo remoto.
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4.2.

4.3.

Método de Investigacidon

La metodologia, en este caso bajo un enfoque cuantitativo, permite
recolectar informaciéon y analizar los datos obtenidos para poder
responder a las preguntas de investigacion planteadas. Del mismo modo,
hace posible comprobar las hipotesis mediante técnicas numéricas y
estadisticas (Angulo, 2011).

De lo expuesto por el autor, el presente trabajo de investigacion utilizo un
método de investigacion hipotético - deductivo para la recoleccion de
datos con base en la medicion numérica y el analisis estadistico sobre los
fenémenos fisicos en las redes inalambricas, lo que fue de un
conocimiento general a uno especifico para establecer patrones en el
control de la embarcacion no tripulada los cuales fueron analizados
estadisticamente para verificar, aprobar o rechazar las relaciones entre
las variables definidas operacionalmente, al comprobar la hipétesis.

Poblacion y muestra
Poblacién

Segun Herndndez Sampieri (2018), la poblacion se interpreta como un
conjunto de personas 0 elementos que concuerdan en caracteristicas o
especificaciones. Asimismo, este grupo puede conformarse por un
nuamero finito o infinito, pero siempre identificables.

De lo expuesto por los autores, se tom6 como poblacién total a 100
consultas online en el servicio de atencidén al cliente de la empresa
Rennan S.A.C. en cada una, el pre—prueba de 30 dias y luego una post-
prueba de 30 dias mas.

Muestra

Del mismo modo, la muestra es un subgrupo representativo de la
poblacion establecida (Hernandez Sampieri, 2018). También se establece
gue, si esta ultima es menos a 50, entonces la muestra tiene el mismo
namero, siendo una poblacion censal (Arias, et al., 2021).

De lo expuesto por los autores, se tom6 como muestra las consultas en
los periodos de pre-prueba y post-prueba referidas a la intencién de
compra de los clientes por lo que el tamafio de la muestra fue de 79
personas.

Muestreo
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El método del muestreo permite una estimacion del tamafio que tendra la
muestra, dependiendo del tipo de investigacion que se realice
(Heinemann, 2019). En este proceso se extrae un grupo de la poblacion
inicial para generar una caracterizacion mas concreta.

De lo expuesto por el autor, el tipo de muestreo empleado fue el muestreo
no probabilistico por conveniencia, pues se selecciond las investigaciones
relacionadas al control de embarcaciones no tripuladas, en base al
conocimiento y criterio del investigador.

La Férmula para calcular el tamafio de mi muestra es la siguiente:

NxZazxpxq
2x(N—1)+Zazxpxq

Donde

N = tamafo de la poblacién (N = 100)

Z = nivel de confianza (Z=95%)

P = probabilidad de éxito, o proporciéon esperada (p=50%)

Q = probabilidad de fracaso (g=50%)

D = precision (error maximo admisible en términos de proporcion)

(d=5%)

4.4.

4.5.

45.1.

Lugar de Estudio y periodo desarrollado
El presente estudio se realizé en una embarcacion maritima no Tripulada
ubicada en el Callao durante el afio 2022.

Técnicas e Instrumentos para la Recoleccion de la Informacion,
Validez y Confiabilidad
Técnicas

Las técnicas de investigacion surgen de la necesidad de recopilar u
obtener informacion especifica relacionada al tema estudiado. Y se
muestran como diferentes procedimientos o maneras que usa el
investigador con este propoésito (Arias, et al., 2021).

451.1. Encuesta

Las encuestas son técnicas de recoleccion de datos que se emplean para
conocer las respuestas de la muestra representativa. De esta forma se
especifican sus percepciones sobre las variables y se obtiene informacion
relevante para el estudio (Hernandez Sampieri, 2018).

Segun lo expuesto, se determind que para esta investigacion se haga uso
de la encuesta para la recoleccion de datos.
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4.5.2.

Instrumentacion

Asimismo, un instrumento es el recurso por el cual la técnica de
recoleccion de datos es viable, permitiendo un acercamiento al fenébmeno
para obtener la informacién correspondiente (Sabino, 1992).

4.5.3. Cuestionario
El cuestionario es el instrumento que consiste en un conjunto de
preguntas formuladas a partir de las variables de estudio y la problematica
identificada (Hernandez Sampieri, 2018).
Cuestionario Virtual
El instrumento de Recoleccién de datos fue necesario que sea aprobado
en base al cumplimiento de criterios especificos para que estos puedan
ser utilizados.

4.5.4. Validez
Un instrumento o un método es valido si tiene brinda la capacidad de
responder las preguntas de investigacion y obtener resultados en
diferentes situaciones. “La validez no se refiere directamente a los datos,
sino a las técnicas de instrumentos de medida y observacion, es decir, al
grado en que las respuestas son independientes de las circunstancias
accidentales de la investigacién” (Rusque M., 2003)
Por lo que el instrumento fue validado por el juicio de tres expertos en el
tema abordado:

Experto Apellidos y nombres Grado académico Resultado
Experto 01 Salazar Llerena, Silvia Metodologa Aceptable
Experto 02 Cuzcano Rivas, Abilio Ing. Electrénico Aceptable
Experto 03 Escudero Vilchez, Metoddlogo Aceptable

Fernando

De lo expuesto por el autor, la validez de un instrumento en nuestro trabajo
de investigacion realmente mide las variables que estan en la matriz de
Operacionalizaciéon y que tiene que ser evaluado por un jurado de
expertos.
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4.5.5. Confiabilidad

4.6.

4.6.1.

Un instrumento de medicion es del todo confiable si conseguimos
exactamente el mismo resultado cuando repetimos la medicion varias
veces en condiciones equivalentes. Cuando mas varien los resultados,
menos confiable es el instrumento de medicion (Martin, 2008).

De lo expuesto por el autor, la confiabilidad de los instrumentos, que
fueron aplicados en la presente investigacion titulada: “RED
INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA
EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022” estuvieron
desarrollados tras la utilizacion del alfa de Cronbach y la r de Pearson
como sefal de conformidad respecto a los datos que hemos tomado y
obtenido.

Variables Alfa de Cronbach N de elementos
Red ,955 10

inalambrica

Sistema de ,926 6

control

Luego de aplicar el andlisis de fiabilidad al primer instrumento planteado
en esta investigacion tenemos como resultado una fiabilidad de 0,955 en
cuanto a la variable red inalambrica como se puede apreciar en la Tabla
2, y este valor es considerado alto por lo que podemos afirmar que el
instrumento aplicado que cuenta con 10 preguntas es fiable. Por otro lado,
en cuanto a la variable sistema de control se pudo determinar una
fiabilidad de 0,926 la cual tiene un valor alto por lo que el instrumento

conformado por 6 preguntas es fiable.
Analisis y procesamiento de Datos

Método de Andlisis de Datos

El andlisis de datos hace posible que la informacion recolectada sea
sometida y estudiada con la finalidad de alcanzar los objetivos de la
investigacion. Para ello, se primero se tiene que realizar un plan de
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4.7.

analisis, teniendo en cuenta las hipotesis planteadas para luego efectuar
la fase de recoleccion de datos (Kinnear y Taylor, 2002).

Segun lo expuesto por el autor, para el presente trabajo de investigacion
se va a utilizar principalmente la herramienta de Microsoft Excel y el
programa estadistico SPSS.

De la misma forma, se realizé un procedimiento de estadistica descriptiva
por medio de las respuestas obtenidas que pueden ser: Totalmente en
desacuerdo, en desacuerdo, ni de acuerdo ni en desacuerdo, de acuerdo
o totalmente de acuerdo. Por lo tanto, por medio de recursos numéericos y
gréficos, se describio, pero sin sacar conclusiones. Asimismo, luego se
trabajé una estadistica inferencial que permitié contrastar las hipotesis
formuladas en el trabajo.

Aspectos Eticos

El presente trabajo de investigacion titulado: “RED INALAMBRICA PARA
CONTROL Y MONITOREO DE UNA EMBARCACION MARITIMA NO
TRIPULADA, CALLAO 2022” tuvo las siguientes consideraciones.

Académico: El contenido de la informaciéon fue solo con fines
académicos.

Objetivo: Los datos de esta investigacion fueron analizados con criterios
técnicos e imparcial.

Confiable: Porque la informacién proporcionada de la empresa Rennan
SAC pertenecio al &rea de atencién al cliente y se reserva el derecho a la
propiedad intelectual.

Veracidad: Porque los resultados obtenidos no fueron manipulados o
alterados.

Originalidad: Segun las Normativas de la Universidad Nacional del
Callao, se citaron las fuentes bibliograficas a fin de evitar el plagio.
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V. RESULTADOS
5.1. Resultados descriptivos

5.1.1 Pretest
Tabla 2: Andlisis descriptivo del Pretest de la variable red inalambrica.

V1: D1: D2:
Red Monitoreo Interface
inalambrica  remoto grafica

f % f % f %

Valido Bajo 44 557% 46 58,2 39 49,4%
%

Medio 15 19,0% 13 16,5 20 253%
%

Alto 20 253% 20 253 20 25,3%
%

Total 79 1000 79 100,079 100,0%
% %

Bajo m Medio mAlto

50
40
30

20
0

Red inaldmbrica Monitoreo remoto Interface grafica

44 46
39

Figura 1: Analisis descriptivo del Pretest de la variable red inalambrica.

Dentro de la tabla segun la variable red inalambrica se pudo determinar al aplicar
el pretest que el 55,7% de los 79 encuestados la consideraron en un nivel bajo,
un 19,0% de ellos en un nivel medio y un 25,3% en un nivel alto, continuando

con la dimensiéon monitoreo remoto se pudo determinar que 58,2% de ellos la
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consideraron baja, 16,5% de ellos media y un 25,3% en un nivel alto, finalmente

en cuanto a la dimension interface gréafica se pudo determinar que el 49,4% de

ellos la consideraron en un nivel bajo, el 25,3% en un nivel medio mientras que

solo el 25,3% lo consideraron en un nivel alto.

Tabla 3: Analisis descriptivo del Pretest de la variable sistema de control.

V1:

D1:

Sistema de Usabilidad

control del sistema

f % f

%

Valido Bajo 42 53,2% 42

Medio 17 21,5% 17

Alto 20 25,3% 20

53,2
%
21,5
%
25,3
%

Total 79 100,0 79
%

100,0
%

Bajo m Medio mAlto

50
40
30

20
0

42 42

Sistema de control Usabilidad del sistema

Figura 2: Analisis descriptivo del Pretest de la variable sistema de control.

Dentro de la tabla segun la variable sistema de control se pudo determinar al

aplicar el pretest que el 53,2% de los 79 encuestados la consideraron en un nivel

bajo, entre ellos el 21,5% la consideraron en un nivel medio y el 25,3% en un

nivel alto, por otro lado, en cuanto a la dimension usabilidad del sistema se pudo
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determinar que el 53,2% de ellos la consideraron en un nivel bajo, el 21,5% en

un nivel medio mientras que solo el 25,3% lo consideraron en un nivel alto.
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5.1.2 Postest

Tabla 4: Analisis descriptivo del postest de la variable red inalambrica.

V1: D1: D2:
Red Monitoreo Interface
inaldmbrica  remoto gréfica

f % f % f %

Valido Bajo 16 20,3% 16 20,3 15 19,0%
%

Medio 35 443% 43 54,4 42 53,2%
%

Alto 28 354% 20 253 22 27,8%
%

Total 79 100,0 79 100,079  100,0%
% %

Bajo m Medio mAlto

50
40
30
20
10 16 16

28-

Red inaldmbrica Monitoreo remoto Interface grafica

Figura 3: Andlisis descriptivo del postest de la variable red inaldmbrica.

Dentro de la tabla segun la variable red inaldmbrica se pudo determinar al aplicar
el postest que el 20,3% de los 79 encuestados la consideraron en un nivel bajo,
un 44,3% de ellos en un nivel medio y un 35,4% en un nivel alto, continuando
con la dimensién monitoreo remoto se pudo determinar que 20,3% de ellos la
consideraron baja, 53,2% de ellos media y un 27,8% en un nivel alto, finalmente

en cuanto a la dimension interface grafica se pudo determinar que el 19,0% de
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ellos la consideraron en un nivel bajo, el 53,2% en un nivel medio mientras que

solo el 27,8% lo consideraron en un nivel alto.

Tabla 5: Andlisis descriptivo del postest de la variable sistema de control

V1 D1:

Sistema de Usabilidad

control del sistema
f % f %

Valido Bajo 17 215% 17 215
%

Medio 40 50,6% 40 50,6
%

Alto 22 27,8% 22 27,8
%

Total 79 100,0 79 100,0
% %

Bajo m Medio M Alto

50
40
30
20

10 17 17

Sistema de control Usabilidad del sistema

Figura 4: Andlisis descriptivo del postest de la variable sistema de control

Dentro de la tabla segun la variable sistema de control se pudo determinar al
aplicar el postest que el 21,5% de los 79 encuestados la consideraron en un nivel
bajo, entre ellos el 50,6% la consideraron en un nivel medio y el 27,8% en un
nivel alto por otro lado, en cuanto a la dimension usabilidad del sistema se pudo
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determinar que el 21,5% de ellos la consideraron en un nivel bajo, el 50,6% en

un nivel medio mientras que solo el 27,8% lo consideraron en un nivel alto.
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5.2. Resultados inferenciales

5.2.1 Hipotesis general

Hi: El modelado de una red inalambrica permite el control y monitoreo de una

embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Ho: El modelado de una red inaldmbrica no permite el control y monitoreo de

una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Tabla 6: Correlacion entre la variable red inalambrica y el sistema de control.

Correlaciones

Red Sistema de
inalambrica control
Red inalambrica Correlacion de 1 ,953™
Pearson
Sig. (bilateral) ,000
N 79 79
Sistema de Correlacion de ,953™ 1
control Pearson
Sig. (bilateral) ,000
N 79 79

**_La correlacion es significativa en el nivel 0,01 (bilateral).

Dentro de la tabla a través de la correlacion de Pearson se pudo determinar la
significancia de la misma al ser 0,000 la cual al ser menor de 0,001, obteniendo
con ello una relacion entre la red inalambrica y el sistema de control de 0,953
lo que permite verse como un valor de correlacién positivo alto evidenciando la
relacion entre ellas siendo asi que la hipétesis alternativa manifiesta que el
modelado de una red inalambrica permite el control y monitoreo de una

embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.
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5.2.2 Hipotesis especifica

Hi: El monitoreo remoto permite controlar y monitorear una embarcacion

maritima no tripulada, Callao 2022.

Ho: EI monitoreo remoto permite no controlar y monitorear una embarcacion

maritima no tripulada, Callao 2022.

Tabla 7: Correlacion entre la dimension monitoreo remoto y la variable
sistema de control.

Correlaciones

Monitoreo  Sistema de

remoto control

Monitoreo Correlacion de 1 ,950™
remoto Pearson

Sig. (bilateral) ,000

N 79 79
Sistema de Correlacion de ,950™ 1
control Pearson

Sig. (bilateral) ,000

N 79 79

**_La correlacion es significativa en el nivel 0,01 (bilateral).

Dentro de la tabla a través de la correlacion de Pearson se pudo determinar
la significancia de la misma al ser 0,000 la cual al ser menor de 0,001,
obteniendo con ello una relacién entre el monitoreo remoto y el sistema de

control de 0,950 lo que permite verse como un valor de correlacién positivo

alto evidenciando la relacion entre ellas siendo asi que la hipétesis alternativa

manifiesta que el monitoreo remoto permite el control y monitoreo de una

embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.
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Hi: La Interface Gréfica permite el control y monitoreo de una embarcacién

maritima no tripulada, Callao 2022.

Ho: La Interface Grafica no permite el control y monitoreo de una embarcacion

maritima no tripulada, Callao 2022.

Tabla 8: Correlacion entre la dimensioén interface grafica y la variable sistema
de control.

Correlaciones

Interface Sistema de

grafica control

Interface grafica Correlacion de 1 912"

Pearson

Sig. (bilateral) ,000

N 79 79
Sistema de Correlacion de ,912™ 1
control Pearson

Sig. (bilateral) ,000

N 79 79

** La correlacion es significativa en el nivel 0,01 (bilateral).

Dentro de la tabla a través de la correlacion de Pearson se pudo determinar la
significancia de la misma al ser 0,000 la cual al ser menor de 0,001, obteniendo
con ello una relacion entre la interface grafica y el sistema de control de 0,912
lo que permite verse como un valor de correlacion positivo alto evidenciando la
relacion entre ellas siendo asi que la hipétesis alternativa manifiesta que la
interface grafica permite el control y monitoreo de una embarcacion maritima

no tripulada, Callao 2022.
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VI. DISCUSION DE RESULTADOS

6.1. Contrastaciony demostracion de la hipotesis con los resultados.

Se efectu6 un analisis de las hipétesis a través una prueba no paramétrica,
obteniendo un coeficiente de la correlacion de Spearman. Con respecto a la
primera hipotesis, se pudo determinar una significancia de 0,000 y un coeficiente
de 0,953. Al ser la significancia menor a 0,001 y la correlacién positiva y alta, se
evidencio una relacién entre las variables; Por lo tanto, se acept6 la hipotesis
general alterna que plantea que el modelado de una red inalambrica permite el

control y monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Del mismo modo, se analizé la hipotesis especifica y se determiné el grado de
relacion entre el monitoreo remoto y el control y monitoreo de este tipo de
embarcacion. La significancia obtenida fue de 0,000 y el coeficiente de la
correlacion de Spearman fue de 0,950, siendo un valor positivo y alto. De esta
manera, se comprobd la hipétesis alterna que dice que el monitoreo remoto
permite el control y monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada, Callao,
2022.

Por ultimo, se analiz6 la hipétesis alterna que manifiesta que la interface grafica
permite el control y monitoreo de una embarcacion no tripulada, Callao 2022. Se
empled también la prueba paramétrica, obteniendo una significancia de 0,000 y
un calor de 0,912 en la correlacion de Spearman. Esto significa una correlacion
alta y positiva que evidencia el vinculo entre interface grafica y control y
monitoreo del tipo de embarcacion planteada, refutando la hipétesis nula.

6.2. Contrastacion de los resultados con otros estudios similares.

En esta investigacion se comprobd la hipétesis que plantea que un modelado de
red inalambrica permite el control y monitoreo de una embarcacion maritima no
tripulada, con valor de 0,953 y significancia de 0,000. Asimismo, Gamero (2018)
propuso una red inalambrica para monitorear, al igual que en este trabajo, una
embarcacion maritima no tripulada mediante un sistema de monitoreo remoto.

Sus principales conclusiones se basaron en que de esta forma se reduce el
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consumo de energia, se despliegan multiples topologias de comunicacion y
flexibilidad en sistemas embebidos. También, Del Cuvillo (2017) se comprobo
mediante pruebas de validacion del sistema, que el incorporar una red
inalambrica ad hoc incidié6 en un mejor monitoreo de geolocalizacién de las
embarcaciones, permitiendo un rapido despliegue de red que realice el
seguimiento por un localizador confiable y portatil desde diferentes lugares. Por
consiguiente, se refuerza que un modelado de red inalambrica es util y se
relaciona positivamente con el control y monitoreo de una embarcacion maritima

no tripulada, Callao 2022.

Al realizar el pretest en este estudio, el 55,7% de los encuestados consideraba
un nivel bajo en cuanto a la red inalambrica. Sin embargo, al aplicar el postest
se mejor6 esta percepcion porque un 44,3% de ellos ubicaron la variable en un
nivel medio y un 35,4% en un nivel alto, mientras que el 20,3% la consideraron
en un nivel bajo. En este sentido, el modelado de una red inalambrica y su
posterior implementacion contribuye a un proceso mas versatil y econémico que

sea facil de usar para los usuarios en el control y monitoreo de embarcaciones.

Por otro lado, al analizar la primera hipétesis especifica se obtuvo una
correlacion positiva y alta de 0,950, con una significancia de 0,000, comprobando
que el monitoreo remoto permite el control y monitoreo de una embarcacién
maritima no tripulada, Lima 2022. Bajo la premisa de monitoreo remoto, Rivas
Ledn (2022) tuvo como proposito disefiar e implementar un sistema de monitoreo
digital para supervisar las embarcaciones en cuanto a nivel de combustible,
motorizacion, posicién geogréfica y velocidad; teniendo como resultado una
disminucién de gasto de combustible, paradas anémalas y un rastreo mas
optimo. Asimismo, Ambrosio y Preguntegui (2019) trataron de implementar una
arquitectura tecnoldgica loT para hacer un monitoreo de las jornadas de pesca
de determinadas embarcaciones, teniendo como resultado una tecnologia facil
de usar y econOmica que permite que los pescadores tengan informacion

actualizada, una mejor planificacion de viajes y tasas de captura.

En el pretest, 58,2% consideraba el monitoreo remoto como bajo baja. Con el

postest se vio que este ya se percibia en un nivel medio por el 53,2%, 27,8% lo
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consider¢ alto y el 20,3% baja. Por lo tanto, si es que los autores mencionados
encontraron ventajas del monitoreo remoto para supervisar las funciones y
rendimiento de las embarcaciones, entonces se destaca su funcionalidad y su
efecto en el diagnostico de actividades, gastos y rastreo, optimizando el sistema
para su mejora. Siendo asi, hay una mejora también en la percepcion de los
usuarios encuestados en este estudio, reforzando que el monitoreo remoto

posibilita controlar y monitorear las embarcaciones.

Finalmente, la hipotesis especifica que fue analizada por un aprueba paramétrica
y obtuvo un coeficiente de 0,912 de correlacion de Spearman, con significancia
0,000; fue la que refiere que la interface grafica permite el control y monitoreo de

una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022.

Del mismo modo, la interface grafica se encontraba en un nivel bajo segun 49,4%
de encuestados, lo cual cambi6 en el postest ya que solo el 19,0% de ellos la
consideraron en un nivel bajo, el 53,2% en un nivel medio y el 27,8% lo

consideraron en un nivel alto.

Por otro lado, Aldana (2018) menciond en su trabajo de tesis titulado “Disefio y
validacion de un sistema de control de velocidad para un vehiculo subacuético
remotamente operado”, es importante tener un control no solo de velocidad, sino
también de profundidad al navegar y forzar al maximo el grado de dificultad para
verificar las respuestas, las cuales pueden ser positivas o negativas. Ademas, la
implementacion de un sensor externo electronico es mejor que uno mecanico
porque las respuestas simuladas suelen ser divergentes entre si, a comparacion
de las respuestas reales, incluso si no se tienen los parametros o las tecnologias

adecuadas estos resultados seran deficientes.

Fernandez (2021) en su trabajo de tesis titulado “Implementacién de una
herramienta software para el control y seguimiento remoto de un barco
auténomo”, sefialé que una buena gestion de software es el complemento para
el proceso de recepcion cuando se quiere visualizar datos que estan
parametrizados y que tengan los componentes electronicos, fisicos y de software

para que funcionen de manera sistematica. Los resultados son 6ptimos, ya que
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en base al analisis del post test se evidencia que mas del 70% cree que existe
una mejora considerable en las interfaces gréaficas con respecto al software
implementado para el proyecto. Ademas, el lenguaje de programacion como
Python y el algoritmo utilizado ha permitido desarrollar un cierto grado de
entendimiento y expansion de nuevos conocimientos para contribuir al desarrollo

profesional y social.

6.3. Responsabilidad ética de acuerdo a los reglamentos vigentes.

Se establecid que la responsabilidad ética de los autores de la presente
investigacion reside en la informacion de este documento, el cual se titula “Red
inalambrica para control y monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada,
Callao 2022”. Del mismo modo, las normas establecidas por la Universidad
Nacional del Callao se cumplieron durante el desarrollo del estudio, desde la

formulacion hasta la ultima fase de investigacion.
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VII.  CONCLUSIONES

Primera: Se concluy6 que el modelado de una red inalambrica permite el
control y monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022. Esto
se evidencié con un valor de 0,953 de correlacién de Spearman con significancia
0,000. Ademas, el 55,7% manifestd un nivel bajo de la red inalambrica durante

el pretest, cambiando a un 44,3% a nivel medio y 35,4 a nivel alto en el postest.

Segunda: La realizacion de un monitoreo remoto permite el control y
monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022. Lo cual se
demostré con una correlacién de Spearman de 0,950, siendo alta y positiva, y
una significancia de 0,000. Asimismo, durante el pretest se observo que el 58,2%
consideraban el monitoreo remoto en un nivel bajo, lo cual cambio en al efectuar
el postest se pudo determinar que 20,3% de ellos la consideraron baja, 53,2%
de ellos media y un 27,8% en un nivel alto.

Tercera: La propuesta de una interface grafica permite el control y
monitoreo de una embarcacion maritima no tripulada, Callao 2022. Esto se
evidencié con una correlacion de Spearman de 0,912, positiva y alta, y una
significancia de 0,000. Del mismo modo, la interface grafica se encontraba en un
nivel bajo segun 49,4% de encuestados, lo cual cambidé en el postest ya que solo
el 19,0% de ellos la consideraron en un nivel bajo, el 53,2% en un nivel medio y

el 27,8% lo consideraron en un nivel alto.
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VIll. RECOMENDACIONES

Primera: Procurar el uso de la red 5G al implementar la red inalambrica,
ya que de este modo se tiene un mejor tiempo de respuesta y una cobertura

amplia al controlar y monitorear las embarcaciones.

Segunda: Optimizar el monitoreo remoto no solo como una parte mas del
sistema de control de las embarcaciones, sino también capacitar a los usuarios
o funcionarios que complementan dicha funcidbn para que puedan seguir

operando sin espacio a dudas o errores en el control y monitoreo.

Tercera: Realizar un constante mantenimiento de la interface grafica para
evitar que los usuarios la consideren obsoleta o con un grado de usabilidad bajo.
Asimismo, realizar las actualizaciones correspondientes que también permitan

un mejor sistema de control de las embarcaciones.
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ANEXOS

ANEXO N°1: MATRIZ DE CONSISTENCIA

TITULO: RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022

PLANTEAMIENTO DEL | OBJETIVOS HIPOTESIS VARIABLES, TECNICAS E | METODOLOGIA
PROBLEMA DIMENSIONES E | INSTRUMENTO

INDICADORES
El funcionamiento de una |O.G. Modelar una | H.G. El modelado de | Variable Técnicas: Tipo y Disefio de la Investigacion:
embarcacion sin | red inalambrica para | una red inalambrica | Independiente: Encuesta Para el presente trabajo de investigacion:
tripulacion, La |el control y | permite el control y | Red inalambrica Instrumento: Tipo de Investigacion: Aplicada
problematica surge por la | monitoreo de una | monitoreo de una | Dimensiones e | Cuestionario Disefio de la Investigacion:
falta de un sistema | embarcacion embarcacion Indicadores: Pre y post test. Experimental
inaldmbrico (REYES | maritima no | maritima no | D1: Monitoreo remoto Nivel de la Investigacion: Explicativa
BANCHON, 2021) pues se | tripulada, Callao | tripulada, Callao I11: Cobertura
estima que actualmente un | 2022. 2022. I12: Tasa de entrega

44% del dinero invertido en
buques se debe a Ia
tripulacion, tanto por su
salario, como por su
acomodacion.  (Buitrago
Cervilla, 2018), por esta
razébn se precisa de
sistemas digitales que
requieren del uso de datos
y sensores.

I13: Ancho de banda
D2: Interface gréfica

I11: Disefo

12: Funciones
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Problema General:

P.G. (Cémo modelar una
red inalambrica para el
control y monitoreo de una
embarcacién maritima no
tripulada, Callao 2022?

Problemas Especificos:
P.E.1. ;Cémo el monitoreo
remoto permite controlar
una embarcacién maritima
no tripulada, Callao 2022?

P.E.2. {Como una Interface
Grafica permitird el control y
monitoreo de una
embarcacion maritima no
tripulada, Callao 2022?

Objetivos
Especificos:
O.E.1. Realizar un
monitoreo  remoto
para controlar 'y

monitorear una
embarcacion
maritima no

tripulada, Callao
2022.

O.E.2. Proponer
una Interface
Grafica para el
control y monitoreo

de una
embarcacion
maritima no

tripulada, Callao
2022.

Hipodtesis
Especificas:

H.E.1. El monitoreo
remoto permite
controlar y
monitorear una
embarcacion
maritima no
tripulada, Callao
2022.

H.E.2. La Interface
Gréfica permite el
control y monitoreo
de una embarcacion

maritima no
tripulada, Callao
2022.

Variable
Independiente:
Sistema de control
Dimensiones e
Indicadores:
D1: Usabilidad del
sistema

11: Tiempo de

respuesta

12: Cuestionario

CSuUQ

I3: Tasa de entrega

Poblacién Y Muestra:
Poblacién:
De lo expuesto por los autores, mi
poblacién es de tipo finita para el
presente trabajo de investigacién se
identifica como el nimero total de 100
consultas online en el servicio de
atencion al cliente de la empresa Rennan
S.A.C. en cada una, la pre—prueba de 30
dias y luego una pos-prueba de 30 dias
mas.
Muestra:
De lo expuesto por los autores, la
muestra para el presente trabajo de
investigacion se estableci6 como las
consultas en los periodos de pre-prueba
y post-prueba referidas a la intencién de
compra de los clientes.
Media Poblacional (n):

100 x 1.96% x 0.5 x 0.5
"~ 0.052(100 — 1) + 1.96% x 0.5 x 0.5

= 79.509

El tamafio de mi muestra sera de 79
personas.

n
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ANEXO N°2: INSTRUMENTO DE LA INVESTIGACION

CUESTIONARIO N°1

Titulo: “RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA
EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022”

La presente es un cuestionario que tiene por finalidad Identificar la relacién de la
red inalambrica para control y el monitoreo de una embarcacion maritima no
tripulada, Callao 2022. En tal sentido, agradecemos su colaboracion y tiempo
brindado para responder cada una de las siguientes preguntas del cuestionario.

Indicaciones:

La presente encuesta es de caracter confidencial, agradecemos responder
objetiva y verazmente. Lea detenidamente cada pregunta y marque la opcion
que considere correspondiente segun la siguiente leyenda:

Totalmente en En Indiferente De acuerdo Totalmente
desacuerdo desacuerd 3 4 de acuerdo
1 0 5
PREGUNTAS RESPUESTAS

1 2 3 |1 4 5

DIMENSION: MONITOREO REMOTO.

Cobertura.

1. Se cuenta con dispositivos actualizados que permitan
monitorear de manera remota las embarcaciones.

2. El personal cuenta con capacitaciébn para poder
monitorear de manera remota las embarcaciones.

Tasa de entrega.

3. Latasa de entrega de la embarcacion es congruente
con los objetivos planteados.

4. Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para
una tasa de entrega exitosa.

Ancho de banda.

5. Elancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la
Gltima tecnologia

6. El ancho de banda permite un monitoreo constante
sin perdidas de sefial.

DIMENSION: INTERFACE GRAFICA.

Disenio.

7. El disefio de la interface grafica es amigable para los
colaboradores.

8. El disefio de la Interface grafica se encuentra bien
optimizado contando con lo necesario para un
correcto manejo.

Funciones.
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9. Lainterface gréafica cuenta con funciones optimizadas
al presente afo.

10. Lainterface gréfica permite a través de sus funciones
el correcto manejo de la embarcacion.
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CUESTIONARIO N°2

Titulo: “RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA
EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022”

La presente es un cuestionario que tiene por finalidad Identificar la relacién de la
red inalambrica para control y el monitoreo de una embarcacion maritima no
tripulada, Callao 2022. En tal sentido, agradecemos su colaboracion y tiempo
brindado para responder cada una de las siguientes preguntas del cuestionario.

Indicaciones:

La presente encuesta es de cardcter confidencial, agradecemos responder
objetiva y verazmente. Lea detenidamente cada pregunta y marque la opcion
que considere correspondiente segun la siguiente leyenda:

Totalmente en En Indiferente De acuerdo Totalmente de
desacuerdo desacuerdo 3 4 acuerdo
1 2 5
PREGUNTAS RESPUESTAS

1 2 3 | 4 5

DIMENSION: Usabilidad del sistema.

Tiempo de respuesta.

1. El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.

2. El tiempo de respuesta esta optimizado para un
constante uso de la red.

Cuestionario CSUO.

3. Se aplica dentro del personal de la embarcacién el
cuestionario CSUO.

4. El cuestionario CSUO permite tomar exitosamente en
cuenta la satisfaccion de los trabajadores y clientes

Tasa de entrega.

5. El sistema permite que la tasa de entrega sea la
establecida.

6. El personal tras el uso del sistema puede permitir una
tasa de entrega satisfactoria.
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ANEXO N°3: VALIDACION DE INSTRUMENTOS

CERTIFICADO DE VALIDEZ DE CONTENIDO DE LOS INSTRUMENTOS
QUE MIDEN “RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA
EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022~

Cuestionario: Red Inalambrica.

Pertinencia® | Relevancia? | Claridad?
DIMENSIONES / iTEMS

Sugerencias
Si No Si No Si | No

Dimension “Monitoreo remoto”

1. | Se cuenta con dispositivos
actualizados que permitan monitorear
de manera remota las embarcaciones. | X X X

2. | El personal cuenta con capacitacion
para poder monitorear de manera
remota las embarcaciones. X X X

3. |Latasa de entrega de la embarcacion
es congruente con los objetivos
planteados. X X X

4. | Se aprovecha al maximo la capacidad
de carga para una tasa de entrega
exitosa. X X X

5. | El ancho de banda dentro de la
embarcacion utiliza la Gltima
tecnologia X X X

6. | El ancho de banda permite un
monitoreo constante sin perdidas de
sefial. X X X

Dimensidn “Interface grafica”

El disefio de la interface grafica es
amigable para los colaboradores. X X X

El disefio de la Interface grafica se
g |encuentra bien optimizado contando
con lo necesario para un correcto
manejo. X X X

La interface grafica cuenta con

9. |funciones optimizadas al presente
afio. X X X

La interface grafica permite a través
10. | de sus funciones el correcto manejo
de la embarcacion.
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Observaciones (precisar si hay

suficiencia):

Opinién de Aplicable después

aplicabilidad: Aplicable [X] de corregir [ ] No aplicable [ ]
Apellidos y nombres del juez

validador: Salazar Llerena, Silvia Liliana DNI: 10139161
Especialidad del validador: Metodologa

28 de septiembre del
2022

Pertinencia: El item corresponde al

concepto tedrico formulado.

°Relevancia: El item es apropiado

para representar al componente o

dimension especifica del constructo

SClaridad: Se entiende sin dificultad

alguna el enunciado del item, es

conciso, exacto y directo . -

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension

Firma
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Cuestionario: Sistema de control.

Pertinencia® | Relevancia? | Claridad?®
DIMENSIONES / iTEMS

Sugerencias
Si No Si No Si | No

Dimension “Usabilidad del sistema”

1 El sistema cuenta con tiempos de
" | carga reducidos. X X X

El tiempo de respuesta esta
2. | optimizado para un constante uso de
la red. X X X

3 Se aplica dentro del personal de la
" | embarcacion el cuestionario CSUO. X X X

El cuestionario CSUO permite tomar
4. | exitosamente en cuenta la satisfaccion
de los trabajadores y clientes. X X X

5 El sistema permite que la tasa de
" | entrega sea la establecida. X X X

El personal tras el uso del sistema
6. | puede permitir una tasa de entrega
satisfactoria. X X X

Observaciones (precisar si hay

suficiencia):

Opinién de Aplicable después

aplicabilidad: Aplicable [X] de corregir [ ] No aplicable [ ]
Apellidos y nombres del juez

validador: Salazar Llerena, Silvia Liliana DNI: 10139161
Especialidad del validador: Metoddloga

28 de septiembre del
2022

Pertinencia: El item corresponde al
concepto tedrico formulado.
°Relevancia: El item es apropiado
para representar al componente o
dimension especifica del constructo
SClaridad: Se entiende sin dificultad
alguna el enunciado del item, es
conciso, exacto y directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension
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CERTIFICADO DE VALIDEZ DE CONTENIDO DE LOS INSTRUMENTOS
QUE MIDEN “RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA

EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022~

Cuestionario: Red Inalambrica.

DIMENSIONES / iTEMS

Pertinencia®

Relevancia?

Claridad?®

Dimension “Monitoreo remoto”

Si

No

Si

No

Si

No

Sugerencias

Se cuenta con dispositivos
actualizados que permitan monitorear

de manera remota las embarcaciones.

El personal cuenta con capacitacion
para poder monitorear de manera
remota las embarcaciones.

La tasa de entrega de la embarcacion
es congruente con los objetivos
planteados.

Se aprovecha al maximo la capacidad
de carga para una tasa de entrega
exitosa.

El ancho de banda dentro de la
embarcacion utiliza la dltima
tecnologia

El ancho de banda permite un
monitoreo constante sin perdidas de
sefal.

Dimensidn “Interface grafica”

El disefio de la interface gréfica es
amigable para los colaboradores.

El disefio de la Interface grafica se
encuentra bien optimizado contando
con lo necesario para un correcto
manejo.

La interface gréfica cuenta con
funciones optimizadas al presente
afio.

10.

La interface grafica permite a través
de sus funciones el correcto manejo
de la embarcacion.
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Observaciones (precisar si hay
suficiencia):

Opinién de

aplicabilidad: Aplicable

Apellidos y nombres del juez
validador:

Especialidad del validador:

IPertinencia: El item corresponde al
concepto tedrico formulado.
°Relevancia: El item es apropiado
para representar al componente o
dimension especifica del constructo
SClaridad: Se entiende sin dificultad
alguna el enunciado del item, es
conciso, exacto y directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension

Aplicable después
[X] de corregir [ ] No aplicable [ ]

Cuzcano Rivas, Abilio
Bernandino

Ing. Electrénico

DNI: 40947218

28 de septiembre del
2022

P e

-

Firma
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Cuestionario: Sistema de control.

Pertinencia® | Relevancia? | Claridad?®
DIMENSIONES / iTEMS
Sugerencias
Si No Si No Si | No
Dimensién “Usabilidad del sistema”
1 El sistema cuenta con tiempos de
" | carga reducidos. X X X
El tiempo de respuesta esta
2. | optimizado para un constante uso de
la red. X X X
3 Se aplica dentro del personal de la
" | embarcacion el cuestionario CSUO. X X X
El cuestionario CSUO permite tomar
4. | exitosamente en cuenta la satisfaccion
de los trabajadores y clientes. X X X
5 El sistema permite que la tasa de
" | entrega sea la establecida. X X X
El personal tras el uso del sistema
6. | puede permitir una tasa de entrega
satisfactoria. X X X
Observaciones (precisar si hay
suficiencia):
Opinién de Aplicable después
aplicabilidad: Aplicable [X] de corregir [ ] No aplicable [ ]

Apellidos y nombres del juez
validador:

Especialidad del validador:

Pertinencia: El item corresponde al
concepto tedrico formulado.
°Relevancia: El item es apropiado
para representar al componente o
dimension especifica del constructo
SClaridad: Se entiende sin dificultad
alguna el enunciado del item, es
conciso, exacto y directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension

Cuzcano Rivas, Abilio
Bernandino

Ing. Electrénico

e
L

s

DNI: 40947218

28 de septiembre del
2022

T

<

Firma
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CERTIFICADO DE VALIDEZ DE CONTENIDO DE LOS INSTRUMENTOS
QUE MIDEN “RED INALAMBRICA PARA CONTROL Y MONITOREO DE UNA

EMBARCACION MARITIMA NO TRIPULADA, CALLAO 2022~

Cuestionario: Red Inalambrica.

DIMENSIONES / iTEMS

Pertinencia®

Relevancia?

Claridad?®

Dimension “Monitoreo remoto”

Si

No

Si

No

Si

No

Sugerencias

Se cuenta con dispositivos
actualizados que permitan monitorear

de manera remota las embarcaciones.

El personal cuenta con capacitacion
para poder monitorear de manera
remota las embarcaciones.

La tasa de entrega de la embarcacion
es congruente con los objetivos
planteados.

Se aprovecha al maximo la capacidad
de carga para una tasa de entrega
exitosa.

El ancho de banda dentro de la
embarcacion utiliza la dltima
tecnologia

El ancho de banda permite un
monitoreo constante sin perdidas de
sefal.

Dimensidn “Interface grafica”

El disefio de la interface gréfica es
amigable para los colaboradores.

El disefio de la Interface grafica se
encuentra bien optimizado contando
con lo necesario para un correcto
manejo.

La interface gréfica cuenta con
funciones optimizadas al presente
afio.

10.

La interface grafica permite a través
de sus funciones el correcto manejo
de la embarcacion.
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Observaciones (precisar si hay
suficiencia):

Opinién de

aplicabilidad: Aplicable

Apellidos y nombres del juez
validador:

Especialidad del validador:

IPertinencia: El item corresponde al
concepto tedrico formulado.
°Relevancia: El item es apropiado
para representar al componente o
dimension especifica del constructo
SClaridad: Se entiende sin dificultad
alguna el enunciado del item, es
conciso, exacto y directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension

Aplicable después

[X] de corregir [ ] No aplicable [ ]
Escudero Vilchez, Fernando

Emilio DNI: 03695876
Metoddlogo

28 de septiembre del
2022

2 55/
o tion

Firma
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Cuestionario: Sistema de control.

Pertinencia® | Relevancia? | Claridad?®
DIMENSIONES / ITEMS
Sugerencias
Si No Si No Si | No
Dimensién “Usabilidad del sistema”
1 El sistema cuenta con tiempos de
" | carga reducidos. X X X
El tiempo de respuesta esta
2. | optimizado para un constante uso de
la red. X X X
3 Se aplica dentro del personal de la
" | embarcacion el cuestionario CSUO. X X X
El cuestionario CSUO permite tomar
4. | exitosamente en cuenta la satisfaccion
de los trabajadores y clientes. X X X
5 El sistema permite que la tasa de
" | entrega sea la establecida. X X X
El personal tras el uso del sistema
6. | puede permitir una tasa de entrega
satisfactoria. X X X

Observaciones (precisar si hay
suficiencia):

Opinién de

aplicabilidad: Aplicable

Apellidos y nombres del juez
validador:

Especialidad del validador:

Pertinencia: El item corresponde al
concepto tedrico formulado.
°Relevancia: El item es apropiado
para representar al componente o
dimension especifica del constructo
SClaridad: Se entiende sin dificultad
alguna el enunciado del item, es
conciso, exacto y directo

Nota: Suficiencia, se dice suficiencia
cuando los items planteados son
suficientes para medir la dimension

Aplicable después

[X] de corregir [ ] No aplicable [ ]
Escudero Vilchez, Fernando

Emilio DNI: 03695876
Metoddlogo

28 de septiembre del
2022

y =

Firma
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ANEXO N°4: BASE DE DATOS

Pretest:

RED INALAMBRICA

MONITOREO REMOTO

USABIILDAD DEL SISTEMA

Tiempo de

INTERFACE GRAFICA

Tasa de
entrega

V2P5

Cuestionario

Ancho de

Tasa de
entrega

V1P3

espera CsSuo
V2P1

Funciones

V1P9

Disefio

V1P7

banda

Cobertura

V1P1

V1P6 V1P8 V1P10 V2P2 V2P3 V2P4 V2P6

V1P4 V1P5

V1P2

64



65



66



Postest:

RED INALAMBRICA

MONITOREO REMOTO

USABIILDAD DEL SISTEMA
Tiempo de espera Cuestionario CSUO Tasa de entrega

V2P1

INTERFACE GRAFICA

Funciones

V1P9

Disefio

Ancho de banda

Tasa de entrega

V1P3

Cobertura

V2P3 V2P4 V2P5 V2P6

V2P2

V1P10

V1P5 V1P6 V1P7 V1P8

V1P4

V1P2

V1P1
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ANEXO N°5: PRUEBA DE NORMALIDAD
Tabla 9: Prueba de normalidad de la variable red inalambrica.

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Red inaldmbrica ,303 79 ,000 , 739 79 ,000

*, Esto es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccién de significacion de Lilliefors

Al contar con una muestra mayor a 50 personas se opté por la prueba de
Kolmogorov-Smirnov donde la variable red inalambrica tuvo un <p valor> menor

a 0,05 siendo esté considerada como una poblacion no normal lo que permite el
uso de una prueba no paramétrica.

Tabla 10: Prueba de normalidad de la variable sistema de control.

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov? Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Sistema de control ,252 79 ,000 ,810 79 ,000

*, Esto es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de significacion de Lilliefors

Al contar con una muestra mayor a 50 personas se opté por la prueba de
Kolmogorov-Smirnov donde la variable sistema de control tuvo un <p valor>
menor a 0,05 siendo esta considerada como una poblaciéon no normal lo que

permite el uso de una prueba no paramétrica.

Tabla 11: Prueba de normalidad de la dimensién monitoreo remoto.

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Monitoreo remoto , 301 79 ,000 767 79 ,000

*, Esto es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de significacion de Lilliefors
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Al contar con una muestra mayor a 50 personas se opté por la prueba de

Kolmogorov-Smirnov donde la dimension monitoreo remoto tuvo un <p valor>

menor a 0,05 siendo estd considerada como una poblacion no normal lo que

permite el uso de una prueba no paramétrica.

Tabla 12: Prueba de normalidad de la dimension interface gréfica.

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov? Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Interface grafica ,249 79 ,000 ,832 79 ,000

*. Esto es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccion de significacion de Lilliefors

Al contar con una muestra mayor a 50 personas se opté por la prueba de

Kolmogorov-Smirnov donde la dimension interface grafica tuvo un <p valor>

menor a 0,05 siendo estd considerada como una poblaciéon no normal lo que

permite el uso de una prueba no paramétrica.

Tabla 13: Prueba de normalidad de la dimensién usabilidad del sistema.

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov@ Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
Usabilidad del sistema ,252 79 ,000 ,810 79 ,000

*, Esto es un limite inferior de la significacion verdadera.

a. Correccién de significacion de Lilliefors

Al contar con una muestra mayor a 50 personas se optd por la prueba de

Kolmogorov-Smirnov donde la dimensién usabilidad del sistema tuvo un <p

valor> menor a 0,05 siendo esta considerada como una poblacién no normal lo

que permite el uso de una prueba no paramétrica.
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ANEXO N°6: DISTRIBUCION DE FRECUENCIAS

Cuestionario Pretest

Se cuenta con dispositivos actualizados que permitan monitorear de manera remota las
embarcaciones.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 16,5
En desacuerdo 27 34,2 34,2 50,6
Indiferente 19 24,1 24,1 74,7
De acuerdo 7 8,9 8,9 83,5
Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

Se cuenta con dispositivos actualizados que permitan monitorear de manera remota las embarcaciones.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Se cuenta con dispositivos actualizados que permitan monitorear de manera remota las
embarcaciones.
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El personal cuenta con capacitacion para poder monitorear de manera remota las
embarcaciones.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 15 19,0 19,0 19,0
En desacuerdo 24 30,4 30,4 49,4
Indiferente 20 25,3 25,3 74,7
De acuerdo 13 16,5 16,5 91,1
Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

El personal cuenta con capacitacion para poder monitorear de manera remota las embarcaciones.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El personal cuenta con capacitacion para poder monitorear de manera remota las embarcaciones.
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La tasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 13,9
En desacuerdo 20 253 25,3 39,2
Indiferente 28 354 35,4 74,7
De acuerdo 10 12,7 12,7 87,3
Totalmente de acuerdo 10 12,7 12,7 100,0

Total 79 100,0 100,0

Latasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Latasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.
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Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 8 10,1 10,1 10,1
En desacuerdo 25 31,6 31,6 41,8
Indiferente 26 32,9 32,9 74,7
De acuerdo 9 11,4 11,4 86,1
Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.
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El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 16,5
En desacuerdo 30 38,0 38,0 54,4
Indiferente 16 20,3 20,3 74,7
De acuerdo 7 8,9 8,9 83,5
Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia
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El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefal.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 10 12,7 12,7 12,7
En desacuerdo 21 26,6 26,6 39,2
Indiferente 28 354 35,4 74,7
De acuerdo 10 12,7 12,7 87,3
Totalmente de acuerdo 10 12,7 12,7 100,0

Total 79 100,0 100,0

El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefal.

40

Porcentaje

II

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefial.
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El disefio de la interface gréfica es amigable para los colaboradores.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 15 19,0 19,0 19,0
En desacuerdo 24 30,4 30,4 49,4
Indiferente 20 25,3 25,3 74,7
De acuerdo 13 16,5 16,5 91,1
Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

El disefio de la interface grafica es amigable para los colaboradores.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El disefio de la interface grafica es amigable paralos colaboradores.
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El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario
para un correcto manejo.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 114
En desacuerdo 25 31,6 31,6 43,0
Indiferente 25 31,6 31,6 74,7
De acuerdo 8 10,1 10,1 84,8
Totalmente de acuerdo 12 15,2 15,2 100,0

Total 79 100,0 100,0

El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario para un correcto
manejo.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
aclerdo acuerdo

El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario paraun
correcto manejo.
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La interface gréfica cuenta con funciones optimizadas al presente afio.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 13,9
En desacuerdo 19 241 24,1 38,0
Indiferente 29 36,7 36,7 74,7
De acuerdo 11 13,9 13,9 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

La interface grafica cuenta con funciones optimizadas al presente afo.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

La interface grafica cuenta con funciones optimizadas al presente afo.
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La interface gréfica permite a través de sus funciones el correcto manejo de la embarcacion.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 14 17,7 17,7 17,7
En desacuerdo 22 27,8 27,8 45,6
Indiferente 23 29,1 29,1 74,7
De acuerdo 11 13,9 13,9 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

La interface grafica permite através de sus funciones el correcto manejo de la embarcacion.

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Lainterface grafica permite através de sus funciones el correcto manejo de la embarcacién.
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El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 14 17,7 17,7 17,7
En desacuerdo 19 241 24,1 41,8
Indiferente 26 32,9 32,9 74,7
De acuerdo 12 15,2 15,2 89,9
Totalmente de acuerdo 8 10,1 10,1 100,0

Total 79 100,0 100,0

El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.
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El tiempo de respuesta esta optimizado para un constante uso de la red.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 12 15,2 15,2 15,2
En desacuerdo 24 30,4 30,4 45,6
Indiferente 23 29,1 29,1 74,7
De acuerdo 11 13,9 13,9 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

El tiempo de respuesta esta optimizado para un constante uso de lared.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El tiempo de respuesta esta optimizado para un constante uso de lared.
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Se aplica dentro del personal de la embarcacion el cuestionario CSUO.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 16,5
En desacuerdo 22 27,8 27,8 44,3
Indiferente 24 30,4 30,4 74,7
De acuerdo 9 11,4 11,4 86,1
Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

Se aplica dentro del personal de la embarcacién el cuestionario CSUQ.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Se aplica dentro del personal de la embarcacién el cuestionario CSUO.
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El cuestionario CSUO permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los
trabajadores y clientes

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 13,9
En desacuerdo 20 25,3 25,3 39,2
Indiferente 28 35,4 35,4 74,7
De acuerdo 12 15,2 15,2 89,9
Totalmente de acuerdo 8 10,1 10,1 100,0

Total 79 100,0 100,0

El cuestionario CSUOQ permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los trabajadores y clientes

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El cuestionario CSUQ permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los trabajadores y
clientes
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El sistema permite que la tasa de entrega sea la establecida.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 17 215 21,5 215
En desacuerdo 20 25,3 25,3 46,8
Indiferente 22 27,8 27,8 74,7
De acuerdo 7 8,9 8,9 83,5
Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

El sistema permite que la tasa de entrega sea la establecida.

30

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El sistema permite que la tasa de entrega seala establecida.
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El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 18 22,8 22,8 22,8
En desacuerdo 22 27,8 27,8 50,6
Indiferente 19 24,1 24,1 74,7
De acuerdo 11 13,9 13,9 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.

30

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.
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Cuestionario Postest

La tasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 8 10,1 10,1 10,1
En desacuerdo 6 7,6 7,6 17,7
Indiferente 28 35,4 35,4 53,2
De acuerdo 28 35,4 35,4 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

Latasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Latasa de entrega de la embarcacion es congruente con los objetivos planteados.
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Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 13,9
En desacuerdo 6 7,6 7,6 215
Indiferente 32 40,5 40,5 62,0
De acuerdo 21 26,6 26,6 88,6
Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 100,0

Total 79 100,0 100,0

Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.

a0

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

Se aprovecha al maximo la capacidad de carga para una tasa de entrega exitosa.
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El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 6 7,6 7,6 7,6
En desacuerdo 6 7,6 7,6 15,2
Indiferente 29 36,7 36,7 51,9
De acuerdo 21 26,6 26,6 78,5
Totalmente de acuerdo 17 21,5 21,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El ancho de banda dentro de la embarcacion utiliza la ultima tecnologia
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El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefal.

Porcentaje Porcentaje
Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Vélido  Totalmente de acuerdo 5 6,3 6,3 6,3
En desacuerdo 7 8,9 8,9 15,2
Indiferente 32 40,5 40,5 55,7
De acuerdo 24 30,4 30,4 86,1
Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 100,0
Total 79 100,0 100,0
El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefal.
50
40
2
o 30
b=
L]
g
[=]
o

20

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El ancho de banda permite un monitoreo constante sin perdidas de sefial.
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El disefio de la interface gréfica es amigable para los colaboradores.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 3 3.8 3,8 3,8
En desacuerdo 8 10,1 10,1 13,9
Indiferente 35 44,3 44,3 58,2
De acuerdo 20 25,3 25,3 83,5
Totalmente de acuerdo 13 16,5 16,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

Porcentaje

a0

El disefio de la interface grafica es amigable para los colaboradores.

Totalmente de En desacuerdo Indiferente
acuerdo

De acuerdo

Totalmente de

acuerdo

El disefio de la interface grafica es amigable paralos colaboradores.
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El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario
para un correcto manejo.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 8,9
En desacuerdo 4 51 5,1 13,9
Indiferente 44 55,7 55,7 69,6
De acuerdo 17 21,5 21,5 91,1
Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario para un correcto
manejo.

Porcentaje

60

a0

40

30

20

Totalmente de En desacuerdo Indiferente

acuerdo

De acuerdo Totalmente de
acuerdo

El disefio de la Interface grafica se encuentra bien optimizado contando con lo necesario paraun
correcto manejo.
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La interface gréfica cuenta con funciones optimizadas al presente afo.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 8 10,1 10,1 10,1
En desacuerdo 7 8,9 8,9 19,0
Indiferente 27 34,2 34,2 53,2
De acuerdo 26 32,9 32,9 86,1
Totalmente de acuerdo 11 13,9 13,9 100,0

Total 79 100,0 100,0

La interface grafica cuenta con funciones optimizadas al presente afo.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

La interface grafica cuenta con funciones optimizadas al presente afo.
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La interface gréfica permite a través de sus funciones el correcto manejo de la embarcacion.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 5 6,3 6,3 6,3
En desacuerdo 7 8,9 8,9 15,2
Indiferente 30 38,0 38,0 53,2
De acuerdo 25 31,6 31,6 84,8
Totalmente de acuerdo 12 15,2 15,2 100,0

Total 79 100,0 100,0

La interface grafica permite através de sus funciones el correcto manejo de la embarcacion.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

La interface grafica permite a través de sus funciones el correcto manejo de la embarcacion.
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El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 9 11,4 11,4 11,4
En desacuerdo 4 51 51 16,5
Indiferente 30 38,0 38,0 54,4
De acuerdo 18 22,8 22,8 77,2
Totalmente de acuerdo 18 22,8 22,8 100,0

Total 79 100,0 100,0

El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El sistema cuenta con tiempos de carga reducidos.
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El tiempo de respuesta estd optimizado para un constante uso de la red.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 8,9
En desacuerdo 8 10,1 10,1 19,0
Indiferente 29 36,7 36,7 55,7
De acuerdo 21 26,6 26,6 82,3
Totalmente de acuerdo 14 17,7 17,7 100,0

Total 79 100,0 100,0

El tiempo de respuesta esta optimizado para un constante uso de lared.

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El tiempo de respuesta esta optimizado para un constante uso de lared.
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Se aplica dentro del personal de la embarcacion el cuestionario CSUO.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 5 6,3 6,3 6,3
En desacuerdo 7 8,9 8,9 15,2
Indiferente 32 40,5 40,5 55,7
De acuerdo 23 29,1 29,1 84,8
Totalmente de acuerdo 12 15,2 15,2 100,0

Total 79 100,0 100,0

Porcentaje

Se aplica dentro del personal de la embarcacion el cuestionario CSUQ.

a0

Totalmente de En desacuerdo Indiferente
acuerdo

De acuerdo

Totalmente de

acuerdo

Se aplica dentro del personal de la embarcacion el cuestionario CSUO.
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El cuestionario CSUO permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los
trabajadores y clientes

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 6 7,6 7,6 7,6
En desacuerdo 8 10,1 10,1 17,7
Indiferente 25 31,6 31,6 49,4
De acuerdo 28 35,4 35,4 84,8
Totalmente de acuerdo 12 15,2 15,2 100,0

Total 79 100,0 100,0

El cuestionario CSUOQ permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los trabajadores y clientes

40

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El cuestionario CSUQ permite tomar exitosamente en cuenta la satisfaccion de los trabajadores y
clientes
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El sistema permite que la tasa de entrega sea la establecida.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 5 6,3 6,3 6,3
En desacuerdo 11 13,9 13,9 20,3
Indiferente 33 41,8 41,8 62,0
De acuerdo 15 19,0 19,0 81,0
Totalmente de acuerdo 15 19,0 19,0 100,0

Total 79 100,0 100,0

El sistema permite que la tasa de entrega sea la establecida.

a0

Porcentaje

Totalmente de En desacuerdo Indiferente De acuerdo Totalmente de
acuerdo acuerdo

El sistema permite que la tasa de entrega seala establecida.
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El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.

Porcentaje Porcentaje

Frecuencia Porcentaje valido acumulado
Valido  Totalmente de acuerdo 7 8,9 8,9 8,9
En desacuerdo 6 7,6 7,6 16,5
Indiferente 26 32,9 32,9 49,4
De acuerdo 23 29,1 29,1 78,5
Totalmente de acuerdo 17 21,5 21,5 100,0

Total 79 100,0 100,0

Porcentaje

40

El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.

Totalmente de En desacuerdo Indiferente
acuerdo

El personal tras el uso del sistema puede permitir una tasa de entrega satisfactoria.

De acuerdo

Totalmente de

acuerdo
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