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Resumen

El presente proyecto de grado estudia el diseno de un sistema de preparacion de
pedidos de producto terminado en el centro de distribucion (CD) de una empresa

de productos farmacéuticos.

Se realizé una investigacion exhaustiva acerca de los diferentes sistemas automé-
ticos existentes en el mercado. Para ello, se acudi6 a diferentes tesis de grado y

posgrado, articulos, libros, entrevistas con expertos en el area, entre otros.

El objetivo principal del trabajo es disenar un sistema automatico para la prepa-
racion de pedidos (en adelante picking). Para ello, se model6 el comportamiento
del sistema con la finalidad de definir la 6ptima localizacion de cada uno de los
productos segin su demanda y volumen de ocupaciéon. En otras palabras, se trata

de un problema de asignacion en clases ABC.

De todas las alternativas disponibles para preparacion automatica de pedidos, se
decidi6 trabajar con sistemas tipo Automatic Storage/Retrieval Systems (ASRS)

miniload.

Dado que dentro del sistema seleccionado existe un gran ntimero de configuraciones,
se trabajo sobre diferentes escenarios. Cada uno de ellos se definié en funcion
de varios factores que participan del diseno. Estos son: la profundidad de las
estanterias, el tipo de comando (simple, doble, cuadruple), cantidad de pasillos
y la politica de almacenamiento (aleatorio y por clases). Para cada escenario, se
hizo un anélisis riguroso de los tiempos de las distintas operaciones, utilizando

para algunas de ellas funciones de distribucién de probabilidad.

Se destacan el modelado matematico del sistema, la utilizacion de formulaciones
disponibles en trabajos anteriores, y la simulacion de tiempos en el lenguaje de
programacion R. En funcién de esto se eligié uno de los escenarios estudiados, con
el cual se avanzo con el estudio de factibilidad econémico-financiera a través de

un flujo de fondos.

Palabras clave — Centros de Distribucién, Picking, Intralogistics, Miniload,
Programacion Matematica, Politica de Almacenamiento, Goods To Person, Goods
To Man
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