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INTRODUCCION

Con el presente tema hemos optado por desarrollar un
sistema de monitoreo para el vehiculo Mazda BT-50 de
la Escuela de Conduccion Profesional de la ESPE-L
capaz de detectar en gran parte los errores que puede
cometer el conductor; con esto conseguiremos que
tanto el estudiante como el instructor se informen de
todas las maniobras incorrectas que realizo el
estudiante y de esta manera poder mejorar las
falencias e incrementar la capacidad de conducir un
vehiculo sin cometer errores.




OBJETIVOS

* Analizar en detalle la tecnologia de localizacion GPS y tarjetas
electronicas de control para monitoreo de vehiculos, asi como la
aplicacion de sensores, actuadores y sefales que detecten errores
en la conduccion.

* Disenar la interfaz entre la tarjeta electronica de control y GPS
con la finalidad de detectar la posicion y recorrido del vehiculo
Mazda BT-50; asi como también pueda evaluar los limites de
velocidad en zonas urbanas y carretera.

* Disenar un sistema que mediante sensores resistivos puedan
detectar la posicion correcta de la toma del volante, regulacion
de espejos retrovisores y a través de pulsadores detecte el uso
adecuado del cinturon de seguridad.




OBJETIVOS

Desarrollar un lenguaje de programacion que por medio de
comparaciones logicas de voltaje pueda detectar el uso
correcto del sistema de alumbrado en el vehiculo en
horarios establecidos.

Diseniar una interfaz entre todos los sensores y la tarjeta
electronica de control.

Fusionar la tarjeta electronica de control y un sistema de
almacenamiento de datos tipo texto para generar un
reporte del monitoreo del vehiculo.

Aplicar el modulo en el vehiculo Mazda BT-50 y probarlo
para condiciones concretas de trabajo.



JUSTIFICACION E IMPORTANCIA
DEL PROBLEMA

Debido al alto porcentaje de accidentes de transito ocurridos en
los ultimos anos en nuestro pais se hace de vital interés que
nuestros conductores profesionales sean capacitados en varias
dreas pero de manera especial en la conduccion practica.

Un sistema de monitoreo se hace necesario para que el instructor
pueda darse cuenta de los errores del estudiante al momento que
se encuentra rindiendo una practica de conduccion.



VARIABLES A SER MONITOREADAS

En materia de transito hemos encontrado una serie de
falencias al momento de conducir un vehiculo; se pudo
detectar los siguientes problemas.

* No respetar los limites de velocidad.

* Mala técnica de toma del volante.

* No realizar el debido ajuste de los espejos retrovisores.

* No uso del cinturon de seguridad.

* No encender las luces en horarios establecidos.




SOLUCION

Deteccion de la posicion, velocidad y recorrido mediante GPS
para evaluar el limite de velocidad del vehiculo Mazda BT-50.

Sensor de presion resistivo sensible a la posicion correcta de la
toma del volante.

Mediante un sensor resistivo de l[amina detectar el uso correcto
del espejo retrovisor.

Controlar el uso del Cinturdn de Seguridad para el conductor y
acompanante mediante pulsadores.

Monitoreo del uso del Sistema de Alumbrado del vehiculo
Mazda BT-50 en horarios establecidos, mediante programacion
y comparaciones logicas de voltaje.



SISTEMA DE MONITOREO

El Sistema de Monitoreo, es un sistema desarrollado con la
finalidad de brindar servicios de control y monitoreo a
distintos objetos (vehiculos-personas) que tengan
incorporado un GPS (modulo/circuito de localizacion
satelital) y sean capaces de conectarse a redes de
transferencia de datos (internet) y enviar informacion a un
servidor donde esta es almacenada.




Seleccion De Elementos

RECEPTOR GPS

Peso: 16g

Canales: 20

Extremadamente sensible

Margen de error posicional de 10 metros -5m
Arranque rapido: 1s

Arranque en caliente (Cold start) : 42s

Consumo: 70mA a 4.5-6.5V
Senal de salida: NMEA 0183

1: GND Pin #1 is on the RIGHT
654321




Seleccion De Elementos

Sensores resistivos:
Sensor de Fuerza Resistivo

Sensor Flexible de 55 mm




Seleccion De Elementos

Pulsador
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Seleccion De Elementos

Tarjeta electronica de control

RX+TX LEDs Pin 13 (L) LED Digitall Pins

FTDI USB Chip
Power LED

USB Jack

Dzecmula

Power Selection Jumper

Voltage Regulator

e (S 1| 10,60
Power Jack '3 m.m_oc 3N 3

. m5U Gnd Uin B 1 2

'S o o o

Power Pins Analog Input Pins

TARJETA ELECTRONICA DE CONTROL

Posee un microcontrolador ATmega328

Voltaje de funcionamiento 5V
Digital pines1/ O 14 (6 de las cuales proporcionan una salida PWM)
Pines de entrada analdgica 6

Memoria Flash 32 KB (ATmega328) de los cuales 0,5 KB utilizado por gestor de arranque




Seleccion De Elementos

Bateria Ventilador
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Servicios Del Sistema Y Diagrama
De Blogue

Cable USB

Receptor GPS y
" Sensores

Computador

Micro SD

2 & 4

o ENTRADAS TARJETA DE 5
VEHICULO ::> f,i:lsggfg ANALOGICAS :> CONTROL, ::> LCcD
Y DIGITALES GPS

COMPUTADOR



iagramas Del Modulo

Tarjeta electronica de contro
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Diagramas Del Modulo

GPS Arduino
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Diagramas Del Modulo

Micro SD Shield
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Diagramas Del Modulo

Selector de Limite de Velocidad Cinturén Chofer Cinturén Pasajero Luces
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GPS

TARJETA DE SENSORES

TARJETA MICRO SD

TARJETA ARDUINO




Instalacion Del Modulo Y

Sensores En El Vehiculo
Sensor resistivo

SENSORES




Instalacion Del Modulo Y

Sensores En El Vehiculo
Sensor resistivo de lamina

SENSOR




Instalacion Del Modulo Y
Sensores En El Vehiculo

Pulsador

ACTUADOR




Instalacion Del Modulo Y
Sensores En El Vehiculo

Senal de activacion de luces medias

PULSO ENCENDIDO
DE LUCES MEDIAS




BBl ENCENDEMOS
EL MODULO

Inicio




Pruebas Del Médulo

Pruebas GPS

GPS EN CORRECTO
FUNCIONAMIENTO




Pruebas Del Médulo

Transmision Y Recepcion De Datos




Monitoreo En Tiempo Real

Cinturén del conductor no colocado

CINTURON DEL
CONDUCTOR NO
COLOCADO




Monitoreo En Tiempo Real

Cinturon del pasajero no colocado

CINTURON DEL
PASAJERO NO
COLOCADO




Monitoreo En Tiempo Real

Mano derecha no colocada correctamente en

el volante

MANO DERECHA NO

COLOCADA
CORRECTAMENTEEN
ELVOLANTE



Monitoreo En Tiempo Real

Mano izquierda no colocada correctamente en
el volante

MANO IZQUIERDA
NO COLOCADA
CORRECTAMENTEEN
EL VOLANTE




Monitoreo En Tiempo Real

Retrovisor no acomodado

EL RETROVISOR NO
ESTA COLOCADO EN LA
POSICION CORRECTA




Monitoreo En Tiempo Real

Luces no encendidas

SON LAS6PM Y LAS LUCES
NO ESTAN ENCENDIDAS




Monitoreo En Tiempo Real

Limite de velocidad en zona urbana (50Km/h)

EXCEDIO EL LIMITE DE
VELOCIDAD URBANO




Monitoreo En Tiempo Real

Limite de velocidad en carretera (1 00Km/h)

EXCEDIO EL LIMITE DE
VELOCIDAD EN CARRETERA




Interpretacion de Datos

Archivo de formato CSV., compatible con Microsoft Excel
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Analisis de resultados

Verificacion de errores
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Seguimiento De Ruta Via Internet

 Como importar esos datos para Google Farth:
* Vamos a la pagina web de GPS visualizer:

http://www.gpsvisualizer.com/map input?form=googleearth
* Lo configuramos asi:

General map parameters

show advanced options [+]
=] ® ynits: [metric [ @
Google Earth doc name: i
Add DEM elevation data:

Upload your GPS data files here: '
Output file type: | -kmz (zipped)

(Total size of all files cannot exceed 3 ME)

File #1 | Seleccionar archive | ESPE-L27.CSV

From best available source [=| @ File £2 [ Seleccionar archivo | ESPE-L27.CSV

Time offset: 5

hrs (7] Add time stamps, if possible: | Mo [=] H File #2 | Seleccionar archivo | Mo se ha seleccionade ningtin archivo

Track options

show advanced options [+]

Show additional file input boxes

altitude mode: | Slamped to ground [~] ®
Or paste your data here: T
Draw a shadow: [MN@ [~ H Tickmark interval: b : -
d name, desc, latitude, longitude
Draw as waypoints: | 1SS, using a custom template El (7]
Mame template: Desc. template: [Latitud: {lat}o
Track opacity: 100% El 7] Line width: 4 2]
Colorize by: |Altitude/slevation [+]1 ¥ pefault color: | Red [~] @

P
Waypoint options show advanced options [+] Forcehplain beod Yo e ATas Mpe: | dafaulk =]
Show waypoints: All {(bounds are defined by waypaints) El 7]

Or provide the URL of data on the Weh:
wpt. display padding: [12% [~] M

Altitude mode: | Extruded (connected to ground by a line) El 7]

Default icon color: | red [«] M Default icon: | 3mall circle E| (7]

Waypoint labels: Labels on waypoints + tickmarks + trackpoints El 7]

[ Create KML file

¥l open in new window

Contact information

Your e-mail: (OPTIONAL)

[ Reset the entire form ]
Thizs is for impromptu tech support, NOT a mailing list



http://www.gpsvisualizer.com/map_input?form=googleearth

Seguimiento De Ruta Via Internet

Google Earth

[Eocscen =l ]
A

rchivo Editar Ver Herramientas Afadir Ayuda

¥

¥ Search

Obtener instrucciones Historial

v Lugares
4 @& Mis lugares
V| E2 Recorrido vi

s & ESPE-127 + ESPE-L27 + ESPE-L(
created using GPS Visualizer
vIE2 Legend: Elevation (m)
B Tracks
B Lugares temporales

] Sk
v Uso de capa Galeria de Earth >>
a %= Base de datos principal

VI Fronterasy etiquetas

VI @ Lugares

Y| 2 Fotografias

YIE= Calles

VI Edificios 3D

VI Océano

§§ Tiempo

Galeria

@ Concienciacién global Dept of State Geographer

[ otros P
® 2012 Google > -
Data SIO, NOAA, U.S. Navy, NGA, GEBCO (1( QIC earth
© 2009 GeoBasis-DE/BKG C

26°42'54.00" N 27°57'12.00" O elevacion -5012 m Alt. ojo 18423.54 km O

©OFc P (W | a3 | € | G




& 1!,

- - 3 : )8 ; !
SEscuela Superior Politécnica del Ejercito' Sede latacunga
L 1 fJ . » '!

s \
i !

1

$80-500s

-
CITT Ny

5

©.2012 Google

Imagelo2012 GeoEye
0°56'07.52" S 78736'42.34" O elevacion 2775 m

lle-Curaray

f
(14}
Is de imagenes: 1/31/2007 2B | 19707




Fechas de imagenes

1/31 ?.CO')'-

2

LS

a

AT A gl puertia
A B 5 @ROL o '
e

Ga'\en'ﬁ : )

>
o

\ L iy 7
. @Latacunga

\
calle-Szn-Salvador

1 ,‘,-

& A
e MTque;
€-Maenz®

g 4l b
Lo |
! qanut
,.Abver‘\daRum:
3 ,,":-,an,hevi\”‘.m"
achal .

=N ‘Ca\.\e—'?\cr}‘\ )

o\ oS

_ga\e C

p Geﬂe’a\ Pr

nzas

himborazo




i o "‘ ©12012/Go0gle

‘a:t.?-‘; & 3 ‘magé U.S Geolcg;ca\Su'vey“ (1()()£%IC Odr[h

D Quizapincha

<3 SN
Y wa e

4 B Nimagel©2012{DigitalGlobe

Fechas de imaqenes: 12/3/1 969 1°09:27/89" /S 78527.12 98" Olelevacion 397.7:m Alf. ojo. 28,76 km




CONCLUSIONES

Se diseno e implemento un sistema de monitoreo en el
vehiculo Mazda BT-50 de la Escuela de conduccion de la
ESPE-L con un modulo que monitorea al menos 5 variables
dentro de las infracciones del transito.

Se diseno la interfaz entre la tarjeta electronica de control y
GPS con la finalidad de detectar la posicion, tiempo y limites
de velocidad del vehiculo Mazda BT-50.

Se implemento un sistema que mediante un sensor capacitivo
— inductivo que pueda detectar la posicion correcta de la
toma del volante. Se implemento también un sistema que a
través de sensores magnéticos detecte el uso adecuado de
cinturon de seguridad.



CONCLUSIONES

* Sediseno e implemento una interfaz entre todos los sensores a
la tarjeta electronica de control.

 Se implemento un software de interpretacion de datos con la
finalidad de generar un reporte del monitoreo del vehiculo

Mazda BT-50.

* La visualizacion del monitoreo en el interior del vehiculo le
permite tanto al estudiante como al instructor tomar medidas
preventivas para tratar de corregir los errores que se hayan
cometido.




RECOMENDACIONES

El modulo desarrollado debe ser manipulado siguiendo las
especificaciones técnicas adjuntas a este documento, para
garantizar su buen funcionamiento.

El mddulo GPS se lo debe encender en un lugar despejado es
decir a cielo abierto en lo posible alejado de edificios u otros
objetos que dificulten a nuestro GPS recibir la sefnal de los
satélites, ya que de esta manera la transmision de datos es
mas eficiente.

El mddulo desarrollado necesita un amperaje de maximo 2
amperios hora por lo que necesita una fuente adicional a la
existente en el vehiculo.



RECOMENDACIONES

Se debe tener cuidado al momento de sacar la tarjeta Micro

SD, el modulo debe estar totalmente apagado cuando se
realice esta accion.

El ventilador instalado en el modulo debe ser encendido una

vez que inicie el funcionamiento del modulo para evitar
calentamiento en las tarjetas.



