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Antecedentes

* (Chen et al., 2019) Indica que los vehiculos chinos a menudo incorporan sistemas electrénicos de
potencia avanzados, incluyendo motores eléctricos y baterias de alto rendimiento. La integracion
de estos sistemas con la carroceria presenta desafios complejos de diagnostico.

* (Wu & Li, 2020) Menciona que el crecimiento de la Industria Automotriz China, se ha convertido
en una de las mas grandes y dinamicas del mundo. Las empresas automotrices chinas han
invertido en el desarrollo de vehiculos eléctricos, sistemas de asistencia al conductor y otras
tecnologias avanzadas.

* (Zhang &Wang, 2018) Afirma que la industria automotriz de China se ha expandido de manera
impresionante en las Ultimas décadas, convirtiéndose en el mayor mercado de automaoviles del
mundo. Este crecimiento ha sido impulsado por una inversion sustancial en investigacion y
desarrollo, lo que ha llevado a una mayor adopcion de tecnologias avanzadas, incluidas las redes
de comunicacion y el multiplexado.

* (Liu et al., 2019) Habla de la implementacidn de sistemas de multiplexado en vehiculos chinos ha
permitido una gestion mas eficiente de los recursos eléctricos. Esto ha resultado en una
reduccion de la complejidad del cableado y un menor consumo de energia, lo que contribuye a la
eficiencia de combustible en vehiculos convencionales y a la autonomia en vehiculos eléctricos.
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Planteamiento del Problema

DIAGNOSTICO AVANZADO DE LOS
SITEMAS ELECTRONICOS DE
POTENCIA Y CARROCERIA DE

VEHICULOS DE PROCEDENCIA
CHINA

Seguridad en redes de
comunicacion, se convierte
en un aspecto critico.

Sistemas de diagndstico
avanzados.

Sistemas de diagnostico
avanzados para garantizar el
cumplimiento normativo.

Creciente complejidad de los
sistemas electrénicos

Dependencia de sistemas
electronicos
interconectados.
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Descripcion resumida del proyecto

Seleccion de Vehiculos

Uso de Equipo de Diagndstico
automotriz

Verificacion de protocolos de
comunicacion

Determinacion de sistemas de
control electrdnico de traccidony
confort implementados.

Obtencion de PID’s por sistema.

KEPRESSUE Diagramacion de sistemas de

control electrdnico de traccidony
confort hallados.

Tramas de Comunicacion

Localizacion y solucidn de averias
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Justificacion e importancia
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Objetivo General

* Desarrollar el proceso de diagnodstico avanzado de los sistemas
electronicos de potencia y carroceria de vehiculos de procedencia
china.

*Soporte para deslizarse hacia arriba y hacia abajo = Normal ™ Anormal ™ Escaneado  Escaneando ™ No equipado
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Objetivos especificos
* Investigar informacion referente a protocolos de
comunicacion en vehiculos de procedencia china.

* Definir los sistemas de control electronico de traccién y
confort.

* Establecer PID’s — DTCs en el sistema de control traccion vy
confort.

* Desarrollar protocolos de diagndstico y reparacion de
sistemas de control electronico traccion y confort.
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Redes multiplexadas

Las redes de comunicacion multiplexadas en el vehiculo hacen referencia alla
interconexion gque existe entre computadoras (Ecus) o modulos electronicos a traves de
un medio de transportacion. Esta interconexion se hace con el fin de compartir
informacion de una computadora o modulo electronico hacia otro u otros que la

requieran. Entrada Sensores

I

Procesamiento - | —

|

Salida Actuadores Actuadores Actuadores
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Conceptualizacion de redes de comunicacion

Bit y Byte:

* Bit: Conocido como un digito en el sistema binario, se lo puede representar por un

periodo completo dentro de una secuencia de bits.

e Byte: Es un multiplo del bit anteriormente mencionado, su equivalencia es de 8 bits,

representa una unidad completa de informacion.

bit
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Conceptualizacion de redes de comunicacion

Red: Es un sistema donde un grupo de elementos tiene la posibilidad de intercambiar
informacion mediante un medio de transportacion.

Niveles de transmision: Los niveles de légicos principalmente usados son; Oy 1. Siendo 1 el
nivel recesivo y 0 el nivel dominante

s _ [ ] [ - ]

g
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REDES MULTIPLEXADAS

Funcionamiento

Las redes de comunicacion
multiplexadas en el vehiculo
hacen referencia alla
interconexion que existe entre
computadoras (Ecus) o modulos
electronicos a través de un medio
de transportacion.
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Topologias de redes multiplexadas

Se determina como topologias de r % 1

red a las distintas estructuras de

intercomunicacion en que se voietiak #é bis Yopologls  Topologia

pueden organizar las redes de sy NS

trasmision de datos entre los

distintos dispositivos sean esto K)\ @
sensores, actuadores, y demas

elementos de automatizacidn. 0. i O s i < o




CAN o CAN BUS

e Controller Area Network

* Es un protocolo de

comunicacion en serie
desarrollado para el intercambio
de informacion entre unidades
de control electronicas del
automovil.
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Caracteristicas principales del protocolo CAN

* La informacion que circula entre las unidades de mando a
través de los dos cables (bus) son paquetes de 0y 1 (bit) con
una longitud limitada

* Todas las unidades de mando pueden ser trasmisoras vy
receptoras.

* Cualquier unidad de mando introduce un mensaje en el bus
con la condicion de que esté libre, si otra lo intenta al mismo
tiempo el conflicto se resuelve por la prioridad del mensaje
indicado por el identificador del mismo.
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Protocolos de comunicacion

e (Carpio C. P, 2013) define a un protocolo de comunicacién como la
serie de reglas normalizadas que tienen como fin de representar,
sefalizar, autentificar y detectar los errores necesarios,
indispensables para trasladar la informacién por medio de un canal
de comunicacion.

Vehicle Wiring: CAN Bus network

CANBUS
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Funciones basicas del protocolo de comunicacion

* Control de Flujo

* Manejo de contencién de bloques

e Regulacion de trafico

* Retransmision de bloques

* Convenciones para direccionamiento

e Control por pasos y de extremo a extremo(El error puede verificarse
en cada paso o al final del enlace depende del algoritmo de control de
error)
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Datagramas

Campo inicial (1 biv

Campo de estado (11 bits)

T Dt - siny utili zor

Campo de contrel (6 bits)

Campo de datos 164 bits, Como max. )

Consta de un gran numero de Campo de seguridad (16 bits)

bits enlazados. La cantidad de il
bits de un protocolo depende del

tamano del campo de datos. /, r Q
!

|

Marco de datos » Data Frame » protocolo de datos —l

h Sentido de envio
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Explicacion por segmentos

SECCION CAMPO DESCRIPCION m

En el cable CAN-High se
transmite un bit con

CAMPO INCIAL O DE aprox. 5 voltios (en f llbi'
S

1 COMIENZO funcion del sistema) y en

el cable CAN-Low se
transmite un bit con
aprox. 0 voltios.

Define la prioridad del
protocolo.

2 CAMPO DE ESTADO

/TN

11 bits /\}
Se especifica la cantidad

3 CAMPO DE CONTROL de qurmaaon que estd J{ |6htl-= Q
contenida en el campo de | N

datos.
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Campo de Datos

Campo de
aseguramiento

Campo de confirmacion

Transmite la

informacion para las
demas unidades de
control.

Sirve para detectar
fallos en la transmision.

Los receptores sefalizan
al transmisor, que han
recibido correctamente el
protocolo de enlace de
datos. Si detectan
cualquier fallo, informan
de inmediato al
transmisor.

TN

o4 bats Q

Aofuith Q
T
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Bus de datos
Funcionamiento

 Los buses de datos permiten que los diferentes componentes
electronicos del vehiculo envien y reciban mensajes a través de un
cableado comun.

 La comunicacion se lleva a cabo segun protocolos especificos
definidos para cada tipo de bus.
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Tipos de buses de Datos

CAN (Controller LIN (Local FlexRay: Se |Ethernet: Esta
Area Network): Es [nterconnect utiliza en | ganando

uno de los buses de  Network): Se e popularidad  en
datos mas comunes ytiliza para la aphgauones qQUE€ ' aplicaciones

en la industria comynicacién de requieren automotrices para
3;’i1|:iozr;°tr';'ara S|§ baja velocidad comunicacién de |admitir el
comunicacién entre SNtre alta velocidad y |Creciente numero
diferentes unidades Ccomponentes tiempo real, (d& sistemas
i control Menos criticos del | ’ | electronicos en los
electrénico (ECU) en  Vvehiculo, como los  €OMO OS> ' vehiculos, como
el vehiculo, como el Ssistemas de Ssistemas sistemas de
motor, la iluminacion avanzados de |infoentretenimient
tl_ratnsmisic’)dn,]c los ir}t,eriqr, espejos gsistencia al o.,”cémaras de
thsc-emas e frenos, eléctricos, etc. conductor vision trasera, etc.
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Redes Clase A

e (Campoverde, 2013) menciona que una direccion de Clase A esta
formada por una direccion de red de 8 bits y una direccion del
sistema principal o local de 24 bits.

Direccion de red Direccion de host local
(8 bits) (24 bits)
01111101 00001101 01001001 00001111

@ESPE
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Redes Clase B

Una direccion de Clase B esta formada por una direccion de red de 16
bits y una direccion del sistema principal o local de 16 bits.

Direccion de red Direccion de host local
(16 bits) (24 bits)
10011101 00001101 01001001 00001111
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Redes Clase C

* Una direccion de Clase C esta formada por una direccion de red de 24
bits y una direccion del sistema principal local de 8 bits.

Direccion de red Direccion de host local
(24 bits) (8 bits)
11011101 00001101 01001001 00001111

@ESPE
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Redes Clase D

* (Valles, 2022) define que, utilizado para los multicast, la clase D es
levemente diferente de las primeras tres clases. Tiene un primer bit
con valor de 1, segundo bit con valor de 1, tercer bit con valorde 1y
cuarto bit con valor de 0. Los otros 28 bits se utilizan con el fin d
identificar el grupo de computadoras al que el mensaje del multicast
esta dirigido.
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Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico BAIC BEIJIN X3

Protocolo de comunicacion del vehiculo con el scanner

puerto DLC, se procede a colocar el
- vehiculo en la posiciéon ACC
g (accesorios) y se selecciona

Diagndstico Diagndstico inteligente diagn 65“ co intE Iigente en EI scanner.

VIN SCAN

] Se digita de manera Manual o

mediante la cdmara el VIN del

e vehiculo para el reconocimiento del

mismo, tanto como marca, afo y
modelo.




Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico

¢ iformacsdn del Wehiculo #

Concluido el paso anterior, se
selecciona la opcion de diagnostico y
se eligio la version mas actual posible.

Informacién de Sistema

A continuacion, se pone el vehiculo en
la posicion On (Encendido) y se
Ponga el contacto en ON (Posicion Il selecciona aceptar enla pantalla del

equipo de diagndstico.
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Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico

En el momento que aparece la
topologia del vehiculo, en la parte
inferior se selecciona la opcion de

escaneo inteligente. Una vez realizado
esto se podra observar los modulos

RSP AR °'":;:“°”“'“YM'”""““"“"“"‘"““"""“"‘“‘ e mreseR - existentes en el vehiculo y si presenta
1 1 H ’
— & codigos de falla o DTC's.
RES e
&=
u‘) =
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BAIC BEIJIN X3

Ficha técnica del BAIC BEIJING X3

Especificaciones

Imagen
Motor 4 cilindros en Linea
Transmision Manual
Cilindrada (cc) 1500 cc
Potencia max (HP/RPM) 114/6000
Torque max (NM/RPM) 148/3800 ~ 4800

Nota. Se detallan las especificaciones mas importantes.
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TOPOLOGIA BAIC BEIJIN X3

* Soporte para deslizarse hacia arriba y hacia abajo == Normal ™ Anormal ™= Escaneado  Escaneando " No equipado

Power module
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DIAGRAMA LIVEWERE

MMMMMM

- Modula APC
G |mma
Srman by [eavrmbnl

MMMMMM
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Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico DFSK GLORY 560

Protocolo de comunicacion del vehiculo con el scanner

puerto DLC, se procede a colocar el
- vehiculo en la posiciéon ACC
g (accesorios) y se selecciona

Diagndstico Diagndstico inteligente diagn 65“ co intE Iigente en EI scanner.

VIN SCAN

] Se digita de manera Manual o

mediante la cdmara el VIN del

e vehiculo para el reconocimiento del

mismo, tanto como marca, afo y
modelo.




Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico

¢ iformacsdn del Wehiculo #

Concluido el paso anterior, se
selecciona la opcion de diagnostico y
se eligio la version mas actual posible.

Informacién de Sistema

A continuacion, se pone el vehiculo en
la posicion On (Encendido) y se
Ponga el contacto en ON (Posicion Il selecciona aceptar enla pantalla del

equipo de diagndstico.
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Pasos a sequir para la comunicacion del vehiculo con el
equipo de diagnostico

En el momento que aparece la
topologia del vehiculo, en la parte
inferior se selecciona la opcion de

escaneo inteligente. Una vez realizado
esto se podra observar los modulos

RSP AR °'":;:“°”“'“YM'”""““"“"“"‘"““"""“"‘“‘ e mreseR - existentes en el vehiculo y si presenta
1 1 H ’
— & codigos de falla o DTC's.
RES e
&=
u‘) =
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DFSK GLORY 560

Ficha técnica del DFSK GLORY 560

Especificaciones

Imagen
Motor 4 cilindros en Linea
Transmision Manual 5 velocidades
Cilindrada (cc) 1 800 cc
Potencia (kW/HP/RPM) 97kW/137HP/6000RPM
Torque max (NM/RPM) 176/3600 ~ 4400 RPM

Nota. Se detallan las especificaciones mas importantes.
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TOPOLOGIA DFSK GLORY 560

* Soporte para deslizarse hacia arriba y hacia abajo m Normal ™= Anormal ™ Escaneado  Escaneando ™ Nm
] |
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DIAGRAMA LIVEWERE
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Conclusiones
 Se desarrollé el proceso de diagnodstico avanzado de los sistemas
electronicos de potencia y carroceria de vehiculos de procedencia china

* Se Investigd informacion referente a protocolos de comunicacion en
vehiculos de procedencia china

* Se definiod los sistemas de control electronico de traccion y confort
* Se establecidé PID’s — DTCs en el sistema de control traccion y confort.

e Se desarrollo el protocolo de diagnostico y reparacion de sistemas de
control electronico Traccion

 Se recopild informacion donde se entiende que China esta siendo
actualmente un gran innovador en la fabricacion de vehiculos, destacando
en areas como la electrificacion, vehiculos autonomos y la conectividad.
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Conclusiones

* La inversion significativa del gobierno chino en investigacion y desarrollo.
Sin embargo, la competencia global sigue siendo intensa, y el éxito
continuo dependera de |la capacidad de estas empresas en mantener altos
estandares de calidad, seguridad y atractivo para el consumidor.

* Las redes de multiplexado en el area automotriz desempenan un papel
crucial en la interconexion de sistemas electronicos dentro de los vehiculos
modernos. La complejidad creciente de las funcionalidades electronicas,
como sistemas de entretenimiento, control de traccion, seguridad y
asistencia al conductor (médulos de confort), ha impulsado la adopcion de
redes de multiplexado para optimizar el cableado y reducir el peso del
sistema.

* Cualquier fallo en la red podria afectar multiples funciones de manera
criticas.

@ESPE
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Conclusiones

* La evolucion continua de las redes de multiplexada automotriz se centra en
equilibrar la eficiencia con la integridad del sistema O,oara] “mejorar la
experiencia del usuario y garantizar la seguridad en la conduccion.

* Se desarrollo el diagnostico avanzado mediante la obtencion de datos en
tiempo real 4 marcas distintas (BAIC, Zotye, DFSK y JAC) de procedencia
china, conociendo la eficacia y fiabilidad en diferentes modulos, entre ellos,

modulo de confort y traccion principalmente con respecto a vehiculos de
otra procedencia.

* Los protocolos de diagnostico avanzado permiten una identificacion rapida
y precisa de problemas mecanicos y electronicos, facilitando el proceso de
reparacion y reduciendo el tiempo de inactividad del vehiculo.

* Al proporcionar informacion detallada sobre el estado de los sistemas, los
protocolos de diagnostico avanzado tambien contribuyen a la prevencion
de fallas catastroficas, mejorando la seguridad para sus ocupantes vy
prolongando la vida util del vehiculo.
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Recomendaciones

* Asegurarse de estar capacitado sobre el funcionamiento del escaner, estas capacitaciones pueden
ser impartidas por fabricantes, asesores de venta o instituciones educativas.

* Garantizar la actualizacion del software del escaner para poder continuar con el diagndstico del
vehiculo deseado.

 |dentificar el puerto OBD-Il antes de conectar el moédulo VCI para evitar posibles danos que
pueden aumentar el costo de reparacion.

e Dar uso adecuado al escaner automotriz aprovechando todas sus capacidades y herramientas de
escaneo, obteniendo datos precisos que nos ayuden al diagnostico de cada vehiculo.

* Antes de borrar cédigos de falla DTC en cualquier vehiculo es imprescindible saber cual es el DTC
vy haber corregido todos los errores garantizando que el borrar el cédigo el problema este
solucionado.

* Posteriormente a borrar cualquier cédigo DTC es necesario desconectar la bateria del vehiculo y
realizar nuevamente el escaneo del mismo para garantizar que el codigo fue borrado con éxito.

* Investigar que el escaner automotriz tenga cobertura en la marca del vehiculo que se desee
escanear, para evitar inconvenientes y realizar el diagnostico de manera precisa.
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