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ANTECEDENTES

Segun (Rose et al., 2015) menciona que la loT representa la
convergencia de una variedad de tendencias en las areas de la computacion
y la conectividad que se vienen dando desde hace muchas décadas. En la
actualidad, una amplia gama de sectores de la industria, entre ellos el sector
automotriz, la salud, la manufactura, la electrénica de consumo y para el
hogar, estan analizando el potencial de incorporar la tecnologia de la 10T en

sus productos, servicios y operaciones. (p. 15).

Segun (Riosulense, 2019) manifiesta que hoy en dia, es posible
conectar el vehiculo a otros dispositivos, la premisa basica del internet de
las cosas, sin embargo, uno de los principales impactos de esa

conectividad es la cantidad de datos que pueden ser generadas en tiempo

real. Pues es ahi que la industria automotriz entra, porque tiene la

oportunidad de aprovechar esas informaciones para hacer cambios
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PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

Técnicas

Equipos de Manejo de Innovacion de habilidades de
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diagndsticos en : : sistemas
costos tiempo real. la industria integrales
moderados. automotriz.

automotrices.
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DIAGNOSTICO DE MOTORES DE ’COMBUSTIC’)’N INTERNA A GASOLINA CON
INYECCION ELECTRONICA
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Nuevas

alternativas de Avance
gsgcg%z“sco a Incursion del uso Innovacion en tecnologico y
motores de del loT en equipos de aphcauope_s de
combustion aplicaciones diagndstico la electrénica en
. automotrices. automotriz. la industrial
Interna. con automotriz.
inyeccion

electrénica.

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNDVACION PARA LA EXCELENCIA

1]




DESCRIPCION RES
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Nuevas
alternativas y
métodos

Aprendizaje
automatico




OBJETIVOS

OBJETIVO
GENERAL

N/ \
Diagnosticar motores de combustion
interna a gasolina con inyeccion
electronica mediante el monitoreo en
tiempo real a traves del uso loT —

Blynk Espel, para notificar el estado
del M.C.I en el dispositivo movil u

ordenador. j

) -
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OBJETIVOS ESPECIFICOS

-

OBJETIVOS

Obtener informacion sobre la tecnologia de comunicacion loT, ESP32 DEVKIT
V1, plataforma de programacion Matlab version educativa y Arduino IDE,
adaptador OBD-Il UART V1 (para arduino), diagnostico automotriz mediante
vacuometro, a partir de fuentes bibliograficas confiables.

Seleccionar los elementos eléctricos y electréonicos para el desarrollo de
la aplicacién referente al proceso de obtencion de datos de diagnostico.

Construir un médulo genérico de diagnostico para motores de combustion
interna a gasolina con inyeccion electronica.

Realizar pruebas y validacion de datos para determinar el diagnostico del motor
de combustion interna a gasolina con inyeccion electronica mediante una

notificacién de su estado.
HESPE
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METAS

_ Obtener el
modulo

Seleccionar Disefar una
el metodo aplicacion
web

Recopilar
informacion y
realizar una base
de datos
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HIPOTESIS

A
4 . . N
( \ ¢, Es posible optimizar el
/

diagnostico automotriz mediante
la implementacion de la

tecnologia de comunicacion IoT?/
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INTERNET DE LAS COSAS

Ordenador

loT

Base de datos

MATLAB

|
|
|
|
|

Dispositivo movil

Servidor de informaciéon
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Woltage [V]

SENSORES Y PID’s
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SISTEMA OBD-II

Sistema OBD-II

Adaptador OBD-II

NodeMCU ESP32

Built-in Motion Sensor

Designed for
ARDUTNO T

I Extraccion de datos :
| )
| mediante la [
Ejm. Dispositivo de diagndstico automotriz -
) P g I compatibilidad :
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UBICACION DEL CONECTOR DLC

PIN | Descripeion PIN | Descripcion |
1 |SnUso 9 |SnUso
1 | J18508Bus+ 10 | 1850 Bus- SAE J1850
3 |Snlso 11 [SiUso PWM
4 |Tiemadelvehicuo |12 | SinUso
5 |TemradelaSefadl |13 | Tierradela Sefal
6 WM |14 |ONpBdln | VAR
7 |509141-2Uneak |15 | 1509141-2 Linea L Low
8 |SinUso 16 | Bateria-Positivo
ISO 9141-2
. 5 ISO 14230
o 500° KWP 2000
N

~ ISO 15765-4
CAN

I Modos 1 - Obtencién !
: de datos actualizados

@ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA




VACIO EN EL MOTOR DE COMBUSTION INTERNA

Tiemoo de
ad mision

Ecuacion 1

Valor del sensor MAP

Orificio de vacio

3
l
l
S
l
l
l

2/3 presion atmosférica en la camara
de combustiéon

1/3 presién atmosférica en el colector
de admision

o

Tl
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Relación MAP vs Vacío.pdf

ANALISIS DE ZONAS

/_ Ralenti /_ A. progresiva

A. brusca

b
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FOMA 1 /\/__M Revoluciones (RPM)
FOMAa 2 E
- - = Temperatura (°C)

MAP (kPa)

|

ZOMA =

|

Acelerador (%)

?

lllil '
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Encendido (%)
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INTELIGENCIA ARTIFICIAL COMPUTACIONAL

Maédulo genérico

I Entrenamiento
I del algoritmo
I mediante

I aprendizaje

| automatico_ ,

I
et ==y

I

I Validacion | @ = = = = = -
I decerteza t — = LOOCV |
: dedatos | —==—-=—--—--—=

-

®ESPE

Ordenador

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
|||||||| 6N PARA LA EXCELENCIA




DISENO Y
CONSTRUCCION

edosa  INNOVACION PARA LA EXCELENCIA



Requerimientos necesarios

Requerimientos para el disefio del modulo genérico de diagndstico

Descripcion
Microcontrolador ESP32
Adaptador OBD-Il para arduino
Luz piloto de funcionamiento
Resistencia
Velocidad de comunicacidn
Cable micro USB 2.0
Despliegue de datos
Transferencia de datos USEB

Procesador minimo (RAM)

Valor
3.3
5
24
10
115200
5
250 - 500
36
8

Unidades

Voltios
Voltios
Voltios
Ohms
Baudios/s
Voltios
Mbps
Mbps
GB

INICIO )
!

| Desarrollo del !
I proceso de I

Modulo Genérico de
Diagndstico

I

I diagndstico

Recoleccién de datos

I

Monitor serie formato (.txt)

Etiquetado de variables formato

Procesamiento de Informacion

I

Entrenamiento del modelo

(:xIsx)

matematico

I

Reporte en el dispositivo mévil
u ordenador

:
)

Validacion de datos 1

Compilacion e ingreso de datos

Uso de Algoritmos:

SVM

Arbol de problemas
Redes neuronales
NN

KNN

r 36 Mbps *
* 250 Mbps — 500 Mbps [ 115200 baudio/s
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Seleccion de componentes eléctricos-electronicos

A0 mo

TERUTETLLTTTER

Dispositivo de consumo de I
energia bajo l
Sistema de comunicacién |
Wifi — Bluetooth, puertos |
serial. I
Diversas aplicaciones con |
loT I
Voltaje de trabajo 3,3 -5V I

Microcontroladores
NodeMCU ESP32

Adaptadores OBD-II
i,

eematics.com

<)
ARDUINO I§

UART Adapter

I

I. Disponible en el mercado

I . Acceso a biblioteca

l proporcionada

I - Voltaje de trabajo 5V

|  Soporta un voltaje de 12 V/
I SmA

I

Cable micro
USB 2.0
\
I \
I \
I \
\
I \
| - —— N\
-~ N\
| N
/ \
/ \
I \
| l
> g I
\ > /
\ /7
N 7’
~ -

datos 36 Mbps

|
| . L,
° Velocidad de transmision de
: * \oltaje de trabajo 5 V

|
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Seleccion de plataformas de programacion

Matlab versidn . Visual Studio
; Arduino IDE
educativa - il IO - Code

* Plataforma libre
* Disponible para todo
sistema operativo

|
» Utilidad del monitor serie I
I
I + Lenguaje de programaciéon
I
|

* Aprendizaje automatico
*  Entrenamiento y desarrollo * Generar emision y
de algoritmos recepcion de datos

l I l I
l I l I
I I I I
I I I I
I «+ Creacion de modelos I I - Ajuste de velocidad de I
I I I I
I I I I
l I l I

manipulable
matematicos modulacion de datos
» Panel grafico para analisis (baudio/sy o, T T --=-=======

-_— e - e e e e e e e o = -_— e - e e e e e e e o =
i)
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Eleccion de tiempo para el procedimiento de
extraccion de datos

Definicién de tiempos

Ralenti A. progresiva A. brusca

;Ii';anl:;glisiﬂn de datos / lieempcr Tiem[:_:::} Tiempo Tiempo prueba girﬁ;nhp; Tiempo Tie_mpc}
espera reaccion prueba aceleracion aceleracion total (s) estimado
{S}p moédulo (s)  ralenti (s) progresiva (s) brusca (s) (s)
Vehiculos con velocidad
de comunicacion de datos 15 35 15 10 90 60
baja 5
Vehiculos con velocidad
de comunicacion de datos 15 30 10 5 75 45
alta S
. - - ---T= - = === ==-=-======= [
| | ¢ -
I I I
| : | Vehiculos
I .
: \ \ L= compatibles
I I I
I | 8
I |

- : ESPE
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Protocolos de comunicación compatibles con el adaptador OBD.pdf

Diseno eléctrico - electronico

Q
_________________ ps
| B 1 O
| Extraccion de datos de Ia: whT o [ Z
I informacion que arroja la unidad de s I
: control electrénica en tiempo real. : S >
3
iy
. U0y R1
. L, . L, 5V — 24V
Diagrama eléctrico modulo de R o b <
Zf ) =0 CAE
control electrénico — PID’s il D a9 Ofers LED VERDE
——} G| e, o d
%-oa ZLO-% o <
= il rot—
OBD-II VIN L“orm
4 R))(c 115200 b;;ﬂd:gsl: R;c 1 o0 2 GNR E-O“ QEO-T
e —— T S oo o ol
1 5Y S5V 7 00- 3 x E-OSL SEO-T
E-OBL ZSO-T
T-OVCISILZ SSO-?
all oo 1M A3d veot
B0 | zedsg [wwocofm
soTo s dA/GE O
=te I379+1dIM N2 of—

Conexién de Voltaje de Linea de Ordenador a
* 16 pines E— trabajo 5V — datos (Tx/Rx) — 12v *
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PIDS.pdf

Diagrama de conexion del modulo genéerico de
diagno

ORDENADOR

ADAPTADOR OBD-II

freematics.com

Freematic

DLC (Data Link
Conector)

APLICACION WEB

INTERNET DE LAS COSAS

v & M

MICRO USB 2.0

N3 & NN HEOSE0ZENE£0670970.220 10210 EID N NIA

LA

ESP-WROOM-32

ENC

APP DESIGNER

stico

ARDUINO IDE

ATLAB’

MATLAB R2021b

MONITOR SERIE

Adaptador OBD-II
UART V1 ESP-WROOM-32
GND GND
5v Vin (no conectar)
Tx Rx2
RX Tx2
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EXTRACCION DE DATOS

Ingreso de Tabulacion Seleccion de Desarrollo de
h variables a [N de datosen N cjes de pares I graficas de *
extraer tiempo real ordenados cada PID

f ~ - PID_RPM

I’ PID_COOLANT_TEMP
-1 - _
' + ESPm 1_ V\I - PID_INTAKE_MAP
| - PID_THROTTLE

| © PID_TIMING_ADVANCE

3 " __ 8 ' - ! {\) ESPE
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Procedimiento de obtención de datos.pdf
PID’s Kia Sportage 2.0L.pdf
PID’s Chevrolet Beat 1.2L.pdf
PID’s Chevrolet Sail 1.4L.pdf
PID’s Kia Rio 1.4L.pdf
PID’s Chevrolet Family 1.5L.pdf
PID’s Kia Rio 1.6L.pdf
PID’s Kia Picanto 1.1L.pdf
PID’s Chevrolet Aveo Activo 1.4L.pdf
PID’s Chevrolet Aveo Activo 1.6L.pdf
PID’s Chevrolet Emotion 1.6L.pdf
PID’s Hyundai I10 1.1L.pdf
PID’s Hyundai Grand I10 1.2L.pdf
PID’s DFSK C37 1.4L.pdf
PID’s Great Wall Wingle 2.4L.pdf

ENTRENAMIENTO DEL MODULO GENERICO DE DIAGNOSTICO

m )

,,__,,—)
- VALIDACION
GENERACION INGRESO DE RECONOCIMIENTO CRUZADA DE
DE DATOS BASE DE DATOS DATOS LOOCV
I— ———————— o o e e e e o - S o o e e e e o -
TABULACION DE VARIABLES DE DIAGNOSTICOS (RALENTI, A. MODELO
PID’s EXTRAIDOS PROGRESIVO, A. BRUSCO) MATEMATICO

Z
Dy -
d
CLASIFICACION NIVEL DE GEST'QN DE
DE DATOS CERTEZA DIAGNOSTICO
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Ingreso de datos.png
Ingreso de variables.png
Resultados validación de datos.png
Nivel de certeza.png
Gestión de diagnóstico.png

Construccion del moédulo genérico de diagnostico
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Disefio de Interfaz grafica y aplicacion web BLYNK-
ESPEL

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM
(x1000r/min)

Detener UDP

MAP (kPa) |colorador (%)

48

Temperatura

(°C)

MAP: 26 kPa
Acelerador: 11%

Encendido: -4°
TABLAS DE CONSULTA

Enlace de
Appdesigner datos
Matlab mediante
loT

ALENTT NORMA

RALENTI NORMAL:

ACELERADO PROGRESIVO!

ACELERADO BRUSCO condiciones

Comunicacioén
de variables
en tiempo real

Diagnéstico del Vehiculo

El motor esta en buena condicién, para llevar a
cabo la proxima prueba para asegurarse de
que no haya otros problemas.

ACELERADO PROGRESIVO:
Motor aparementemente en buenas

ACELERADO BRUSCO:
El motor esta en buenas condiciones

Reporte del
estado del
M.C.I

‘ Diagnéstico _

—

HESPE
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Proceso de funcionamiento y uso del médulo
geneérico de diagnostico

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura
(x1000r/min) C)

~

MAP: 26 kPa

Acelerador: 11%
Encendido: -4°
TABLAS DE CONSULTA

Despliegue de datos Reporte del estado del M.C.I

Diagnostico del vehiculo

Ralenti normal Acelerado progresivo Acelerado brusco
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PRUEBAS Y ANALISIS
DE RESULTADOS




ANALISIS DE MEDICIONES

REVOLUCIONES (RPM)
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0 | | | | | | | | | | . T T |
00:00:00 00:00:10 00:00:20 00:00:30 00:00:40 00:00:50 00:01:00 00:01:10 00:01:20 00:01:30 | Reconocimiento del |
modulo geneérico de |
diagnostico, de la I
PRESIGNABSOLUTAMAP(KPA] I recoleccion de datos
8 | | de los 14 vehiculos de l
‘ ’ ‘ "” I prueba. :
or | U | 1T T T T TS
ol 7" il l 4
a0k | | \ , ||| ‘ |
| 'T, ‘ l-i |
3 i1 1 .. '
! g ||}]|"I
20 " -
0 | | | | | | | | | |

00:00:00 00:00:10 00:00:20 00:00:30 00:00:40 00:00:50 00:01:00 00:01:10 00:01:20 00:01:30
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CHEVROLET AVEO ACTIVO 1.4L

5000 75
70
4500 65
= 4000 “ H 60
x 55
« 3500 50 s
g &
< 3000 45 =
° 40 <
S 2500 s
(7] 35 c
® 2000 30 ©
S 25 O
§ 1500 0 &
o
& 1000 15
x 10
500 5
0 0
0 10000 20000 30000 40000 50000 60000 70000 80000
Tiempo (ms)
Revoluciones(RPM)  =——MAP(kPa)
Revoluciones (RPM)
|- | : - / 3 Ralenti normal Acelerado progresivo Acelerado brusco
: A | \ :
3000 — E ” \/’u \ | \E _
ol ] / i El motor esta en buena
oL ‘ ‘ ‘ ' B _ condicion, para llevar a :
00:00:00 00:00:05 00:00:10 00:00:15 00:00:20 00 DDZS: 00:00:30 00:00:35 :DD 00:40 00:00:45 00:00:50 Tn 00:55 I' ] Mot[][ a a[entemente MOtG[ esta en buenas
Presién MAP (22 : : : P1 cabola proxima prueba P2 en buen%s condicionas condiciones
N ‘ ' . n ‘ ) para asequrarse de que
: |l I \ ;
“r : | I N no haya otros problemas.
sor ' [ | \ [ .
wl ‘ ‘f \ I ‘\' \ V]
0 /:/\\ : I‘ I‘ ‘I\ “I “I 1
“T | | ; o h j: ‘L/ \\_/ “L 7

1]

1 ~ P \ 1
! ! I [ I ! Ll | | 1
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KIARIO LX 1.4L

6000 5
'} F\\ 70
< 5000 m 0
E 60
@ 55
S 4000 50 &
= 45 ix
3 3000 0%
(%] 35 c
S 2000 — M ,J W\J V_V\_w 25 £
3 =N VH\" 20
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10
5
0 0
0 10000 20000 30000 40000 50000 60000 70000
Tiempo (Ms)
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

- s
%@- Vehiculo de prueba *

Kia Sportage LX 2.0L

N

@ A 192.168.200.59:3000 + @ : O A 192.168.200.59:3000 + @

DIAGNOSTICO DEL DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO VEHICULO

RPM Temperatura RPM Temperatura
(x1000r/min) §9) (x1000r/min) o)

‘ (

MAP: 24 kPa MAP: 19 kPa
Acelerador: 6%

Encendido: 3°

TABLAS DE CONSULTA

Acelerador: 10%

Encendido: 27°
TABLAS DE CONSULTA

Ralenti A. progresiva

O A 192.168.200.59 t 63

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura
(x1000r/min) CC)

MAP: 22 kPa
Acelerador: 16%

Encendido: 45°
TABLAS DE CONSULTA

A. brusca

Diagndstico del Vehiculo

RALENTI NORMAL:

El motor esta en buena condicién, para llevar a
cabo la proxima prueba para asegurarse de
que no haya otros problemas.

ACELERADO PROGRESIVO:
Motor aparementemente en buenas
condiciones

ACELERADO BRUSCO:
El motor esta en buenas condiciones

REPORTE DEL ESTADO DEL
M.C.lI CON INYECCION
ELECTRONICA
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

% g ‘/- Vehiculo de prueba *

Hyundai Accent STD 1.6L

N

DIAGNOSTICO DEL

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

Temperatura RPM Temperatura
O (x1000r/min) o)

ol (ale

MAP: 25 kPa

VEHICULO

RPM
(x1000r/min)

MAP: 20 kPa
Acelerador: 12%

Encendido: 0°

Acelerador: 16%
Encendido: 41°
TABLAS DE CONSULTA

TABLAS DE CONSULTA

Ralenti

(x1 000r/m|n)

O A 1921 + @

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura

()

)

MAP: 20 kPa
Acelerador: 17%

Encendido: 39°
TABLAS DE CONSULTA

Diagnéstico del Vehiculo

RALENTI NORMAL:

El motor esta en buena condicion, para llevar a
cabo la préxima prueba para asegurarse de
que no haya otros probiemas.

ACELERADO PROGRESIVO:
Motor aparementemente en buenas
condiciones

ACELERADO BRUSCO
Confirma desgastes en aros, cilindros, etc.

REPORTE DEL ESTADO DEL
M.C.l CON INYECCION

A. brusca
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PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

% g ‘/- Vehiculo de prueba *

N

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura
(x1000r/min) 0

MAP: 26 kPa
Acelerador: 11%

Encendido: -3°

TABLAS DE CONSULTA

Ralenti

O A 192.168.200.59:300¢ + ®

DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura
(x1000r/min) °C)

MAP: 23 kPa
Acelerador: 16%

Encendido: 47°
TABLAS DE CONSULTA

Kia Rio R LX 1.4L

O A9 8.200.59:300( + @
DIAGNOSTICO DEL
VEHICULO

RPM Temperatura
(x1000r/min) (°C)

MAP: 17 kPa
Acelerador: 16%

Encendido: 2°
TABLAS DE CONSULTA

A. brusca

Diagnostico del Vehiculo

RALENTI NORMAL:

El motor esta en buena condicion, para llevar a
cabo la préxima prueba para asegurarse de
que no haya otros problemas.

ACELERADO PROGRESIVO:
Motor aparementemente en buenas
condiciones

ACELERADO BRUSCO:
Silenciador o catalizador blogqueado.

REPORTE DEL ESTADO DEL
M.C.l CON INYECCION
ELECTRONICA
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CONCLUSIONES

La seleccion de dispositivos eléctricos y electronicos se encuentran disponibles
en el mercado a precios accesibles, ademas, sus funciones son adaptables con la
tecnologia loT.

Se diagnostico motores de combustion interna a gasolina con inyeccion
electronica de forma exitosa gracias a los tipos de protocolos de comunicacion
gue fueron adaptables al OBD-Il UART V1 para Arduino.

La evaluacion de validacion de datos mediante el monitoreo electréonico es 6ptima
para generar un reporte del estado del motor a través del modelo matematico
LOOCYV (validacion cruzada de datos).

El NodeMCU ESP32 y el adaptador OBD-lI UART V1 cumplen con los
requerimientos necesarios para establecer un sistema de comunicacion con la

tecnologia 10T y la estructura fundamental de una base de datos.
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CONCLUSIONES

e Con la ayuda de la plataforma de programacion y calculo numerico version
educativa se analizaron las graficas del comportamiento de los PID’s en las tres
zonas, de manera que se observd puntos estables, fluctuantes, puntos crecientes
y decrecientes.

e El uso de dispositivos electronicos de tamano reducido y plataformas de
programacion es una gran alternativa para la incursion de nuevos meétodos de
diagnostico para motores de combustion interna a gasolina con inyeccion
electrénica sin la necesidad de hacer uso de tecnologia sofisticada.

e Mediante el uso de software aplicados de esquemas de circuitos eléctricos y
electronicos se diseio el moédulo genérico de diagndstico portable y facil de

manipular.
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CONCLUSIONES

Se recolectd una muestra de catorce vehiculos de las marcas mas demandantes
en el pais como es el caso de Chevrolet, Kia, Hyundai, Great Wall y DFSK, de
modo que cada fabricante utiliza su propio protocolo de comunicacion y velocidad
de transmision de datos.

Mediante la aplicacion del modelo matematico en el proceso de validacion de
datos se obtuvo un nivel de certeza para las tres pruebas de diagnostico por
vacio, para la prueba a marcha minima o ralenti se obtuvo un 94,1% de certeza,
para la prueba de aceleracion progresiva la certeza es de 86,7% y la certeza en la
prueba de aceleracion brusca es de 91,1%.

Se establecio una relacion directamente proporcional del valor del sensor MAP y
la lectura del vacuometro estableciendo un valor de 22kPa en marcha minima con

una velocidad de giro del cigiieial de 800 a 900 RPM.
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CONCLUSIONES

e Con los parametros establecidos por el sensor MAP y la presion barométrica de
71 kPa se extrapolaron e interpolaron valores para la construccion de tablas de
diagndstico de consulta a diferentes intervalos de altitud con la finalidad de
establecer un diagnostico estandarizado para las cuatro regiones del pais.

e Se disefo una interfaz grafica y una aplicacion web accesible para todos los
dispositivos moviles u ordenadores que se muestra de manera estética y

didactica de facil uso y manipulacion.
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RECOMENDACIONES

|dentificar el DLC del vehiculo de prueba que tenga conexion a 16 pines.

Los algoritmos aumentan su porcentaje de certeza de forma adaptiva, a medida
gue aumenta el nUmero de muestras disponibles para el aprendizaje automatico.
Para aplicacion de vacio se debe revisar el instrumento de medida que este en
cero y los acopes estén en perfecto estado, ademas que las mangueras no estén
obstruidas.

Para que no exista errores en la extraccion de datos, el médulo debe alojarse en
un lugar adecuado o una superficie plana.

Para el enlace de datos de la interfaz grafica con la aplicacion web se debe
ingresar la misma direccion IP del ordenador o dispositivo movil.

Se recomienda sequir el procedimiento adecuado de 45 o 60 segundos para
realizar el diagnostico de las tres pruebas, caso contrario el reporte de motor

@ESPE
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RECOMENDACIONES

No trabajar con voltajes altos, ya que el adaptador OBD-Il UART V1 trabaja con 5
voltios y el microcontrolador con 3,3 voltios.

El cable de 5 voltios del adaptador OBD-Il UART V1 no se conecta ya que cada
dispositivo tiene fuente de alimentacion propia.

Para el uso de plataformas de programacion y calculo numérico version educativa
se debe contar con un procesador minimo de 8GB de capacidad en su memoria
RAM.

Antes de usar el médulo genérico de diagndstico se debe leer la guia de uso,
donde se detalla el proceso de conexion e instalacion.

Revisar la tabla de vehiculos compatibles con el adaptador ODB-Il UART antes

de ejecutar cualquier diagnostico.
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HAY QUE INTENTAR

SER EL MEJOR

PERO NUNCA

CREERSE EL MEJOR

- Juan Manuel Fanqgio
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