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RESUMEN 

 

El presente trabajo detalla el diseño, construcción, pruebas  e implementación del 

módulo de gestión electrónica de control  y posición vehicular. 

 

El dispositivo se concibe básicamente como un sistema de visualización de 

variables del ambiente (temperatura y presión barométrica), de ergonomía en la 

conducción (vectores de aceleración) y de situación (posición global). 

 

El  hardware y firmware del sistema son los encargados de transformar las 

variables análogas en digitales, con alta resolución y error mínimo; convertir los 

valores numéricos en caracteres ASCII,  los valores numéricos en 

representaciones gráficas de incremento o decremento, para enviarlas al 

subsistema de visualización. 

 

Podemos recalcar que para la instalación y funcionamiento de este módulo, no se 

requiere de ninguna modificación  relevante en el sistema electrónico o mecánico. 
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SUMMARY 

 

The present work details the design, construction, tests and implementation of the 

module of electronic administration of control and vehicular position.   

   

The device is conceived basically as a system of visualization of variables of the 

atmosphere (temperature and barometric pressure), of ergonomics in the 

conduction (vectors of acceleration) and of situation (global position).   

   

The hardware and firmware of the system, transforming the similar variables in 

digital variables, with high resolution and minimum error; to transform the numeric 

values into characters ASCII, the numeric values in graphic representations of 

increment or decrement, to send them to the visualization subsystem.   

   

We can emphasize that for the installation and operation of this module, it is not 

required of any outstanding modification in the electronic or mechanic system. 
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PRESENTACIÓN 

 

La visualización de parámetros que generalmente no poseen los vehículos de 

serie, brindará al conductor mayor seguridad y ergonomía. 

 

La fusión de la electrónica con la ingeniería automotríz, da lugar a innovadoras 

aplicaciones con tecnología de punta para su posterior inserción en los  

vehículos.  

 

El proyecto de graduación denominado sistema de gestión electrónica de control 

y posición vehicular, está diseñado para mostrar valores de temperatura, presión 

barométrica, aceleración, inclinación, longitud, latitud, velocidad, hora y fecha. 

 

En el presente, se explica de forma detallada y didáctica los requisitos del 

sistema y la aproximación del hardware. Para esto se tiene referencia en las 

condiciones del ambiente de trabajo y las actividades para las que se lo concibió, 

todo esto se halla expuesto en el capítulo 2. 

 

El capítulo 3, presenta los criterios y procedimientos tomados en la 

caracterización del módulo.  Allí se menciona su desarrollo.  

 

Posteriormente, en el capítulo 4 se detalla la implementación y pruebas del 

sistema electrónico. También se indican las pruebas realizadas en la 

comprobación de su funcionamiento y exactitud. 
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