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“DISENO E IMPLEMENTACION DEL CONTROL DE LUCES
DINAMICAS DE XENON A INSTALARSE EN EL
AUTOMOVIL SUZUKI | DE LA DISTRIBUIDORA RG”




El automovil ha alcanzado varias innovaciones tecnoldgicas
sus componentes, hoy se emplea circuitos electronicos con
brindar seguridad y confort al conductor. -

~ El sistema de iluminacion ha sido mejorado unicamente en

[

a en el Suzuki I, en el direccionamiento, encendido



Porque del Proyecto?

. Justificacion e
importancia
‘ Objetivos

® Planteamiento del Problema




Planteamiento del Problema

——

En la actualidad el sistema de iluminacion de luces haldgenas
no ha conseguido tener un alumbramiento gradual, dando una
visibilidad deficiente debido a una alteracidon de su iluminacidn,
provocada por la puesta en marcha de otro sistema eléctricos
o por efectos del medio ambiente; deshaciendo el efecto
direccional de este tipo de ldmparas desviando la luz vy
convirtiéndola en un peligro para los conductores opuesto es
por esa razén que se plantea el “DISENO E IMPLEMENTACION
DEL CONTROL DE LUCES DINAMICAS DE XENON A
INSTALARSE EN  EL AUTOMOVIL SUZUKI | DE LA
DISTRIBUIDORA RG”




OBJETIVOS

OBJETIVO GENERAL.

Disefiar e Implementar el Control de Luces Dindmicas de Xenon a Instalarse en un
Automovil Suzuki | de la Distribuidora RG.

Identificar y localizar los componentes del sistema de iluminacion
actual para determinar los elementos a reutilizar y los que sean
necesario reemplazar.

Aplicar el microcontrolador PIC 18F452, en el desarrollo de
sistemas de control de luces xenoén.

OBJETIVOS Generar los niveles de voltaje y corriente requeridos por
ESPECIFICOS. los faros de luz xenon y el sistema de accionamiento.

Adaptar el sistema a las normas, regulaciones y estandares
que rigen la fotometria.

‘ Enlazar el sistema de control y regulacion asi como el sistema de
giro.



JUSTIFICACION E IMPORTANCIA.

_‘

* El conducir es una necesidad para llegar a su cometido, en
ocasiones es necesario conducir en horas nocturnas, o en
condiciones de iluminacidn natural insuficiente.

* Para ello se implementa un sistema dinamico de
iluminacion en base a faros xendén que ofrecen mayor
seguridad por su iluminacion blanca semejante a la luz
natural ofreciendo un confort al no tener que encender o
apagar las luces, tampoco realizar el cambio de luces.

* Laregulacion automatica de altura pretende mantener
horizontalmente las luces y la direccion hace girar el haz de
luz donde sea necesario.



Metas del Proyecto

* Familiarizarse con el funcionamiento,
requerimiento y operacion del sistema de luces
de xenon.

* Realizar el software y hardware del sistema.

* Enlazar los componentes, electrénicos y
mecanicos




Fundamentos Analisis y Pruebas
Diseno Experimentales




Fundamentos




Sistema de Alumbrado
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Alumbrar eficazmente la calzada
para que el conductor observe el
trafico y los obstaculos

Indicar la posicion o condicion del
vehiculo

Proyectan la luz en la direcciony
caracteristicas necesarias.



BULBOS DE XENON Y

BIXENON

Luz similar a la natural.

Menor consumo de electricidad para producir la misma iluminacion.
Necesitan elevado voltaje 30000v Yy 400 hz.

Tardan cierto tiempo para alcanzar brillo.

Ladmpara con camara s
de descarga de gas s

Unidad de Control
Bloque de encendido
Servo motor

Bulbo

Unidad de control

Bloque de encendido
(reactancia)
Servomotor para regular
alcance del haz de luz




Funcionamiento

En el interior existe el gas xendny
halogenuros que tienen una gran resistencia

El gas de xenon se evaporiza al iniciarse el
arco voltaico y produce luz amarilla.

Las sales al evaporarse producen la luz
blanco azulada

1s 25% Yy 4s 80%, 700 °C.

4100 a 4500 ° K vs 3200




Regulacion de [0S TaroS

Se debe tener suficiente iluminacién para
esquivar obstaculos o hacer alguna
maniobra.

90 Km/h =25 m/s

La correcta regulacion de los faros es fundamental
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Especificaciones, requisitos del sistema
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SENSOR DE

ILUMINACION

SENSOR DE
INCLINACION

SENSOR DE
DIRECCION

SENSOR DE
VELOCIDAD

v

MOTOR

FARO

IZQUIERDO

BOTONERAS

v

CAMBIO DE LUCES

MOTOR

FARO

DERECHO




Requerimientos del Microcontrolador

4 entradas analdgicas para los sensores

4 entradas para las botoneras

16 salidas para los motores a pasos

4 salidas para el display

2 salidas para los cambios de luces

El PIC18F452 con 40 pines
dispone de 5 puertos
entrada/salida

MCLR/VPP
RAOVAND

RAT/AN1
RAZAMNINREF-
RAJBMINREF +
RALTOCKI
RAS/ANS/SSILVDIN
REQ/RDVANS
RE1T/WR/AMNE
REZTS/ANT

Voo

Vss

OSC1/CLKI
OSC2/CLKOVRAE
RCOT10SO/TICKI
RC1MIOSVCCP2"
RC2/CCP1
RCI/SCK/SCL
RDOPSFO
BRD1/PSP1
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PIC18F452

-— RB2ANT2
- - RE1ANT1
- REBOINTO
- - VDD
-—Vss

=——e= RD7/PSPT
< = RD&PSPS
ROS/PSPE
- RODAPSP4
- RCT/RM'DT
- RCEB/TXI/ICK
- » RCSSDO
- RCA/SDISDA
= RDAPSP3
RD2PSP2




Utilizacion de los Puertos del |.
PIC







Dispone de 8 lineas in/out
RCo,RC1,RC2,RC3 control del motor a pasos para mover el faro derecho arriba/abajo

RC4,RC5,RC6,RC7 control del motor a pasos para mover el faro derecho izquierda/derecha

Puerto D

Dispone de 8 lineas in/out

RDo,RD1,RD2,RD3 salidas multiplexadas para el display

RD4,RD5,RD6,RD7 control del motor a pasos para mover el faro izquierdo derecha/izquierda

REo control del motor a pasos para mover el faro izquierdo arriba/abajo

RE1, RE2 control de la escritura en el display.



Botoneras




SENSOR DE INCLINACION/DECLINACION.

Potenciometro De 10 KQ.

Tipo monovuelta .

Trayectoria angular de 3002 +/-10¢
Alimentacion de 0 a 5 vdc.

Se acopla a través de una platina, y
una plomada.




- CARACTERISTICAS:

SE REALIZA CORTES EN LA
PLATINA DE ACUERDO A LA
INCLINACION.

FACIL MONTAJE EN CASO DE




Sensor de Direccion

+ SIMILARES AL SENSOR DE
INCLINACION..

* CICLO DE VIDA 100000 .
* ALIMENTACION DE o A 5 VDC.

ACOPLADO MEDIANTE DOS ENGRANAUJES.

EL ENGRANAJE DE 81 COLOCADO EN EL
POTENCIOMETRO CON SOPORTE A UNA PLATINA.




SENSOR DE DIRECCION.

ENGRANAIJE DE 22 DIENTES EN LA
COLUMNA DE LA DIRECCION.



SENSOR DE VELOCIDAD.

sENSOR MAGNETICO BIPOLAR DE EFECTO HALL 3132 D
ALLEGRO.

VOLTAJE DE FUNCIONAMIENTO: 4,5 A 24 Vdc
TIEMPO DE RESPUESTA DE 0.04 A 2uS
TEMPERATURA: -40 A 1502C

ENTREGA PULSOS POR VARIACION EN EL NEUMATICO.

NECESITA DOS IMANES CON CAMPOS MAGNETICOS
OPUESTOS ON/OFF.




SENSOR DE VELOCIDAD. |IN

COMPUESTO POR DOS IMANES CON CAMPOS
MAGNETICOS OPUESTOS ON/OFF.

COLOCADOS EN EL TAMBOR DE LA RUEDA.

Orificios para imanes




SENSOR DE VELOCIDAD. |IN

El sensor Bipolar magnético ubicado en el
tambor

Se realizaron pruebas para obtener la
distancia necesaria para obtener el campo
magnético entre los imanes y el sensor



SENSOR DE ILUMINACION

CARACTERISTICAS:

ES UNA FOTORESISTENCIA DE 11mm DE DIAMETRO.
ALIMENTACION DE 5vDC.

RANGO DE TEMP: -60 A 75°c

RESISTENCIA A 10 LUX: MIN 50kQ, MAX 150kQ.
RESISTENCIA A 0 LUX: 20 MQ.

CARGA.
UBICADO DENTRO DEL AUTOMOVIL.

—




MOTORES A PASOS.

MARCA: SHINANO KENSHI

MODELO: SST-42D2

VOLTAJE: 5 16 VDC

GOlNNIS\II= 1.2 A

PASO 1.8 GRA/PASO

Se requieren de cuatro motores. .

El motor se acopla a un perno de avance%@e&.‘CTERISTICAS
Realiza los movimientos de arriba /abajo y derecha/izquierda.

Se necesitan dos motores por faro.



SPLAY DE CRISTAL
_ LIQUIDO(LCD)




DISPLAY DE CRISTAL
L IQUIDO(LCD)

CALIBRACION DEL SENSOR DE LUZ:

PARA VALORES DE ENCENDIDO, APAGADO Y
CAMBIO PARA LAS LUCES BAJAS Y ALTAS.

RANGO DE CALIBRACION DESDE: 0,1 A9,9.
VALORES DE BAJAS: 3
VALORES DE ALTAS: 7,2




DISPLAY DE CRISTAL LIQUIDO(LCD)

Sensor de inclinacién /declinacién:

Para valores comprendidos donde
actuara el sistema.

Rango de: 1 a 35.

Asi evitamos oscilaciones pequenas.



DISPLAY DE CRISTAL LIQUIDO(LCD)

_ALIBRACION # PASOS::
* pAro berEcH O # PASOS HACIA LA DERECHA/IZQUIERDA

® A0 zoUlErD 0 #PASOS HACIA LA DERECHA/IZQUIERDA

+ MULTIPLICADOR:NUMERO DE PASOS DE AVANCE DEL
MOTOR PARA LA CORRECCION.(1-300)




DISPLAY DE
CRISTAL
LIQUIDO(LCD)

#PASOS UP/DOWN.
FARO DERECHO.

FARO IZQUIERDO.

MULTIPLICADOR DE
NUMERO DE PASOS
ASCIENDE O DESCIENDE.




Calibracion para velocidad : minima y maxima.

Es un rango de velocidad donde funcionara el
sistema.

Los faros no seguiran la direccion de los
neumaticos.
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Pruebas Experimentales




CONSUMO DE ENERGIA.

Sistema Inicial Sistema Dinamico

45 45
Bateria 12 1 12 1
Ah Ah

Motres |- | - |- - 12 | s |4 47

Consumo Total de Potencia 200 Consumo Total de Potencia 86,76




PRUEBAS DE ENCENDIDO /APAGADO.

EN UNA CONDUCCION NORMAL EN TRAMOS DE CARRETERAS CON ALUMBRADO

PUBLICO Y QUE CAREZCAN DEL MISMO, LAS LUCES CAMBIARON DE BAJAS A ALTAS O
VICEVERSA SEGUN EL CASO.

Video hi

Video low

Video way hi

Video way low



prueba de cambio de luces reg hi.wmv
pruebas en carreterera reg hi.wmv
pruebas en carreterera reg hi.wmv
pruebas en carreterera reg hi.wmv
pruebas en carreterera reg hi.wmv
videos de pruebas/pruebas en carretera con regulacion low 031.MOV
pruebas de cambio de luz reg low.MOV
pruebas de cambio de luz reg low.MOV
pruebas en carretera con regulacion low 031.MOV
pruebas en carretera con regulacion low 031.MOV
pruebas en carretera con regulacion low 031.MOV
pruebas en carretera con regulacion low 031.MOV

Se realizaron en curvas pronunciadas donde se puede visualizar la utilidad de

este tipo de sistema.

Mejor visualizacidon debido a luz blanca de xendn.

La correccion realiza segun la direccion de los neumaticos.



pruebas de direccion 018.MOV

PRUEBAS DE NIVEL.

Para realizar estas pruebas fue necesario circular por calles con curvas

pronunciadas con la finalidad de apreciar la correccion.

Servomotor poraregulacion  Unidod de control
del alcance luminose

nsor Sensor

Ggﬂaw

Video



prueba de inclinacion.wmv

reemplazados facilmente en caso
confiabilidad del sistema.




ALCANCE

Al concluir con el proyecto actual se observé que se cumple con las
metas citadas del proyecto y denota las siguientes limitaciones:

En el encendido inicial se tarda hasta alcanzar la maxima intensidad de luz.
Los bombillos necesitan equipo electrénico propio de encendido y control.

Los bombillos son susceptibles a dafarse por condiciones de humedad o
cambios frecuentes de estado de iluminacion.

Los bombillos son mas susceptibles a fallas causadas por el mal estado de
las baterias.




te sistema se logr6 automatizar el encendido, apagado y
namiento de las luces.

tor logra una mayor concentracién para conducir, al
ocuparse del sistema de luces.

billos consumen menor potencia, por lo cual existe
rdidas de potencia convertida en calor.

Este proyecto puede ser un peldafio con el fin de realizar
proyectos mas ambiciosos en la automatizacion de un vehiculo.



Conclusiones

siguientes conclusiones:

Finalizado el proyecto se logré cumplir con el objetivo general que consistia en disefar e
implementar el control de luces dindmicas de xendn a instalarse en el automdvil Suzuki | de la
Distribuidora RG.

Para que sea posible la automatizacidn del sistema de luces del vehiculo se conocié el
funcionamiento de mismo.

Para realizar las conexiones del sistema dinamico fue conveniente interpretar los diagramas
eléctricos del sistema de iluminacion.

Considerando la funcionalidad y caracteristicas de los microcontroladores se empled el PIC
18F452 para automatizar el sistema de luces.

En la seleccidn de los elementos electronicos y mecanicos indispensables para el desarrollo del
proyecto, se tomd en cuenta las caracteristicas eléctricas, mecanicas asi como la vulnerabilidad
a las condiciones ambientales.




RECOMENDACIONES

Para un mejor desempeio del proyecto se pone a consideracion las siguientes recomendaciones:

*  Para concluir con un proyecto en el menor tiempo posible es conveniente realizar todo el
proceso de manera continua, ldgica y sistematica.

*  Pararealizar la automatizacion de algun sistema en particular es necesario ponerse al tanto
del funcionamiento recurriendo a los manuales o informacidn técnica existente.

*  Antes de encender las luces se recomienda comprobar todas las conexiones, ya que una mala
conexion provocaria un déficit en el rendimiento o destello de las luces.

*  Pararealizar la seleccion del microcontrolador es necesario realizar un bosquejo del programa
con la finalidad de proyectar los recursos que debe disponer el microcontrolador, como la
capacidad de memoria, numero de puertos de entrada/salida y velocidad de respuesta.

* Se debe proteger cada componente del sistema, de los agentes externos propios de cada sitio
y realizar la limpieza o lubricacion periodica segun el caso.

*  No tocar el bulbo de cristal con las manos durante la instalacion, hacerlo Unicamente por la
base y tenga precaucion de no romperlo puesto que es muy fragil.




GRACIAS POR SU
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NELSON PATRICIO OROSCO SISALIMA



