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CAPITULO |

DISENO DE LA INVESTIGACION

1.1 EL PROBLEMA

El monitoreo satelital es un sistema de alta tecnologia que no sélo nos
permite ubicarnos a nosotros mismos en la localizacién geografica exacta
en la cual nos encontramos, sino que al mismo tiempo, muchas funciones
del sistema nos permite localizar aquellos bienes que nos son hurtados
tales como las motos, autos o cualquier tipo de vehiculo o bien
[D.Dailey,2002]. Por las razones anteriormente mencionadas se creo la
empresa “Fermon Perd S.A.C.” con su sede principal en la ciudad de
Trujillo, la cual brinda servicio de rastreo y monitoreo de vehiculos
teniendo como principales clientes particulares, a las empresas de
transporte interprovinciales y a las empresas de transporte de carga
pesada.

Debido al nuevo reglamento del “Ministerio de Transportes vy
Comunicaciones” y los nuevos requerimientos de seguridad en empresas
transportistas, productoras y distribuidoras en los Ultimos meses la
empresa Fermon Pert S.A.C. viene teniendo un gran crecimiento y al
mismo tiempo nuevas necesidades, tales como implementar nuevas
formas de combatir el nUmero de asaltos tanto al transporte publico como

de carga pesada, pérdida de tiempo por parte del capital humano, evitar el



robo de combustible en los vehiculos e identificar los puntos donde se
podria estar comercializando el combustible hurtado siendo este problema
el mas alarmante en los vehiculos de carga ya que estos vehiculos hacen
paradas no autorizadas para sustraer el combustible de estos vehiculos,
para posteriormente venderlo. Es importante tener en cuenta el hecho de
gue los sistemas de monitoreo satelital si bien son muy utiles y efectivos
no son del todo perfectos ya que para que puedan tener un buen
funcionamiento, el dispositivo GPS debe de contar con cobertura
GSM/GPRS para que pueda enviar al servidor la posicion en la que se
encuentra [F.Zhao,1997], este Ultimo factor es un problema que se
presenta con mucha frecuencia en la sierra donde la empresa “Fermon

Peru S.A.C. tiene gran parte de sus clientes.

1.1.1 DELIMITACION
Los clientes de la empresa Fermon Peri SAC cuentan con el
servicio de rastreo y monitoreo vehicular pero tienen otras
necesidades importantes aun no atendidas como el monitoreo de

consumo de combustible y el bloqueo remoto del vehiculo.

1.1.2 CARACTERISTICAS DE LA REALIDAD
* Pérdida de combustible en los vehiculos de los clientes de
Fermon Peru SAC en paradas no autorizadas.

* Robo de vehiculos a los clientes de Fermon Perud SAC.



1.1.3 ANALISIS DE LAS CARACTERISTICAS
* El 86.54% de empresas de carga pesada y 55.56% de transporte
publico clientes de Fermon Peri SAC necesitan de un sistema
gue permita detectar la pérdida de combustible (ANEXO 1).
* Los clientes de Fermon Peri SAC han reportado 5 robos en el
ultimo afio, el 76.92% de carga pesada y 100% de transporte
particular requieren de un método auxiliar de bloqueo remoto

vehicular ante la presencia de un robo (ANEXO 1).

1.1.4 DEFINICION DEL PROBLEMA
La pérdida de combustible en paradas no autorizadas y el reporte
de 5 robos de vehiculos en el dltimo afio de servicio de la empresa
Fermon Peri SAC hace requerir la mejora del servicio de

monitoreo vehicular ofrecido.

1.1.5 ANTECEDENTES
Haciendo una pesquisa bibliogréafica en la biblioteca especializada
de nuestra universidad, se pudo apreciar que existen antecedentes
de Proyectos relacionados con la tematica de monitoreo vehicular a

tratar en el presente trabajo. Como antecedentes tenemos:

TESIS 1
Titulo: “Estudio y disefio de un sistema de deteccion vehicular

empleando GPS”



Autores: Br. José Antonio Ferndndez Goicochea y Br. Edgar Ivan

Paredes Nique

Cddigo: Biblioteca especializada de ingenieria 05-116

Conclusiones:

1. La implementacién del proyecto permitira saber la ubicacion
exacta de cada una de las unidades moviles dentro de la ciudad
en el momento que se crea conveniente, lo cual permitira indicar
la ruta mas corta al chofer del automévil para acudir al lugar que
se le solicite. Asi se ahorrara tiempo y combustible llegando mas
pronto para prestar un mejor servicio, tanto en taxis como
distribucion.

2. Las empresas de transporte (taxi) de hoy en dia pueden emigrar
de la forma actual que es via radio, al sistema de deteccion
vehicular, utilizando sus antenas de radio actuales para asi
poder bajar costos de instalacion.

3. Si una compafia de transportes urbanos lo implementa motivara
a que los empleados trabajen con honradez, por el motivo que
se sabrd ddénde estan los vehiculos durante todo el dia. Las
pausas sin autorizaciébn y desvios innecesarios cuestan en
tiempo y también dinero.

4. El sistema permitira rastrear y registrar todos los movimientos de
los empleados dudosos. El sistema permitird tener la historia
detallada de eventos mediante un reporte que muestra cuando

un conductor llega a un lugar, el nombre de la calle, cuanto



tiempo pasé en ese lugar y cuantos kildbmetros viaja entre las
paradas.

5. El sistema permitira monitorear y/o supervisar algunas variables
importantes dentro del vehiculo como son velocidad,
temperatura y controlar abertura de puertas, apagado Yy
encendido.

6. Aumentara la seguridad en cuanto a robos ya que se podran
rastrear y los vehiculos, esto originara que se reduzcan los
robos, asi también evitara el uso no autorizado de vehiculos por
los empleados de la empresa.

TESIS 2

Titulo: “Estudio y disefio de un sistema de localizacién vehicular

utilizando la técnica goniométrica”

Autor: Br. Juan Carlos Jerénimo Array y Br. José Carlos Montoya

Hernandez

Cddigo: Biblioteca especializada de ingenieria 05-205

Conclusiones:

1. Con la implementacién del presente proyecto sera posible saber
la ubicacién exacta de cada unidad movil que se encuentre bajo
del area de cobertura del sistema en tiempo real.

2. Los usuarios particulares o empresas de servicios publico que se
suscribieron a este servicio podran contar con el registro de
todos los movimientos de sus vehiculos en cualquier momento

gue lo deseen.



3. Ampliara la seguridad en caso de robos y secuestros dado q se
podran rastrear los vehiculos en tiempo real.

4. Las empresas de hoy pueden migrar a este sistema, dado que el
coste por unidad movil es relativamente bajo en comparacion
con los sistemas utilizados actualmente en nuestra localidad.

5. Las empresas de servicio publico (taxi) podran brindar un
servicio més eficiente seleccionado, a través el sistema, la ruta
mas corta, ahorrando tiempo y combustible.

6. En caso de accidentes o infracciones de transito el sistema
informara si el movil estuvo en ese lugar y a qué hora se produjo

el accidente o infraccion.

1.1.6 APORTES DEL TRABAJO DE INVESTIGACION
Los requerimientos actuales de los sistemas de monitoreo han ido
cambiando y actualmente la expectativa de los clientes es mas
exigente. Nuestro trabajo busca presentar una propuesta para un
sistema que se adapte a los principales requerimientos actuales de
los clientes de la empresa Fermon Peri S.A.C., puesto que en

estos dias un sistema de so6lo rastreo no es realmente suficiente.



1.2

1.3

ENUNCIADO RESUMEN
¢,Como atender las nuevas necesidades de monitoreo y supervision
vehicular para los clientes de la empresa FERMON SAC en la ciudad de

Trujillo?

HIPOTESIS
Empleando la tecnologia GPS, GSM/GPRS se podra elaborar una
propuesta para mejorar el sistema AVL (localizacion automética de

vehiculos) de la empresa FERMON SAC.

1.3.1 VARIABLES E INDICADORES:
Variable Independiente: Sistema de monitoreo de combustible,
sistema de bloqueo remoto.
Indicadores:
* Cobertura de servicio de la red GSM/GPRS.
* Transferencia de datos para monitoreo de nivel de combustible.
* Transferencia de datos para el bloqueo remoto de las unidades
vehiculares.
Variable Dependiente: Consumo de combustible, tiempo de
respuesta a alerta.
Indicadores:
* Hurtos de combustible en las unidades vehiculares de los
clientes.

* Incidencia de bloqueos remotos ante robo de vehiculos.



1.4 OBJETIVOS
1.4.1 OBJETIVO GENERAL
* Proponer un sistema de monitoreo de combustible y bloqueo
remoto del vehiculo, para la complementacion del sistema de

monitoreo y rastreo de la empresa “Fermon Pert S.A.C.”

1.4.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

* Andlisis de la realidad actual de le actividad comercial y
productiva de la empresa Fermon Peru SAC, su sistema de
monitoreo y rastreo vehicular actual y necesidades primordiales
de los clientes de la empresa Fermon Pert SAC.

* I[dentificar los requerimientos técnicos para la mejora del sistema
de monitoreo y rastreo vehicular de la empresa Fermon Peru
SAC.

* Analizar las ventajas y desventajas de otros sistemas existentes
en el mercado local.

* Proponer las mejoras del sistema en base a los requerimientos de
la empresa Fermon Pert S.A.C

* Estimar los costos involucrados en las mejoras del sistema.



CAPITULO Il

ESTUDIO DE LOS SISTEMAS AVL (AUTOMATIC VEHICLE

LOCATION)

2.1 SISTEMAS AVL (LOCALIZACION AUTOMATICA DE VEHICULOS):

El sistema de Localizacion Automética de Vehiculos o AVL (Automatic
Vehicle Location) es un sistema derivado de los sistemas de
posicionamiento utilizados en la navegacion aérea y maritima, constituyen
toda una especialidad dentro de las tecnologias conocidas como ITS.
Esta ultima sigla proviene de las primeras letras “Intelligent Transportation
Systems”, Sistemas de Transporte Inteligente. [J.Ciampagna,1999]

Esta tecnologia permite seguir la trayectoria en linea de vehiculos a
través de una computadora mostrandolo en forma gréafica en un mapa
digital indicando su posicion en un determinado instante de tiempo.

El sistema AVL es mas que un medio de rastreo, es una herramienta muy
atil de informacion que permite realizar un control logistico adecuado de
los mdviles que la poseen, como supervision de sus rutas, inspeccion del
cumplimiento de horarios y manejo general del automovil, tal es el caso
de flotas de vehiculos destinadas a una actividad comercial en particular
[C.Acevedo,2009].

También podemos indicar que los altos indices delincuenciales respecto
al robo de vehiculos hacen necesario la implementacién de un sistema de

rastreo y localizacion no solo para moéviles dedicados a actividades de



caracter comercial sino también a vehiculos particulares, lo que permitiria,
con un sistema complementario organizado de seguridad, la recuperacion

del vehiculo.

Esta tecnologia de localizacibn es una herramienta poderosa en
aplicaciones de administracién de flotas de transporte, asignacion de
vehiculos de emergencia, sistemas de transporte publico, etc.
especialmente si se integra con otras aplicaciones relacionadas como
sistemas de Call Center, Central de Monitoreo, planificadores de ruta,

sistemas de bodega y sistemas de despacho entre otras.

Por lo antes expuesto, empresas de transporte, aseguradoras, empresas

de control logistico e inclusive usuarios particulares ven la necesidad de

una solucion que permita tener acceso inmediato a la localizacién de sus

vehiculos, asi como al registro histdrico de las ubicaciones de sus méviles

durante el dia, con lo cual se obtienen beneficios como:

e Obtener la localizacion real de un vehiculo.

e Ahorrar tiempo y dinero en la utilizacién de rutas eficientes.

e Verificar cumplimiento de itinerarios.

e Mayor seguridad en la transportaciéon de valores.

e Estar al tanto de que movil estd mas cercano a un potencial cliente.

eEstar informado periédicamente sobre condiciones relacionadas con
velocidad y direccion de desplazamiento.

e Estar informado sobre algun problema que pudiera ocurrir con el o los

vehiculos.
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2.2

e Toda la informacién provista puede ser usada como retroalimentacion
para la mejora de los servicios prestados, etc.

e Establecer un control de horarios de recojo, entrega, reparto, etc. de
carga y también de eventos no deseados como paradas no autorizadas
y velocidades maximas.

eInformacién precisa de cualquier evento anteriormente mencionado

durante las 24 horas del dia y los 365 dias del afio.

CLASIFICACION DE LOS SISTEMAS AVL.

La evoluciéon de las tecnologias de la informacion y el crecimiento del
mercado de servicios ha propiciado un gran avance en cuanto a la utilidad
y aplicacion de ciertas tecnologias de la ingenieria de las comunicaciones
encontrando un negocio rentable.

Las necesidades de las empresas prestadoras de servicios de tener un
mayor control de sus activos méviles son cubiertas en gran parte por los
sistemas AVL de manera general o dedicada y su progreso ha ido a la par
de la evolucién o aparicion de nuevas redes que los soportan por lo cual

los podemos clasificar de la siguiente manera.

2.2.1 POREL ORIGEN DE LOS DATOS DE POSICIONAMIENTO
Los datos de posicionamiento son aquellos que van a indicar las
coordenadas de ubicacion del vehiculo por lo cual es importante
determinar el sistema de navegaciéon empleado como origen de
estos datos que constituyen la clave para el funcionamiento del

sistema AVL, cuando se utiliza o no un GPS para obtener la
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informacion de navegacion (posicién, velocidad, rumbo, etc.), de
no hacerlo es posible usar alternativas como radio navegacion o
lo conocido como Dead Reckoning. Sin embargo los dispositivos
de Posicionamiento Global han demostrado tener supremacia en
el campo y sus desventajas han sido minimizadas dado su

servicio gratuito y posicionamiento absoluto. Pueden ser:

A) Sistemas basados en GPS (Sistemas de Posicionamiento
Global).
Muchos de los sistemas AVL tienen como fuente de datos de
posicionamiento originados en un sistema GNSS (Sistema
Global de Navegacién por Satélite).
Los GNSS permiten determinar la posicion de un dispositivo
receptor el cual calcula su posiciébn en términos de latitud,
longitud y altura con base en las sefiales que recibe de un
grupo de satélites especialmente disefiada para tal fin.
Actualmente estan funcionando dos sistemas de navegacion
por satélite y hay un tercero en construccion.
El mas conocido, utilizado y operativo es el GPS (Sistema de
posicionamiento Global), que utiliza una red de veinte y cuatro
satélites agrupados en seis orbitas, el dispositivo GPS utiliza
tres satélites para calcular su posicién mediante triangulacion y
uno determina la altitud, es decir utiliza una de seis érbitas.
Los dispositivos GPS no solamente entregan informacion

relacionada a su ubicacion (Latitud y Longitud), entre los
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basicos también se encuentran datos relacionados con su
velocidad, direccion de movimiento, hora y fecha actualizada,
es decir informacion completa para la ayuda en navegacion
[C.Acevedo,2009].

El sistema de posicionamiento global GPS nos da
coordenadas en un sistema global X,y,z geocéntrico. Nos
referimos a este sistema como WGS'84 (World Geodetic
System).

Por dltimo. Usando ecuaciones de transformacion
(proyecciones cartogréficas; Mercator, UTM, Gauss Kruger),
las posiciones geodésicas obtenidas pueden calcularse en

sistema planos - mapas, cartas y planos.

Satélites GPS

Figura 2.1 Sistema de navegacion GPS
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B)

Entre sus  principales caracteristicas resaltan el
posicionamiento absoluto y el no acumular errores, y entre sus
desventajas tenemos a la dependencia de condiciones
climatoldgicas, iondsfera, reflexiones espuareas, fuentes de

interferencia eléctrica, niUmero de satélites, etc.

Sistemas no basados en GPS.

Los datos de posicionamiento en estos sistemas son
proporcionados por métodos diferentes a la red de satélites
GPS, estos métodos son conocidos como Dead reckoning
(DR) y Radio navegacion:

- Dead Reckoning:

Este método consiste en la estimacién de la posicién actual
sobre la base de una posicion previamente determinada,
tomando en consideracién la rapidez, direccion del movimiento
y el tiempo transcurrido por lo cual la posicion actual es
calculada en base a férmulas trigonométricas.

Para implementar un sistema AVL considerando esta
tecnologia cada uno de los vehiculos incorpora una brdjula
digital y sensores en las ruedas, la tasa de error promedio en
la estimacion de la posicion actual suele ser de 1% 6 2% lo
cual provoca una acumulacién de los errores ya que el célculo
de la posicion actual se calcula en base a la anterior; un
ejemplo de un sistema AVL empleando el Dead reckoning es

el CROSSCHECK XR de la empresa DATUMCOM.
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Figura 2.2 Funcionamiento de un sistema dead reckoning

Entre sus principales ventajas tenemos la no dependencia de
las condiciones climatolégicas y no es afectado por el efecto
“multipath” pero entre sus desventajas resalta el hecho que
necesita una posicion inicial absoluta y los errores se van
sumando.

- Radio Navegacion:

Este método consiste en emplear un receptor de radio
navegacion incorporado en un vehiculo el cual realizara
mediciones de tiempo en la propagacion de sefales
provenientes de por lo menos tres ubicaciones fijas con
posiciones exactas conocidas, estas medidas van a determinar
cuan lejos esta el dispositivo receptor de dichas estaciones
fijas, con esta informacion se realiza el calculo aproximado de
la posicidn del vehiculo mediante triangulacion; un ejemplo de
este sistema de navegacion es el denominado LORAN (Long

Range Navigation).
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Figura 2.3 Sistema de navegacion por radio navegacion

Su principal desventaja es su cobertura limitada ya que solo
cubre la superficie de la tierra donde las cadenas de
estaciones estén instaladas y solo proveen posiciones

bidimensionales (latitud y longitud).

C) Combinacion de Sistemas basados en GPS y no basados
en GPS.
Las ventajas y desventajas presentes al utilizar uno de los
sistemas antes mencionados para obtener los datos de
posicionamiento nos hacen pensar en complementarlos con el
objetivo de obtener mayor exactitud y cobertura disminuyendo
los cortes de sefial del GPS en sitios cerrados como tuneles,
playas de estacionamiento o en dias en que las condiciones

climatolégicas no permiten el enlace satelital necesario para la
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operacion del receptor de posicionamiento global y también
compensando la no precision debido a la acumulacion de
errores en el célculo de la posicion del sistema Dead
Reckoning.

Un ejemplo comercial de este tipo de sistemas que integran
estos dos métodos de navegacion es el producto NTSTracer

de la empresa NTS.

2.2.2 POR LA TRANSMISION EN TIEMPO REAL.
Los sistemas de localizacion vehicular automatica también pueden
ser clasificados teniendo en cuenta si la data es transmitida en
tiempo real o no, la aplicacion de cada uno de estos sistemas
dependera de los objetivos y requerimientos del cliente que

contrata el servicio. En esta clasificaciéon tenemos:

A) Sistemas en Linea o en Tiempo Real.

Este tipo de AVL esta disefiado para comunicar el dato de
posicion de manera instantdnea para lo cual se necesita
emplear un sistema de comunicaciones inalambricas para
transportar los datos ya sea a través de la red celular, de
radiofrecuencia o satelital.

Los sistemas en linea o en tiempo real son utiles en aquellos
casos en los cuales es necesario conocer la posicién vehicular
en cada instante posibilitando la toma de decisiones en tiempo

real segln sea necesario, un ejemplo de este sistema en linea
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B)

es el utilizado por una compafia de taxis la cual necesita
obligadamente conocer la posicion actual de alguno de sus
unidades para designar un servicio 0 para guiarlas a algun

lugar requerido.

Sistemas fuera de Linea o en Diferido.

Los sistemas fuera de linea o en diferido son utilizados cuando
Nno es necesario 0 no se requiere conocer de manera
inmediata la posicion de las unidades, los datos registrados se
dan a conocer al final de cierto periodo estableciendo un
registro historico de ubicaciones y actividades con fines de
control que no implican decisiones en tiempo real.

Los dispositivos vehiculares ya no tienen la necesidad de
formar parte de un sistema de comunicaciones, sino que
incorporan un médulo de memoria que les permite almacenar
las diferentes posiciones ocupadas por el movil en instantes de
tiempo previamente establecidos y programados.

Estos sistemas son mas econdmicos Yy convenientes,
dependiendo de las necesidades especificas del cliente. Con
estos sistemas los datos deben de ser descargados
directamente desde el dispositivo para ser visualizados a
través de un software adecuado ya que éste no se comunica
de ninguna otra forma lo que impide una aplicacién en tiempo

real.
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Un ejemplo de un sistema fuera de linea es el ofrecido por la
empresa TELESPIAL SYSTEMS INC. Denominado trackstick.

Este tipo de sistemas AVL es més usado para saber donde ha
estado cualquier persona (hijo, pareja, etc) o vehiculo,
tener un historial de todos los lugares que hemos visitado
durante una vacaciones o0 viaje de trabajo, incluyendo
kilometraje, paradas, etc., mantener un registro de todas las
posiciones geograficas donde hemos estado durante una
excursion, montafiismo, pesca, etc. En el ambito profesional,
por ejemplo, permite un andlisis posterior de cada uno de los
miembros en operaciones militares o rescate [Trackstick,2011].
La informaciéon almacenada por el dispositivo se puede luego
cargar en un navegador GPS, para que nos pueda guiar de

vuelta al lugar deseado.

2.2.3 POR LA RED QUE LOS SOPORTA.
Como ya se mencioné anteriormente los sistemas de localizacion
automética vehicular AVL en linea necesitan apoyarse y utilizar
necesariamente sistemas de comunicaciones Yy transmision
inaldmbricas que permitan su implementacién en tiempo real, el
buen desempefio de un sistemas de localizacion automatica
vehicular depende en gran parte a la cobertura que cubre dicho
sistema inaldmbrico por lo cual es de suma importancia su

clasificacion.
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A) Sistemas sobre lared de datos celular

La red de telefonia celular en sus inicios fue concebida con el
objetivo de transmitir solamente voz, luego de algunos afos se
desarrollan sistemas modernos celulares como GPRS, EDGE,
CDMA/1XRTT denominados como banda ancha movil capaces
de transmitir y recibir datos.

Estos sistemas son importantes en la implementacion de un
sistema AVL ya que ademas de tener las condiciones
adecuadas para la transmision de informacion de navegacion
también tiene una gran ventaja de cobertura ya que llega a
cubrir areas rurales como carreteras lo cual es importante para
en un sistema AVL exigente.

Estas caracteristicas han hecho de las redes de datos celulares
las mas populares para dar soporte a sistemas AVL. Estos
sistemas utilizan médems celulares, los cuales les permite
interactuar con la red de datos celular:

Un sistema AVL que utiliza la red celular de datos deposita la
informacion por el sistema GSM/GPRS en un servidor web por
lo que se puede acceder a la misma no solo desde una central
sino también desde cualquier lugar remoto que posea una PC

con conexién a internet.

20



E=staciones
Satélite GPS Remotas
~t_ . [‘b-
Plataforma / T
Central de {
Control Web |
‘H".
Modem = | » Intemet - I\\]J
GSMIGPRS |, oeEm
be |
. |
A \
“ fiSA) .,
p : 5
=t A
Ty

Figura 2.4 Sistema AVL sobre la red de datos celular

B) Sistemas viaradio frecuencia

El sistema de radio es un sistema que transmite los datos via
un enlace radial, a una central de procesamiento. El alcance de
dichos sistemas depende de las estaciones repetidoras que se
implemente [Omnitronic,2011].

Para aplicaciones en la que las unidades a monitorear solo se
movilizan dentro de un area urbana se puede emplear enlaces
de radio VHF o UHF ya que resulta una opcién menos costosa
gue una red de datos celular.

Estos sistemas via radiofrecuencia pueden adaptarse a los
sistemas de radio existentes, este es el caso de Kenwood que
tiene mddulos denominados KGP -2A y KGP-2B los cuales
tienen a los médems que se encargan de adecuar los datos
enviados, para ser transmitidos por el canal inaldmbrico de
comunicacion, hacia la estacion [C.Acevedo,2009].
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Figura 2.5 Esquema de sistema AVL via radio VHF o UHF

Las limitaciones de un sistema AVL basado en radio frecuencia
esta determinada por la cobertura que puede alcanzar ya que
esta depende de la potencia emitida por las antenas
apropiadas y por las condiciones geogréficas donde se

desarrolla.

C) Sistemas Satelitales
Los sistemas satelitales son empleados cuando se requiere de
sistemas AVL mas exigentes en cuanto a cobertura, donde la
red celular no es suficiente, para ello su utilizan redes
satelitales de baja altura, tipicamente conocidas como redes
LEO (Low Earth orbit), tales sistemas deben incluir en el
hardware necesario médems satelitales que adecuen la sefial

para el enlace de subida y el enlace de bajada.
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Figura 2.6 Esquema de sistema AVL satelital

La principal desventaja de este modelo estd dada en las
condiciones climatolégicas favorables que requiere para la no

errénea transmision y recepcion de la informacion.

2.3 SISTEMAS DE INFORMACION GEOGRAFICA (SIG).

Para utilizar de forma adecuada la informacién de navegaciéon transmitida
o almacenada por los correspondientes dispositivos, la localizacion
automédtica vehicular hace el uso de los sistemas de informacién
geografica para que los datos de localizacién no resulten tan abstractos y
se relacionen univocamente con la realidad a través de un mapa
digitalizado.

Un sistema de informacién geografica (SIG o GIS por su acrénimo en
inglés), es cualquier sistema de informacion que provea la capacidad de
integrar, almacenar, editar, analizar, compartir y mostrar la informacion
geograficamente referenciada con el propdsito de ayudar a resolver

problemas de planificacion y gestién [C.Acevedo,2009].
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También lo podemos definir como un potente conjunto de herramientas
para recolectar, almacenar, recuperar a voluntad, transformar y presentar
datos espaciales procedentes del mundo real.

La informacion visual provista por un SIG puede ser utilizada en
investigaciones cientificas, gestion de recursos, gestion de activos,
evaluaciones de impactos ambientales, planificaciébn urbana, sociologia,
geografia histérica, marketing, arqueologia, epidemiologia, logistica, etc.,
constituyéndose de esta manera en un instrumento imprescindible.

Un SIG funciona como una base de datos inteligente con informacion
geografica que se halla asociada a los objetos gréaficos. Asi si se sefiala
un objeto se podran conocer sus atributos, e inversamente, preguntando a
la base de datos por un objeto se puede saber su localizacién en la
cartografia.

Tipicamente la informacion de interés se encuentra distribuida en
diferentes capas tematicas almacenadas de manera independiente de tal
forma que el usuario podra hacer uso de ellas como crea conveniente
simplemente activandolas, ejemplos de capas son: vias de comunicacion,
nudcleos de poblacion, limites fronterizos, Relieves, red fluvial, usos de
suelo, etc. Todo esto permite realizar un andlisis completo cuyo alcance
depende de la aplicaciébn a la cual esté sirviendo el Sistema de
Informacién Geografica [J.Ciampagna,1999].

Para finalizar podemos decir que un Sistema de Informacién Geografica
SIG tiene por objetivo crear una imagen de una realidad y para este fin los
sistemas localizacion automética vehicular utilizan un software SIG

apropiado.
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231

SOFTWARE SIG

El software SIG son parte de un sistema de informacion geografica;

este software permiten a los AVL agregar, entre otras, las

siguientes funcionalidades:

- Concepto de mapa dinamico (Zoom+, Zoom-, Pan).

- Visualizacién selectiva de uno o més vehiculos.

-La creacion de archivos de datos para visualizacion fuera de
linea.

- Planificaciéon y disefio de rutas asi como programar distribuciéon e
itinerarios.

- Seguimiento de vehiculos y despacho.

- Andlisis de rutas y seleccion de sitios.

- Ubicacion de recursos de la flota de vehiculos.

- Registro de los recorridos y rutas alternativas.

- Ubicacion de clientes y programacién de los requerimientos.

- Optimizador de rutas considerando factores de tiempo y distancia
como limitaciones especificas del negocio tales como tamafio del
vehiculo, tiempo de recepcién de mercaderias de sus clientes.

En la actualidad existen muchos proveedores de software SIG los

gue tenemos: Intergraph, Google, Autodesk, etc. aunque hay que

adquirir derechos de utilizacion la tendencia actual es que estas
herramientas sean gratuitas para acceder a la informacion
geografica y de intuitiva manipulacién como el Google Earth cuya
version gratuita ha revolucionado la utilizacion de software SIG

calificandolo incluso de una herramienta de “Mapeo para masas”.
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2.4 SISTEMAS AVL EN EL PERU.

Los sistemas AVL en el Perl en su mayoria son sistemas basados en
GPS, con transmision en tiempo real y transmitido sobre la red de datos
celular, FERMON transmite por la red celular de América Mévil ya que la
cobertura del servicio mévil segun reporte del OSIPTEL actualizado a
Marzo del 2012 indica que Telefonica Moviles atiende un total de 1376
distritos del Perd y América Movil atiende a 1607 distritos y Nextel solo
245 de un total de 1836 distritos [OSIPTEL,2012] y regulada, con la
siguiente base legal:

La Resolucion Directoral N° 1947-2009-MTC/15 “Directiva que
establece medidas complementarias para el control y monitoreo de
unidades vehiculares a través de dispositivos de ubicacion de conexién
inaldmbrica" aprobado en Lima el 21 de Mayo de 2009, basado en el
articulo 3° de la Ley General de Transporte y Transito Terrestre, Ley N°
27181, el numeral 20.1.1 O del articulo 20° del Reglamento Nacional de
Administracion de Transporte, establece que los prestadores del servicio
de transporte publico regular de personas de ambito nacional, deberan
contar con un sistema de control y monitoreo inalambrico permanente en
el vehiculo y en consecuencia resulta necesario aprobar las medidas
complementarias que establezcan las caracteristicas y funcionalidades
del control y monitoreo de las unidades vehiculares destinadas al servicio
de transporte interprovincial regular de personas a través de dispositivos
inaldmbricos, resuelve aprobar la Directiva N° 007-2009-MTC/15

"Directiva que establece medidas complementarias para el control y
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monitoreo de unidades vehiculares a través de dispositivos de ubicacién

de conexion inaldmbrica”[El Peruano,2009].

La Directiva N° 007-2009-MTC/15 “MEDIDAS COMPLEMENTARIAS

PARA EL CONTROL Y MONITOREO DE UNIDADES VEHICULARES A

TRAVES DE DISPOSITIVOS DE UBICACION DE CONEXION

INALAMBRICA”, tiene como objetivo establecer las caracteristicas y

funcionalidades del control y monitoreo permanente en ruta de unidades

vehiculares destinadas al servicio de transporte interprovincial regular de
personas, a través de dispositivos de ubicacién de conexién inaldmbrica.

Esta basado en la Ley General del Transporte y Transito Terrestre, Ley N°

27.181, Reglamento Nacional de Administracion de Transporte, aprobado

por Decreto Supremo N° 017-2009-MTC, Ley de Organizacion y

Funciones del Ministerio de Transportes y Comunicaciones, Ley N°

27791, Reglamento de Organizacion y Funciones del Ministerio de

Transportes y Comunicaciones, aprobado por Decreto Supremo N° 021-

2007-MTC.

En esta directiva se indica las caracteristicas y funcionalidades que deben

tener los dispositivos AVL entre las que resaltan las siguientes:

- Equipos con tecnologia GPS, GSM/GPRS (Cuatro Bandas
850/900/1800/1900 Mhz), Duales (GSM/GPRSI SATELITAL) u otros
que realicen la transmision de modo inaldmbrico que posean
frecuencia y tecnologia autorizada por el MTC.

- Equipos con la capacidad de notificar eventos de exceso de

velocidad, ocurrencia de asaltos (boton de pénico), zonas no
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permitidas y de forma opcional que permitan el escalamiento para
implementar otro tipo de eventos como por ejemplo: control de
ignicién, sensor de movimiento, geo-referenciacion, etc.

Equipos que puedan enviar reportes en formatos binarios y ASCII.
Equipos que utilicen los protocolos AT, TAIP, TSIP, NMEA, SIRF,
TCP/IP u otro que proporcione bidireccionalidad de la comunicacion.
Equipos programables por conector externo y/é en forma remota.
Equipos con capacidad de operar dentro de los rangos de
temperatura de -40 Ca + 70 C.

Equipos alimentados por: 12 Voltios DC, o 24 Voltios DC.

Equipos con bateria de respaldo recargable.

Equipos que cuenten con garantia y soporte técnico local.

Equipos con la capacidad de almacenamiento de DATA fuera de
zonas de cobertura de comunicacion.

Deben contar con puertos digitales y/o analogos.

Homologados por la Direccion General de Control y Supervision de
Comunicaciones.

Minimo de 12 canales GPS y que brinden la ubicacién del vehiculo
con un margen de error de distancia de aproximadamente 5 metros, y
en caso el vehiculo no se encuentre en movimiento, hasta 15 metros.
Permita realizar el monitoreo en cualquier momento del recorrido del
vehiculo, sin tomar puntos permanentes o de referencia para la

verificacion.
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Verifique si el vehiculo estd en movimiento o se encuentra
estacionado, pudiendo establecer el tiempo desde que se produzca la
paralizacion hasta el momento en que se realizé el monitoreo.

Permita verificar la velocidad del vehiculo que se encuentra en
movimiento, al momento del monitoreo.

Debe permitir el monitoreo por parte del MTC y otras entidades

encargadas de velar por la seguridad de las personas.

También indica las disposiciones que el transportista debe cumplir como

por ejemplo:

El transportista debe comunicar a la Direccion General de
Transporte Terrestre el cambio del prestador del servicio de
ubicacion a través de dispositivos de ubicacion de conexion
inalambrica, en un plazo maximo de dos dias computados a partir
de la fecha en que se realiz6 el cambio.

El transportista debera acreditar que cuenta con el dispositivo de
conexion inalambrica, presentando a la Direccion General de
Transporte Terrestre copia del contrato vigente con la empresa
prestadora del servicio, donde se debe identificar la placa de los
vehiculos a los que se les ha instalado este dispositivo.

El transportista debera solicitar a su prestador del servicio que al
inicio de la prestacién haga llegar al Centro de Control y Monitoreo
del Ministerio de Transportes y Comunicaciones la informacion en
tiempo real, a través del formato y protocolo de comunicaciéon que

el referido centro le proporcione. [El Peruano,2099].
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CAPITULO 1l

MARCO METODOLOGICO

3.1 MATERIALES
Para poder desarrollar la mejora en el sistema de monitoreo y rastreo
vehicular de la empresa Fermon Peru SAC fue necesario consultar
diversos tipos de informacion, la cual fue recaudada de diferentes medios
tanto tedricos como practicos (Libros, tesis, documentos de Internet,
encuestas, entrevistas, etc.) dicha informacion fue clasificada, ordenada y
procesada para extraer de ella la informaciéon necesaria aplicable en el
desarrollo del presente y asi, de esta manera, se pudo realizar un

desarrollo fiel y consistente de la materia.

3.1.1 INFORMACION DE LA EMPRESA FERMON PERU SAC.
La informacion referente a la empresa Fermon Peru SAC fue
adquirida a través de una entrevista a la gerente, jefe de
operaciones, personal técnico de instalaciones y monitoreo de
dicha empresa ademas de la informacion proporcionada en su
pagina web con el fin de saber los servicios que ofrecen, analizar
sus problema, determinar sus necesidades y requerimientos
técnicos para lograr la mejora en su sistema de rastreo y monitoreo

vehicular.
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3.1.2

3.1.3

REUNIONES, ENTREVISTAS Y ENCUESTAS.

Para determinar y delimitar las necesidades y requerimientos de los
clientes de la empresa Fermon Pert SAC se realizaron viajes a las
ciudades de Talara, Piura, Cajamarca, Chiclayo, Barranca y Lima
con el fin de interactuar con los duefios, jefes de operaciones y
personal de monitoreo de las empresas de transporte clientes de
Fermon y asi saber cuales son sus requerimientos mas urgentes
en el monitoreo de sus vehiculos asi como determinar los
problemas con el sistema actual.

En las reuniones, entrevistas y con la encuesta realizada se pudo
determinar cOmo necesidades: un sistema que permita monitorear
el consumo de combustible, un sistema de bloqueo remoto del
vehiculo, solucion ante el olvido de las llaves dentro del vehiculo,
elementos probatorios de un acontecimiento de robo y el monitoreo

independiente del tracto camion.

INFORMACION DEL SISTEMA DE MONITOREO Y RASTREO
VEHICULAR: AVL (AUTOMATIC VEHICLE LOCATION)

La informacion referente a las caracteristicas, beneficios y
limitaciones de los diferentes sistemas de rastreo y monitoreo
vehicular fue tomado de libros, website y manuales técnicos de los
cuales se pudo determinar los elementos y requerimientos técnicos
necesarios a tener en cuenta para desarrollar la mejora del sistema

de rastreo y monitoreo vehicular de la empresa Fermon Perd SAC.
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Entre las principales referencias bibliograficas tomadas en cuenta

para el desarrollo del presente sistema tenemos:

- AVL-equipped vehicles as traffic probe sensors.

- Planning and Implementation of Automatic Vehicle Location
Systems for Public Transit.

- Manual Para el Usuario Final de la Plataforma Position Logic,
Position Logic.

- Manual de equipo GPS modelo VT 310

- Position Logic, Especializados en Servicios de Localizacion,
http://www.positionlogic.com

- Omnitronic. Sistemas de Seguimiento Vehicular (AVL) vy

Monitoreo Remoto http://www.omnitronic-sa.com

3.2 PROCEDIMIENTOS
Al tener los materiales necesarios para desarrollar la mejora en el sistema
de monitoreo y rastreo vehicular se vio la necesidad de establecer el

procedimiento adecuado para poder cumplir los objetivos establecidos.

3.2.1 CLASIFICACION DE LA INFORMACION SOBRE LA EMPRESA
FERMON PERU SAC.
La informacion referente a la empresa Fermon Peri SAC obtenida
de las entrevistas con su personal administrativo y operativo nos
permitié establecer las necesidades y requerimientos respecto a su

servicio brindado.
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3.2.2

Al tener la informacion de la empresa se procedié a realizar el
estudio de la misma con la finalidad de entender el funcionamiento
y operacion de dicha empresa, asi como, los servicios que brinda a
las empresas de transporte de carga, transporte interprovincial y
transporte particular, determinando los siguientes puntos:

Se determiné que FERMON PERU SAC es una empresa joven en
el rubro del rastreo y monitoreo vehicular y que para ello emplea
una plataforma llamada Position Logic pero que no se estaban
utilizando varias caracteristicas propias del sistema que podrian
solucionar en gran parte los requerimientos de los clientes de

FERMON PERU SAC.

REUNIONES CON EL PERSONAL DE FERMON PERU SAC Y
ENCUESTAS A LOS REPRESENTANTES DE SUS CLIENTES.
De las reuniones con sus empleados se pudo determinar: las
funciones de los empleados, el tiempo promedio de instalacion y
configuracion de los equipos, sus procedimientos ante cualquier
alerta de robo y/o aviso programado, las bases de datos de sus
clientes y sus respectivos vehiculos y también se determiné que si
era factible la implementacion de los sistemas propuestos.

De las reuniones con los clientes y las encuestas realizadas se
pudo determinar cuales son las quejas mas frecuentes y que tienen
como principales necesidades: un sistema que permita monitorear
el consumo de combustible, un sistema de bloqueo remoto del

vehiculo.
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3.2.3 CLASIFICACION DE LA INFORMACION RESPECTO AL

SISTEMA DE MONITOREO Y RASTREO VEHICULAR

Con la informacién adquirida a través de las entrevistas y

encuestas se tiene una nocién mas exacta de lo que FERMON

PERU SAC necesita para cubrir sus principales requerimientos, por

lo cual a través de la consulta de la bibliografia mencionada se

pudo determinar:

- Que FERMON PERU SAC utiliza un sistema de rastreo y
monitoreo vehicular basados en GPS, con transmision en
tiempo real y transmitido sobre la red de datos celular.

-  FERMON PERU SAC cumple con transmitir bajo La Resolucion
Directoral N° 1947-2009-MTC/15 “Directiva que establece
medidas complementarias para el control y monitoreo de
unidades vehiculares a través de dispositivos de ubicacion de
conexion inaldmbrica” y La Directiva N° 007-2009-MTC/15
“Medidas complementarias para el control y monitoreo de
unidades vehiculares a través de dispositivos de ubicacion de
conexion inalambrica”.

- Para que los clientes puedan interactuar y visualizar de forma
dindmica el monitoreo de sus vehiculos la plataforma Position
Logic cumple ampliamente los requerimientos de un software de
sistema de informacién geogréfica (SIG).

- La plataforma de monitoreo y rastreo satelital Position Logic
tiene el software necesario para implementar el control de

pérdida de combustible y el bloqueo remoto del vehiculo.
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3.3 METODOLGIA DE LA INVESTIGACION
Luego de haber delimitado y definido el problema, analizado las
caracteristicas, haber hallado las variables e indicadores, definido una
hipétesis, plantearse un objetivo general y objetivos especificos y
determinar los materiales y procedimientos en el disefio de la
investigacion es necesario aplicar una metodologia que nos permita
desarrollar la mejora del sistema de monitoreo y rastreo vehicular de la

empresa FERMON PERU SAC.
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Tabla 3.1: Metodologia de la Investigacion

ETAPA

DESCRIPCION

ACTIVIDADES

Delimitacién del
problemade

estudio

Definir el objeto de estudio y

escoger una metodologia

adecuada al mismo.

Revision
investigaciones

anteriores.

Ubicar el objeto de estudio en el

Consulta de fuentes

Revisién tedrica | marco del conocimiento | bibliograficas y
desarrollado en el area. digitales.
Elaboracion de | Establecer criterios organizados
Elaboracion y
instrumento de | de los datos que se necesitan
valoracion de la

recoleccion de

datos

para la investigacion: Objetivos,

variables e indicadores.

encuesta y entrevistas

Aplicacién de

Determinar la realidad a través

Aplicacion de

instrumento de la recoleccion de datos encuesta y entrevistas

Analizar los resultados vy | Comparar los
Andlisis de

determinar las necesidades de | resultados de cada
datos

los clientes a cubrir necesidad.

Determinar elementos a utilizar | Comparar
Disefio del

(equipo  AVL, sensor de | caracteristicas de los
sistema

combustible, relay automotriz)

elementos a utilizar

Documentaciéon

y cierre

Documentar: montaje e
instalacion, pruebas y
simulaciones, estimar costos,

establecer  conclusiones vy

recomendaciones.

Elaboracion y
compaginacion del

informe final.
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CAPITULO IV

ANALISIS DEL SISTEMA AVL ACTUAL DE FERMON PERU SAC.

4.1 FERMON PERU SAC.

La empresa Fermon Peru SAC fue constituida en Junio del 2009 con el
objetivo de cubrir las principales necesidades de los clientes en la zona
norte del Perd, avocando sus mayores esfuerzo a prestar el mejor servicio
al cliente con una atencion inmediata y con un servicio las 24 horas del
dia, apuntando asi a ser la empresa lider en rastreo y monitoreo satelital

en el norte del Perd [FERMON,2010].

FERMON tiene su oficina principal en la ciudad de Trujillo — La Libertad lo
gue le ha permitido establecer su mercado en los departamentos del norte
del pais, luego de un afio de haber iniciado sus actividades extiende su
plan de crecimiento a la ciudad de Lima por ser la capital del pais y
albergar un gran mercado tanto en el transporte interprovincial como de
carga pesada teniendo asi una nueva sede para la asistencia de sus

clientes en la capital.

Entre sus principales clientes figuran empresas de carga pesada
(comestibles, abarrotes, combustible y materiales peligrosos) empresas
de transportes interprovinciales (ruta larga, ruta corta, turismo) y vehiculos

particulares y taxis.

Entre las principales actividades comerciales de Fermon Pert SAC figura
la venta y programacion de equipos AVL con tecnologia GPS de
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diferentes marcas (Antares, Sky patrol, VT 310, MTC 500, Rover 9,
Intelitrac X8, Intelitrac X1 etc.) y el monitoreo vehicular satelital para lo
cual cuenta con tres plataformas via web entre las que destaca la

plataforma desarrollada por la empresa americana Position Logic.

Una de las caracteristicas principales de los sistemas de localizacién
automatica vehicular de Fermon es  cumplir con los siguientes
requerimientos del Ministerio de Transportes y Comunicaciones: Directiva
N° 007-2009-MTC/15 *“Establece medidas complementarias para el
control y monitoreo de unidades vehiculares a través de dispositivos de
ubicacion de conexion inalambrica” y la Resolucidén Directoral N° 1947-
2009-MTC/15  Aprueban  "Directiva que  establece  medidas
complementarias para el control y monitoreo de unidades vehiculares a
través de dispositivos de ubicacibn de conexién inalambrica", el
cumplimiento de dichos requisitos le ha permitido aumentar el nimero de
vehiculos y clientes.

Si bien es cierto que el servicio de Fermon Peru S.A.C. es bueno podria
ser mejorado atendiendo las necesidades de sus clientes entre las que
destaca el monitoreo de combustible por el posible hurto de este en las
rutas y el corte de motor en el caso de que la unidad sea robada
utilizando el software de rastreo y equipos AVL con los que ya cuenta con
lo que permitiria brindar un mejor servicio y captar una mayor cantidad de

clientes.
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4.2 DESCRIPCION DE LA PLATAFORMA AVL POSITION LOGIC

42.1

POSITION LOGIC

Position Logic es una empresa lider B2B (Por sus siglas en Ingles;
Business to Business; de Empresa a Empresa) en servicios de
localizacién y rastreo la cual se compromete a apoyar a clientes
empresariales, suministrandoles inteligencia integrada, tecnologia
precisa de ubicacién, y servicios y soluciones personalizadas para
todos sus clientes.

Position Logic se concentra principalmente en el suministro de
soluciones para empresas que se ocupan en las areas de gestion
y logistica de activos empresariales, seguimiento de activos via
GPS, controles avanzados de seguridad y los servicios
profesionales de consultoria [Position,2011].

Entre los principales beneficios que Position Logic ofrece a sus
clientes destaca:

Mayor ahorro en costos de operacion: No hay necesidad de
comprar nuevos dispositivos. La tecnologia de Position Logic
puede trabajar con dispositivos existentes de su empresa o de sus
clientes, proporcionando una solucién totalmente personalizable.
Aumento de la productividad: Cuando hay una transparencia
total, una empresa naturalmente funciona mejor, sin
contratiempos y como resultado, logra un mejor servicio al cliente

y un mayor éxito en general.
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4.2.2

Valor: Los precios competitivos, la experiencia en servicios de
localizacién y rastreo y la posibilidad de integrar cualquier

dispositivo en la plataforma, nos convierte en la mejor opcion.

PLATAFORMA POSITION LOGIC

Esta plataforma de rastreo vehicular, ademads de mostrar la
posicién en tiempo real de una unidad, nos permite crear rutas,
geo-cercas, generar alertar ante cualquier evento predeterminado,
almacenar datos de vehiculos y conductores, guardar programas
de mantenimiento, generar reportes detallados (tiempo, paradas,
velocidad, etc.) a través de 5 pestafias basicas descritas a

continuacion:

A) Pestafia de Escritorio.
En esta pestafia se puede visualizar todos los detalles de los
grupos autorizados, crear nuevos grupos en una cuenta asi
como la administracion de los vehiculos, conductores y

landmark [Manual,2009].

Vehiculos: En esta ventana se crear, borrar, modificar y
administrar sus datos generales del vehiculo(nombre, placa,
marca, afio, modelo, color), datos del motor (odémetro, tipo y
consumo de combustible, tipo, marca, transmisién), datos de
la carga (numero de asientos, capacidad de remolque,

capacidad de carga, carga maxima) y datos extras (precio,

40



fecha de adquisicién, fecha y lugar de publicacion de la placa,
compafia de seguros y fecha de expiracion del seguro) asi
como crear un registro y programaciéon de mantenimiento los

cuales pueden ser enviados como recordatorios via e-mail.

Conductores: En esta ventana se pueden agregar o quitar
los datos de las personas que se desempefian como
conductores: Datos generales (DNI, nombres y apellidos,
sexo, fecha de nacimiento, cargo, tipo de sangre, nimero de
seguro social), licencia/seguro (numero de licencia,
restricciones de la licencia, fecha de expiracién de la licencia,
poliza de seguro, fecha de expiracion del seguro) e
informacion de contacto de emergencia (teléfono, fax, celular,

correo electronico, contacto de emergencia).

Landmark: En la venta de landmark o puntos de interés
ademas de poder agregar, quitar y configurar los detalles de
un punto de interés (cédigo, descripcion, tipo, estado,

direccién, ciudad, pais, coordenadas).
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‘ Escritorio I Rastrear ‘ Rutas ‘ Geocerca ‘ Reportes

Escritorio

Grupos | Buscar | Favoritos | |
Cuenta: 9

j COCA COLA 4 @

Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM
Vehiculo (9) | chofer (10)| Landmark (0)

Operacion EXSA [ Yanacocha 4 @
RPC: 976229664, Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM
Vehiculo (10) | chofer (7) | Landmark (2)

Operacién 77 4 @
detalle 979805270, Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM
Vehiculo (0} | chofer (0)| Landmark (0)

Operacion ANTAMINA
7= Transporte de combustible Barranca-Antamina. Telef RPM.+51+#346028 Cel. +51-976597556, Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM
MTAWNA Vehiculo (11) | chofer (9) | Landmark (188)

Operacién MOBIL OIL DEL PERU j @

MObI] RPC: +51-076-976229678 #686655, Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM
Vehiculo (4) | chofer (4) | Landmark (2)

|
' Operacion PETROPERU 2@

‘ mﬁ Hora Local:02/05/2012 12:45:10 PM

Vehiculo (4) | chofer (5) | Landmark (0)
|

iM% Operacién TURBO - LIMA DA

Figura 4.1 Pestafia Escritorio

Otra de las caracteristicas de esta pestafia es que nos
permite crear, modificar y administrar la ventana de arreglo de
alarmas para cada grupo o cliente modificando el disparador
de alarmas (velocidad excesiva, geo-cerca, botén de péanico,
desconexion de bateria, ignicion ON/OFF, etc.), configuracion
(dias y horas de funcionamiento, niumero de veces de disparo
de la alarma), despliegue (mensaje de notificacion, forma de
despliegue, imagen, sonido) y entrega que indica los datos de
correo, asunto y mensaje de las notificaciones de alarmas que

deseen ser recibidas via e-mail.
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tandmark | Permisos [T ] Veramas  Motas  Anexo |

Escoja un Disparador Copy Alers Configuracidn Opciones de Despliege Enlrega
Excessiie Speed B Valor: | Fomade Despliegue: | Coneo Electdnico (Use'” entre direcciones) :
gmnu i No haga nada v
nce :
Wensaje de Notificacon | :
Low Bty a ] Asunto: i]
Paric Button i

CoO.OwEwiDu0Ovs

Potran Do Urock Command St || - = 5 B/ EIVED

Potman - Entet Ant Car Jack Mode |=[ ~ Desde: 0000AM  + v .
Prmn - ipicsin Enceniy Hasta (0 v [ Mostrar Batgin de Zoom Cuerpo i}
Potian - Tunk Open asta 00:00 AM -
Portman (Port:1900)-Extemal Battery K _ Imagen de Alerta:

Portman (Port 1900}Extemal Battery F Ignore I3 akarmas duplicadas 3 los pocos minutos Blue v

Portman Ignicidn Apagada | NA v

Portman -Trunk Close Sonido de Alarmas

Portman-Anti Car Jacking Command § v

Portman-Door Lock Command Sucess N

EIRepit
Portman-Exit Anti Car Jack Mode £l Repitir Sonido

PotnanExtna Batery Renord
Potnarkod 100 Cost |+

Figura 4.2 Venta de Arreglo de Alarmas

Todas las caracteristicas antes mencionadas pueden ser
modificadas segun el criterio del cliente de acuerdo al grado
de autorizacién que haya sido asignado por la empresa que
brinde el servicio, en Fermon Peri SAC los clientes tienen
solo cuentas de usuarios simples que solo les permite el
monitoreo en tiempo real de sus unidades e ingreso a los

reportes mas no a la modificacion de ellos.

B) Pestafia de Rastreo.
Es la pestafia que permite visualizar la actividad y estado de
las unidades con relacion al mapa de la localidad donde se
encuentre [Manual,2009].
Esta pestafia nos va a mostrar en forma grafica la ubicacion
de las unidades y su estado actual (en movimiento, detenida,
apagadas, en alerta o fuera de cobertura) a través de un

mapa dinamico.
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‘ Escritorio ‘ Rastrear Rutas ‘ Geocerca ‘ Reportes Bienvenido, demo default Salir

Rastrear

Quilcate 5

A AN i g S AR R o Triico ] Mapa | Satelie

Operacion YANA(-] +  Buscar.. b it 2y : B
| 4
lRastreo| Historial ‘
|

) Filros 9/9
\
| [@ Nombre Uitimo Detalles

M1U-369 m | D@goR
e m | Heqm®

M3H-855 am UV HEOR

PL38% e J@EOR

PL3837 smem | LB GER
‘

PL-3633 m  OEgo

PL-4036 m | Hdeqoa

PL4D81 am PEHOR
‘ PL44Z3 o DJEAGEOR

..

}.'J

WEE ek

o I B e e | A
Actualizar 00:51 11l Cambiar. Por defecto[ v | ¢ . Show Minimap {4

hinos 02646

Figura 4.3 Pestafia Rastrear

Esta pestaiia muestra ventanas con una propiedad
determinada que nos permiten una navegacion mas adecuada
por ejemplo:

Rastreo: Esta sub-pestafia ofrece un desglose por unidad, el
cual nos permite rastrear una unidad en especifico, o todas a
la vez. Asimismo existen comandos que nos permiten
visualizar la informacion general de la unidad rastreada, el
tiempo que lleva sin transmitir, medir distancias, ultimas
posiciones y un mapa predeterminado que siempre este
visible si fuese necesario.

Historial: Esta sub-pestafia permite ver un reporte gréafico de
las sesiones, por unidades, dentro de un rango de fecha y

hora especificando uno de los grupos que tiene un cliente y el
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nombre de la unidad especifica que se desea consultar en
modo video lo cual permite aumentar/disminuir la velocidad,
parar en un determinado punto, etc. Segun el requerimiento

de lo que se desee visualizar.

‘ Escritorio ‘ Rastrear ‘ Rutas ‘ Geocerca ‘ Reportes Bienvenido, demo default  Salir
Rastrear
Operacion ANTAI[7] o Busear.. s
H Rastreo |H\stona\| ‘
otfo/2012 |0 [*] 0o [+] oamoasania (23[+] ss [+] o
T1E-834 ooty L)
A [ETEC B N 22 | u %
? o2 U
9 oamevz 413 22A0
9 oamoem2 41555 A0
O oamoev2 41555 A0
@ ooz 41555 A
O om0t ez AN
Q omowony asmat s 3
YD-3463 ovoanta L
W] vo2ses 022012 L
voams oo02012 L
| | -
! p 3
9 & =828

Posiciones Visbles: Todos  []

Figura 4.4 Sub-pestafa Historial

Landmark (Punto de Interés): En esta sub-pestafia
aparecen ubicados en el mapa los puntos de interés que,
previamente, han sido creados y asignados a los grupos,
dichos landmark son y los podemos filtrar por grupos y

nombre de unidad.
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‘ Escritorio ‘ Rastrear ‘ Rutas ‘ Geocerca ‘ Reportes

Rastrear
Operacion ANTAN-| »  BUScar.. &
i
l Rastreo| Historial
|
» Filtos 1
\
| & Nombre Uitimo Detalles
O pL4080 mam | LYEHOR
O TiE83 mam JIHOR
[ ¥D3263 m o Ledo
| O ypasos w  JeqoR
O vpass4 mm | UIHOR|:
| -
0 D773 msm | P EHER
O voarrs moom AR
0 yparis am | @GERA
O voazer o  HedoR
O vp-353 um | D @GER-
[ (] Pt [l Y
a7 " : ol A
PEHE =808
Actualizar 00:29 11/ Cambiar.  Por defecto[ ]

Llantero 8 Gi
Km 226

N Km221
i
N Km220

Bienvenido, demo default salir

km 19 - Carretera Antami
)

K 18 - Caretera Al

T :
Km 14 - Cametera Antanina

3. Carelera Anta
REVISION ANTAMINA TUNAN Km ?2 i

Figura 4.5 Sub-pestafia landmark

Show Minimap

Geocercas: En esta sub-pestafia aparece un listado de todos

las geo-cercas que existan en el mapa previamente creado y

asignado a los grupos, estos los podemos filtrar por grupos y

nombre de unidad.
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‘ Escriterio ‘ Rastrear ‘ Rutas ‘ Geocerca ‘ Reportes Bienvenido, demo default Salir

Rastrear

Operacion YANA(F] & Busear a
|
l Rastreo| Historial ‘
|

» Filtos 9/9

‘ O Nombre Ultimo Detalles i
‘D MHU-869 m | O»gof
0 U1 m Leqo

O MaH-e53 sm P EHLOR

O pL3836 ontom @R

0 pLass m | UPHOR

O pL3s3s mo LR EOR
O PL40% on | @SR

0 pL4o81 #m DPEHER

0 pL4423 m UEq0R
SEEIEYD
@) 5 & =878

Actualizar 00:14 11/

Cambiar. Por defecto [+ ]

Figura 4.6 Sub-pestafia Geocercas

C) Pestafa de Rutas.

La pestafa de Rutas permite al cliente saber:

- Como llegar de un punto determinado en el mapa hacia
otro indicando la ruta mas corta a tomar, solo basta con
indicar la direccion inicial y la final.

- Que unidad ha reportado dentro de las dltimas 24 horas
que se encuentre mas cerca de un determinado punto

escogido por el cliente.
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‘ Escritorio ‘ Rastrear

Rutas

‘ Rutas

Geocerca ‘ Reportes Bienvenido, demo default Salir

Coi

9
\

1

I~

(%)

Ll

(%3]

[[=a]

guracion'de’Rirtas

Direccidn Inicial:
-8.070447227136748 -79.049205

Direccién Destino:
-8.131628643111721,-79.020881¢
Localizar:
|Espaﬁof EH Buscar Direccion |
. Lirigete nacia el Zum
sureste en Bernardo
'0" Higgins hacia
Montufar

. Toma la segunda a la 53m
derecha hasta
M.Belgrano

. Gira a la izquierda hacia 1,8 km
Tahuantinsuyo

Gira ligeramente a la 800 m
izquierda hacia Tupac
Amaru

. Gira a la izquierda hacia 2,0 km
opo

. Continta por Federico 3,1 km
Villareaal

“2iod Buscar Direcddn

m

Figura 4.7 Pestafia Rutas

D) Pestafia de Geocercas

Esta pestafia nos permite crear geocercas, ver las ya creadas

y asignarlas al vehiculo que se desee.

Esta pestafia consta de ciertas ventas y sub-pestafias que

nos van a permitir visualizar y utilizar adecuadamente esta

herramienta.

Asignar Geocercas: En esta pestafia podemos asignar

geocercas previamente creadas a los vehiculos escogiendo el

grupo o el nombre de la unidad especifica a la que se le

desea asignar una geocerca.

Crear Geocercas: En esta pestafia estan las herramientas

para la elaboracion de geocercas, estas pueden ser en forma

de circulo (indicando el radio en Kms), poligono (sefialando el
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AICNIVO  EQICION  VEF  FAYOMIOS  HEMAMIeNtas  Ayuaa

perimetro del area en donde se quiere establecer la geocerca)

y ruta (sefialando la ruta punto por punto de la geocerca).

Grupos

Nombre:

O

O =

=

OO O OO0 oo O

Dibujar || Limpiar

Reportes

: | Operacion ANTAMINA :

Geocerca

J Base Barranca - Control Tunan
km 1

J Casablanca - Pachapaqui Km 38

(Ruta Conococha)

J Control Km 47 - Hornillos Km 56
(Ruta 14)

J Control Repsol - Casablanca Km
10 (Ruta Conococha)

J Control Tunan - Control Km 47
(Ruta 14)

J ETEN - CIUDAD DE DIOS

J Hornillos - Control Repsol Km 73
(Ruta 14)

J Km 48 - Control Fatiga Km 79
(Ruta Conococha)

./ Km 79 - Mina Antamina Km 120
./ KM42 - CHILETE

J Pachapaqui Km 38 - Control
Fatiga Km 48 {Ruta Conococha)

J QUINUA 1 EN MINA YANACOCHA

_} QUINUA 2 EN MINA YANACOCHA

Count:13

Figura 4.8 Pestafia Geocercas

E) Pestafia de Reportes

Esta pestafia nos va permitir visualizar los diferentes datos

obtenidos durante el rastreo de la unidad o grupo requerido.

| Escritorio

Rastrear

| Rutas

‘ Geocerca ‘ Reportes

Bienvenido, demo default

Salir

ofTer Reporte VI"SUSCripe

REPORTE ACTUAL DE RASTREO
MMuestra todas las unidades activas y la informacion relacionada.

REPORTE DE ACTIVIDAD ACTUAL
MMuestra todas las unidades activas y la informacion relacionada.

REPORTE DE HORAS TRABAJADAS

Este informe ofrece un resumen de las horas efectivas en las que el vehiculo se ha utilizado. Detalla las horas, dias y el promedio de horas trabajadas por dia. Utilice este informe para medir Ia productividad en
toda su flota.

REPORTE DE VELOCIDAD EXCESIVA

MMuestra las alertas de velocidad generadas dentro de un deferminado rango de fechas.

REPORTE DETALLADO DE ACTIVIDAD

Iuestra informacion detallada relacionada con el viaje.

REPORTE DETALLADQ DE RASTREO
Muestra informacion detallada del rastreo asi como informacion relacionada con el viaje.

Puntos de Interes
REPORTE DE ENTRADA Y SALIDA DE PUNTOS DE INTERES
IMuestra la entrada y salida de las unidades con los puntos de interes agregados

Segu

ridad

REPORTE DE USUARIOS
Muestra |a actividad de los usuarios en el sistema deniro de un determinado rango de fechas.

Figura 4.9 Pestafia Reportes
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En esta pestafia podemos generar un tipo de reporte que se
adecue a lo requerido y suscribirlo a alguna cuenta de correo
electrénico.

Generar Reportes: Esta sub-pestafia permite generar todos y
cada uno de los reportes que con relacibn a una unidad

indicando su nombre y una descripcion de dicho reporte.

Escritorio Rastrear Rutas Geocerca Reportes Bienvenido, demo default
Reportes

PORTE D OCIDAD EX

REPORTE DE VELOCIDAD EXCESIVA

Fecha Inicial:

01/03/2012
Tiempo Inicial (HH:MM:SS):

00[~]00[~]:00[~]
Fecha Final:

01/03/2012
Tiempo Final (HH:MM:SS)

23[~]{59[~]59[~]

Grupos:

COCA COLA B
Operacién EXSA / Yanacocha

Operacion 77 E

Operacion MOBIL OIL DEL PERU
Operacion PETROPERU

Vehiculo chofer:

ALFREDO MURQO TANCA »
BLADIMIR ATILIO SANCH
CALIXTO MANCHAY HU/ =
2 |CARLOS ELIAS CASTRO
GUSTAVO REGALADC H

JAIME SOLORZANO

Obtener Informes Cancelar

Figura 4.10 Generar Reportes

4 4 1 Jofa b Bl 100% - Find [Nt |/ -| & & B

XML file with report data

SV {eomm 3 dehmited). Reporte de Velocidad Excesiva

FERMON PERUY PDF

MHTML (web archive)
Feche

Excel | 02/05/2012 1:43:48 P14
Chente: Tranzportes MCATALAN -

LIFF file

ord
Grupos : Operacion ANTAMINA Articulo : PL-4080:
01/03/2012 43210 PM 70 km/h 88 km/h 18 km/h -10.786952/-77.741960 Hostal Richards, SN, BARRANCA,
Peru

01/03/20124:31:10 PM 70 km/h 84 km/h 14 km/h -10.775700/-77 745532 Hostal Chorrillos Beach, SN,

BARRANCA, Peru

01/03/2012 4:30:10 PM 70 km/h 78 km/h 8 km/h -10.764° 0945 Km 195, SN, BARRANCA, Peru

01/03/2012 9:37:10 70 km/h 78 km/h 8 km/h -10.717375/-77.775048 Km 202, CASTILLA, BARRANCA, Peru

AM

01/03/2012 9:36:10 70 km/h 90 km/h 20 km/h -10.706540/-77 779742 Km 203, CASTILLA, BARRANCA, Peru

AM

01/03/2012 9:30:10 70 kmfh 75 km/h 5 km/h -10.673467/-77.792872 Llantero, CASTILLA, BARRANCA,
Peru

01/03/2012 9:29:10 70 km/h 94 km/h 24 km/h -10.667335/-77.797480 Liantero, CASTILLA, BARRANCA,

AM Peru

01/03/2012 9:27:10¢ 70 kmfh 93 km/h 23 km/h -10.653215/-77.807128 Km 1, Peru

01/03/2012 9:26:10 70 km/h 85 km/h 15 km/h -10.641078/-77.801057 Km 3, Peru

AM

01/03/2012 9:25:10 70 kmfh 94 km/h 24 km/h -10.628785/-77.790497 Km 4, Peru

01/03/20129:24.10 70 km/h 107 km/h 37 km/h -10.619173/-77.780263 Km 6, Peru

AM

4| I
javascriptvold(0)

Figura 4.11 Reporte Generado
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Suscripciones: En esta pestafia el usuario configura sus
reportes para que los mismo sean enviados desde la
plataforma, hacia un e-mail que este desee, esto lo puede
elabora, eligiendo el formato en que desea recibirlo, la
frecuencia, los grupos, etc. [Manual,2009]. Cuando se
suscribe a una cuenta se puede configurar el tipo de reporte,
el leguaje del reporte, la frecuencia de envio (diario, semanal
o mensual), formato del reporte (pdf, Excel, xml u otro), el
correo destino, el asunto con el que se desee ser enviado y

finalmente asignar el grupo del que se desea su reporte.

4.3 IDENTIFICACION DE REQUERIMIENTOS

Como ya se ha descrito los sistemas AVL no sélo nos permite ubicar una
unidad en tiempo real, sino que al mismo tiempo nos permite obtener una
serie de datos que nos permite una mejor administracion de la flota
ademas de cumplir con las nuevas disposiciones de organismos
gubernamentales como el MTC y los nuevos requerimientos de seguridad
en empresas transportistas, productoras y distribuidoras.

En los ultimos meses la empresa Fermon Perd S.A.C. viene teniendo un
crecimiento comercial y al mismo tiempo se han ido presentando nuevas
necesidades de los clientes como implementar nuevas formas de
combatir el nimero de asaltos tanto al transporte publico como de carga
pesada, evitar el robo de combustible en los vehiculos e identificar los
puntos donde se podria estar comercializando el combustible hurtado

siendo este problema el mas alarmante en los vehiculos de carga ya que
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estos vehiculos hacen paradas no autorizadas para sustraer el
combustible de estos vehiculos y posteriormente venderlo.

Es importante sefalar que los sistemas de monitoreo satelital si bien son
muy Utiles y efectivos no son del todo perfectos ya que para que puedan
tener un buen funcionamiento el dispositivo GPS debe de contar con
cobertura GSM/GPRS para que pueda enviar al servidor la posicion en la
gue se encuentra [F.Zhao,1997], este ultimo factor es un problema que se
presenta con mucha frecuencia en la sierra donde la empresa “Fermon
Perd S.A.C. tiene gran parte de sus clientes.

Fermon Peru S.A.C., a través de su plataforma Position Logic, monitorea
un total de 404 unidades (287 de transporte pesado, 112 de transporte
publico y 5 de transporte particular) reunidas en un total de 65 empresas
(52 transporte pesado, 9 transporte publico y 4 transporte particular) las
cuales respondieron una encuesta realizada en el primer afio de servicio

de la empresa dando a conocer las siguientes necesidades:

NECESITAN UN SISTEMA QUE PERMITA DETERMINAR LA
PERDIDA DE COMBUSTIBLE

60

50 v

s0

30 +~
- 86.54%

20 v

o _r__.z ) 55.55% M I__.-"
Transporte Pesado Transporte pablico Transporte particular

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pearia SAC |

Figura 4.12: Clientes que necesitan un sistema para detectar pérdida de combustible
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El transporte requiere un sistema detector de pérdida de combustible con un
86.54% (45 empresas), en el transporte publico un 55.56% (5 empresas) y
en el particular con un 0.00% (0 empresas).

REQUIEREN DE UN METODO AUXILIAR DE BLOQUEO
REMOTO VEHICULAR

e

50 A

30 -
76.92%

20 7

)

0 : 100.00% :

Transporte Pesado Transporte publico Transporte particular

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pera SAC |

Figura 4.13 Clientes que requieren método de bloqueo remoto vehicular
El bloqueo remoto de su vehiculo es requerido en un 76.92% (40 empresas)
en el transporte pesado, en un 100% (4 empresas) en el transporte
particular y en el transporte publico 0.00% (0 empresas).

NECESITAN DE UNA SOLUCION ANTE EL OLVIDO DE
LLAVES DENTRO DEL VEHICULO

60

50 -

qﬂ -

30 -

20 4

10 S

19.23%
0 100.00%
T T
Transporte Pesado Transporte pablico Transporte particular

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pera SAC |

Figura 4.14 Clientes que requieren solucién ante el olvidos de llaves en el vehiculo
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Tienen la nescesidad de una solucion ante el olvido de llaves dentro del

vehiculo el 19.23% (10 empresas) de transporte pesado, 33.33% (3

empresas) en el transporte publico y el 100% (4 empresas) en el transporte

particular.

a0

20

10

NECESITAN ELEMENTOS PROBATORIOS ANTE EL
ACONTECIMIENTO DE ROBO

50 +°

30 +

werl| gy
, aman% 0.00% '

Transporte Pesado Transporte puablico Transporte particular

#
T

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pera SAC

Figura 4.15: Clientes que requieren elementos probatorios ante un robo

Ante la necesidad de elementos probatorios ante un robo el 34.62% (18

empresas) del transporte pesado requiere del sistema, ante un 44.44% (4

empresas) en el transporte publico y un 0.00% (0 empresas) en el

transporte particular.
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NECESITAN MONITOREO INDEPENDIENTE DEL TRACTO
VEHICULAR

60

50

40
30 +~

0

10+ 61.31% E

o T 1 T
Transporte Pesado Transporte publico Transporte particular

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pera SAC |

Figura 4.16 Clientes que quieren un monitoreo independiente del tracto vehicular

Un 67.31% (35 empresas) del transporte pesado requieren de un sistema
de monitoreo independiente del trato vehicular, tanto el el transporte
publico como en el particular no se cuenta con un tracto por lo cual es

considerado 0.00% en ambos casos.

» EI 86.54% de empresas de carga pesada y 55.56% de transporte publico
clientes de Fermon Peru SAC necesitan de un sistema que permita
detectar la pérdida de combustible, dicho requerimientos puede ser
cubierto con la instalacion de un sensor de nivel de combustible que
reporte al sistema AVL en su trama de comunicacion.

* Los clientes de Fermon Peri SAC han reportado 5 robos en el ultimo
afo, el 76.92% de carga pesada y 100% de transporte particular
requieren de un método auxiliar de bloqueo remoto vehicular a distancia
ante la presencia de un robo, este punto es resuelto instalando un

circuito de corte remoto vehicular basado en un relay automotriz el cual
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es comandado con una instruccion desde la plataforma o via mensaje de
texto.

Estos puntos en especifico son los abordados por esta tesis ya que son
requerimientos considerados mas urgentes ya que el robo de
combustible genera pérdidas considerables de dinero y el apagado del
vehiculo a distancia ayudaria a recuperar la unidad en menor tiempo
posible, ademas que dichos requerimientos bastaria con la instalacion

de accesorios mas no implica el cambio del equipo AVL.
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CAPITULO V

DISENO DEL SISTEMA DE MONITOREO

5.1 DISENO DEL SISTEMA

Debido a los nuevos requerimientos por parte de los clientes de la

empresa “Fermon Perd S.A.C.” es la raz6n por la que surge nuestra

problematica, la misma que pensamos solucionar con la propuesta de un

sistema que cubra los requerimientos mas frecuentes y puntuales de los

clientes. Este sistema trabajara basandonos en el sistema actual, con la

diferencia de la implementacién de nuevas caracteristicas, las cuales nos

ayudaran a solucionar las necesidades de los usuarios, tales como un

método rapido y efectivo ante el robo de un vehiculo y de un modo que

nos permita obtener la informacion del nivel de combustible del vehiculo.

Por lo tanto las funciones que debe realizar nuestro sistema propuesto

son las siguientes:

- Obtener la informacién actualizada del nivel de los tanques de
combustibles.

- Apagado remoto del vehiculo en caso de un asalto.

El sistema basicamente trabaja dependiendo del estado de nuestras

variables o a la solicitud del cliente.
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5.1.1

5.1.2

CONTROL DE COMBUSTIBLE

Nuestro sistema permitira visualizar los niveles de combustible del
vehiculo con una actualizacion de un minuto, es decir cada minuto
el sistema pedira el valor de las entradas analdgicas que posee el
equipo, el cual serd mostrado en la plataforma después de
realizarse algunos célculos matematicos con la finalidad de obtener
un valor entendible para el cliente. Finalmente estos datos seran
procesados por la plataforma a través de un algoritmo, que permita
indicar si hay un consumo inusual del combustible, mediante una
alarma o reporte.

En conclusion si un vehiculo reporta un nivel inusual de consumo
de combustible por distancia recorrida la plataforma emitird una
alarma de posible robo de combustible. Ademéas se podra generar
un reporte desde la plataforma con el consumo de combustible y

las alarmas de posibles robos.

BLOQUEO REMOTO VEHICULAR

Entre nuestra propuesta de mejora del sistema AVL se encuentra el
bloqueo del vehiculo ya sea tracto camion, vehiculo particular,
entre otros, de forma remota. Esta medida se llevara a cabo
siempre y cuando se tenga el consentimiento del cliente o en caso
de un inminente robo, a través de un mensaje de texto o desde un
mensaje GPRS desde la plataforma hacia el dispositivo AVL.
Inmediatamente el equipo AVL reciba el comando activara una de

sus salidas, la misma que pondra en funcionamiento un relé el cual
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cumple la funcion de permitir el paso o no del suministro de energia

del vehiculo hacia el motor.

5.2 MATERIALES Y EQUIPOS
A continuacion presentaremos una breve descripcion de los elementos a
emplear para la mejora del servicio del sistema AVL de la empresa de
rastreo y monitoreo “Fermon Per S.A.C.”, entre los principales elementos
a utilizar son: sensor de combustible/agua, relay automotriz 12v/24v,

dispositivo AVL marca VT310.

5.2.1 SENSOR DE COMBUSTIBLE
Se empleara un sensor que nos permita medir los niveles de
combustible; a continuacion se realizara una comparacion entre 3
modelos de sensores de nivel de combustible (Anexo 2, Anexo 5,
Anexo 6) y finalmente se definird cual es el que mejor se ajusta a

nuestro requerimiento.

Tabla 5.1: Cuadro comparativo de sensores de combustible

Caracteristicas DUT-E S5-KUS NECC-01
Tipo de sensor Nivel Nivel Ultrasonico
e - s s
e Tedics, | o o o
Costo Regular($80) Bajo($25) Alto($200)
Precision Buena Buena Buena
Montaje Facil Facil Medio
Valoracién 4 5 3
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Como se puede observar en la tabla 5.1 los 3 sensores cumplen
con nuestro requerimiento, sin embargo en este caso
seleccionamos el sensor de combustible/agua modelo S5 de la
marca KUS (Anexo 2), debido que la mayoria de vehiculos
pesados utilizan sensores de este tipo en sus tanques de
combustible, por lo que no sera necesario el uso de otro sensor
adicional. Este sensor cuenta con la norma SAE y poseen 5
agujeros para su montaje. Las normas SAE son un compendio de
normas que regulan practicamente todos los materiales y
elementos que componen un vehiculo (autos, camiones, motores
industriales). Se pretende que haya cierta estandarizacion y se
garantice que si un acero 0 un aceite responden a una norma SAE

tal o cual, cumpla determinadas especificaciones.

Figura 5.1: Sensor combustible/agua marca KUS.

A) Descripcion del sensor de combustible:
- Lugar de origen: Guangdong China (Mainland).
- Nimero de modelo: S5.
- Marca: KUS.
- Material principal: Acero inoxidable.
- Pliego de condiciones: 150 ~3000 mm de longitud.
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B) Caracteristicas del sensor de combustible:
- Funciona bajo el principio de campo magnético.
- Posee un cable PVC que reviste sus dos terminales.
- Resistencia de salida: 0-200 ohm, estandar europeo.
- Tension de trabajo: 12/24v.
- Rango de precision: 10-40mm.

- Temperatura de funcionamiento: -40 a +85 grados C°.

5.2.2 RELAY AUTOMOTRIZ 12V/24V:.
Para llevar a cabo el apagado de motor remoto, se utilizara un relay
automotriz de 12v/24v normalmente cerrado dependiendo de la red
eléctrica del vehiculo. A continuacién presentamos un cuadro
comparativo de diferentes marcas de relay (Anexo 3, 7y 8).

Tabla 5.2: Cuadro comparativo de relay eléctrico 12v/24v

Caracteristicas BOSCH BAOCHENG MEISHUO
VOIth: Ic;ebggtierrzcién 12v/24v 12v/24v 12v/24v
Vida eléctrica 100000 100000 100000
Vida mecanica 10000000 10000000 10000000
Costo Bajo(S/.12.60) Bajo(S/.8.00) Bajo(S/.8.50)
Calidad Buena Media Media
Disponibilidad Inmediata 2 semanas 2 semanas
Valoracion 5 4 4

Basandonos en los resultados de la tabla 5.2, se escogio el relay
BOSCH (Anexo 3), debido que presenta mejor calidad y tiene una

disponibilidad inmediata (Disponible en mercado peruano) en
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comparacion a los otros relay presentados que tienen que ser
importados, lo cual implica tiempo y/o costos adicionales. A
continuacién presentamos los datos técnicos y caracteristicas del

relay seleccionado.

857 87A s?i

SPDT SPDT

Figura 5.2: Relay automotriz 12v/24v marca BOSH.

A) Caracteristicas del relay automotriz
- Voltaje de operacion de la bobina: 12/24 VCD.
- Resistencia de la bobina: 90 Ohms +/- 10%.
- Potencia: 1.6 Watts.
- Corriente nominal: 133.3 mA.
- Resistencia de contactos: 50 Ohms max.
- Tiempo de operacion: 10 mseg max.
- Temperatura de operacion: -30°C a 70°C.
- Tiempo de vida mecéanica: 10, 000,000 ops.min.

- Tiempo de vida eléctrico: 100,000 ops.min.

5.2.3 DISPOSITIVO GPS VT310
La empresa “Fermon Peru S.A.C.” viene trabajando en todo su

trayecto con una gran variedad de marcas y modelos de equipos
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GPS, por esta razén se optd por realizar un cuadro comparativo de
los equipos GPS mas utilizados en la empresa Fermon Peru
S.A.C., la tabla 5.3 [Manual Maxtrack-MTC 500, Manual Intellitrac-
X8, Manual VT518, Manual VT310, Manual Patrol Scan, Manual
Antares-DCT Syrus] muestra las caracteristicas mas resaltantes

gue poseen los dispositivos AVL.

Tabla 5.3: Cuadro comparativo de los dispositivos AVL.

- Maxtrack SkyPatrol .
Caracteristicas MTC 500 TT8450 Intellitrac X8 VT 518 VT 310 Patrol Scan DCT Syrus
Memoria . . . . . .
Interna Si Si Si No Si Si Si
Banda GSM | Cuatribanda| Cuatribanda | Cuatribanda | Cuatribanda | Cuatribanda | Cuatribanda | Cuatribanda
Métodode | rcpypp | TCP,UDP | TCP,UDP | TCP,UDP | TCP,UDP | TCP,UDP | TCP, UDP
Comunicacion ’ ’ ’ ’ ’ ’ ’
S0 Si No Si Si Si Si Si
respaldo
I/O Digitales Si Si Si Si Si Si Si
Ent’radas No No Si No Si No Si
Analogas
Resistencia Regular Buena Buena Mala Buena Regular Regular
Costo Alto($250) | Regular($200) | Alto($300) | Barato($100) | Barato($120) | Barato($160) | Regular($210)
Nivel . . . .
5 - Media Media Baja Alta Alta Alta Baja
rogramacion
Valoracién 2 2 2 3 5 4 3

Finalmente se escogi6 el equipo GPS modelo VT310 debido que

presenta memoria interna para el almacenamiento de las
posiciones en caso de pérdida de sefial celular, ademas trabaja en
4 bandas diferentes de frecuencia, otro punto a favor es que cuenta
como una bateria de respaldo en caso se corte la alimentacion
principal del equipo en un robo, y sobretodo cuenta con entradas y
salidas digitales que nos permitiran implementar el corte vehicular y
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entradas analogas/digitales para sensar los niveles del tanque de
combustible, a pesar que su costo es barato presenta un nivel alto
de resistencia y finalmente es muy facil de programar, por lo tanto
es el que mejor se ajusta a las caracteristicas requeridas para la
mejora del sistema de rastreo y monitoreo de la empresa Fermon

Pert S.A.C.

Figura 5.3 Equipo GPS modelo VT310.

A) Caracteristicas del equipo GPS VT-310
- Dimensiones: 103mm x 62mm x 25mm
- Peso: 165¢g
- Frecuencias: GSM 850/900/1800/1900Mhz.
- Modulo GPS: SiRF-Star Il
- Modulo GSM: Simcom.

- Sensibilidad GPS: 158Db.

- Precision de la posicion: 10 metros

- Precision de la velocidad: 0.1 m/s.

- Precision del tiempo: 1 us

- Arranque en caliente: 1 sec., promedio.

- Arranque en célido: 38 sec., promedio.
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B)

- Arranque en frio: 42 sec., promedio.

- Altitud limite: 18,000 metros (60,000 pies) max.

- Velocidad limite: 515 m/s (1000 nudos) max.

- Bateria de respaldo: 850mAnh.

- Fuente de alimentacion: +9V - +35V / 1.52,

- Indicadores: 2 leds para indicar el estado de trabajo de la
sefial GSM/GPS.

- Memoria Flash: 8MB.

- Dimensiones del empaque: 210mm x 160mm x 70mm por

unidad.

Pines de conexion del equipo GPS VT310

El dispositivo AVL modelo VT310 posee varios pines como,
entradas, salidas, de alimentacion y entradas analdgicas de las
cuales haremos uso, teniendo como finalidad la mejora del
sistema AVL de la empresa “Fermon Peri S.A.C.". En la
siguiente imagen (Figura 5.4) mostramos los diferentes pines
gue tiene a su disposicion el dispositivo AVL con una pequefia

descripcién de cada uno de ellos (Anexo 3).
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Figura 5.4: Pines del equipo GPS modelo VT310.

Tabla 5.4: Descripcién de los pines del dispositivo AVL VT310.

PIN | COLOR FUNCION
. Voltaje de alimentacion en DC Rango: 9v-
Power | Rojo 36v. Sugerido 12v.
GND Negro Tierra 0 masa.
Entradas digitales. In1, In2, In3 son
In Blanco disparadores negativos, In4, In5 son
disparadores positivos.
Salidas digitales. Bajo voltaje (0) cuando
Out Amarillo | son activadas y collector abierto cuando
estan desactivadas.
AD Azul Entrada analoga con 10 bits de resolucion.

Voltaje de entrada: 0-6v.

En la tabla 5.4 se puede apreciar una descripcion mas

detallada de los pines del equipo GPS VT 310, sabe recalcar el

rango de voltaje de entrada de

analogos/digitales, debidos que de esto dependera nuestra

censado de los niveles de combustible del vehiculo.

los 2 convertidores
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5.3

MONTAJE E INSTALACION:
El presente apartado muestra un resumen de las técnicas y métodos que
se utilizaran en el montaje e instalacién de los instrumentos a utilizar con

el fin de optimizar el sistema AVL de la empresa “Fermon Peru S.A.C.”

Instalacion del relé Instalacion del sensor de combustible

Figura 5.5 Montaje elementos AVL.
5.3.1 CONTROL DE NIVEL COMBUSTIBLE:
A) Montaje en el vehiculo:
El primer paso a emplear serd conectar el extremo azul del
sensor de combustible tipo boya vertical que cuenta con una
impedancia de 0-200 Q, hacia la entrada del conversor
AD1/AD2 gque posee el equipo que tiene una resolucién de 10
bits; luego conectamos el terminal de color negro del sensor a
la tierra que esta alimentando al equipo AVL. Como el sensor
tiene un rango de trabajo entre 0-200 Q se necesita de un

divisor de tensién dependiendo de la alimentacién del equipo
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gue comunmente es la bateria del vehiculo (normalmente son
de 12v/24v), con la finalidad de asegurar el rango de trabajo del
sensor de combustible entre 0-6v (Anexo 3).

Por ejemplo. Si el voltaje que alimenta al equipo AVL es de
12v la resistencia (R1) del divisor de tension deberia ser 200Q.
El valor de la resistencia (R1) se halla facilmente con la

siguiente férmula matematica del divisor de tension.

= YecRs) ..(5.1)

X 7 (Ry+Rs)

Siendo:

- Vx: Valor del voltaje de trabajo del AD1/AD2 del equipo AVL
(V).

- Vcc: Valor del voltaje que alimenta al equipo AVL (V).

- Rs: Valor max. de resistencia del sensor de combustible (Q).

- R1: Valor de la resistencia a utilizar para asegurar 6V en el
divisor de voltaje (Q).

Ahora despejamos R1 en la expresion matematica (5.1) y

obtenemos lo siguiente:

VCC

R, = R, (V—— ) ..(5.2)

x
Remplazando los valores en la férmula (5.2) anteriormente
mencionada y obtenemos el valor de R1 (200Q) como
mencionamos anteriormente.

= (2-1)

X

R, = 2000 (ﬂ - 1)

(9%
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R, = 200Q
En caso la alimentacién del equipo AVL sea de 24v, la
resistencia (R1) deberia ser 600Q), para asegurar que el voltaje

de ingreso al AD1/AD2 sea entre el rango de 0-6v.

Remplazando los valores en la féormula (5.1), obtenemos que
R1 deber& tener un valor de 600 Q:

R, = 2000 (% - 1)

R, = 6000
A continuacibn se muestra la conexion del sensor de
combustible al equipo, con su respectivo divisor de tensién

para mantener un rango de trabajo entre 0-6V en la entrada del

AD1/AD2 del equipo GPS.

Vee
—————————— Ab2 -
GHD &

o

Rs:Sensor de Combustible
0-200 Q Power (D

GHD &
AD1

Figura 5.6 Montaje para el control del nivel de combustible.

69



B) Montaje en la plataforma:

Después de hacer una lectura del valor de sus entradas
AD1/AD2, el dispositivo AVL envia los valores de estos
mismos, mediante una trama hacia el servidor atreves de la red
GPRS, el equipo AVL realiza este evento periddicamente; El
valor de los conversores analogo — digital (ADC) que recibe la
plataforma mediante la trama enviada por el AVL es de valor
hexadecimal, por lo que es necesario que la plataforma
procese estos datos mediante ecuaciones matematicas con la
finalidad de obtener un valor que el usuario pueda comprender
con facilidad. A continuacibn mostramos las formulas
empleadas por la plataforma para obtener el valor porcentual
del nivel de combustible de una unidad vehicular, y a la vez las
férmulas para obtener un valor tedrico y poder constatar la
semejanza que existe entre ambas (Anexo 3). Cabe recalcar
gue la programacion propiamente dicha que implica la
modificacién de cddigo de la plataforma esta a cargo del grupo
de ingenieros propietarios de la plataforma POSITION LOGIC,
debido que la empresa POSITION LOGIC no permite la
manipulacion de la programacién base de la plataforma.

FORMULA DEL VALOR DEL AD1/AD2 (DECIMAL)

Volatjeinx1024-)
6

ValOTADl/ADZ = ( (53)

FORMULA DE VOLTAJE DE ENTRADA AL AD1/AD2

Voltaje;, = (W) ...(54)
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C)

FORMULA DEL PORCENTAJE QUE FALTA PARA TENER

EL TANQUE DEL VEHICULO LLENO

1024»—ValorAD1/AD2

Yorere = (o ADADL) 5 10004 ..(5.5)

FORMULA DEL PORCENTAJE DEL TANQUE DEL

VEHICULO

l
Yoranque = (—aa2l42) x 100% (5.6)

Siendo:

- Valori,: Valor en decimal de los convertidores AD1/AD2 del
equipo AVL.

- Voltajein: Valor de voltaje que ingresa al AD1/AD2 (V).

- % et Porcentaje del nivel de combustible que falta para llegar
al 100%.

- %ranque: Porcentaje del nivel de combustible.

Cdédigos de programacién (Dispositivo AVL)

Para poder observar el nivel de combustible remotamente
desde la plataforma, solo es necesario realizar la programacion
basica en el equipo AVL (Anexo 3), esto es posible ya que el
equipo envia los datos del nivel del tanque del vehiculo dentro
de la trama habitual de rastreo. A continuacion se muestra los

codigos de configuracion.
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Tabla 5.5: Comandos de configuracion basica del rastreador

DESCRIPCION COMANDO EJEMPLO

Configuracién ID Wrr*x 010,1D W000000,010,1234

Establece un ID digital GPRS para el rastreador. ID no debe
sobrepasar de 14 digitos

Configuracion Wk 071 APN,Usern [ W000000,011,claro.pe
APN ame,Password ,claro,claro

Permite al rastreador loguearse a la red de datos

Configuracién de WO000000,012,209.34.

Wk 012,1P,Port

IPy puerto 233.126,10505
Define a que servidor y a través de que puerto se enviara la trama
del equipo
I Wkt 013 X W000000,013,1

Protocolo de Tx

Habilita el protocolo de transmisién de la trama. O=Apagado,

1=TCP, 2=UDP
Configuracion
Intervalo de WrErrkk 014, XXXXX W000000,014,00060
tiempo

Setea los intervalos en el cual el equipo GPS envia los paquetes
GPRS al servidor. XXXXX=00001~65535

En la tabla 5.5 se muestra la configuracién basica del equipos
GPS VT310 que consta de 5 comandos como son la
configuracion de un ID, el usuario y contrasefia para poder
loguearse a la red celular a través de la cual entablara
comunicacion hacia el servidor, la IP y puerto del servidor, un
protocolo de transmision como son el TCP o UDP, y el intervalo
de tiempo que deseamos que se envie los paquetes de datos;
solo son necesario estos 5 comandos para que el dispositivo

GPS empiece a funcionar.
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5.3.2 APAGADO REMOTO VEHICULAR

A)

B)

Montaje en el vehiculo
Se coloca un relay automotriz de 12/24v dependiendo del
sistema eléctrico del vehiculo, en la linea principal de

alimentacién que va desde la bateria hacia la ignicion.

Sefial GPS
¢

Bateria

aj 87A 8?1
[ A Relay

864 30

Vee Energia
Ignicion

Figura 5.7 Esquema de conexion del relay.

Como se observa en la imagen 5.7 los puntos 87a y 30 del relé
se encuentran normalmente cerrados, cuando la salida del
dispositivo AVL que se encuentra conectada al relay es
activaba mediante un SMS o un comando desde la plataforma
de rastreo, lanzara un flanco negativo que energizaré la bobina
interna del relé provocando la apertura de los puntos 87ay 30
de este ultimo, de esta forma se obtiene el apagado remoto del

motor.

Montaje en la plataforma
A través de la cuenta Administrador que posee la empresa

Fermon Peru S.A.C. se agrega a la cuenta del cliente los
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comandos de corte (Figura 5.8) y la desactivacion (Figura 5.9)

de corte del motor de su vehiculo, los cuales contienen la

sintaxis  que permite  activacion y  desactivacion

respectivamente del puerto de salida donde se encuentra

conectado el relay.

|| Fa3z0 =
Resurnan o8 Fecha: | 05/312M2 [z] =

|| Dy [Ciaemain_ [ _Alwees | Livts st Menmajes S
| Priancas: MEIEE0 de Entrega ol |
| [ Bap [=][GPRS ]
|Mensaje |
| COMMAND Corte Motor Activado Outl [=] |
{Cusrpa:
| 4118 0102020202
1
| [ Erwar
| 1
|| meenzaps Cuerpo Método de Entrega Estatus Priondad Modibcado
lfl‘.‘r_.urn Molor Activade Dut1 41150103020202 GPRS [n] i ILOSI092 102729 Al |
|
|
|
|
|
Figura 5.8 Activacion del corte de motor.
I
FA3ZD u
I Resumen de Fecha: | 05/31/2012 E :
li e [ Adprim i Lintn che Mieryanjes Lowrmmn
!
|| Prioridad Método de Entrega
Bajo [=]EPRE ]

|wensape
|| COMMAND Corte Mator Deshabilitada Outd [=]
| Cusmpa:

411510002020302
I

I 4
| [Enar | |
i 2
I : 2
f| Bensaje Cusepad NodS O Estatus Prioridad Modificado
[ Fatrega

i(.':-:lm’ Molor Deshabdltado 4150002020202 GPRS o o :‘-"'-"'.I".-'E':I'IE 102856
§| outd A

| ey Ll 720

ECOHF Molor Actvado Outt 411H0102020202 GPRS o 0 ;:::l'?ﬂm L

Figura 5.9 Desactivacion del corte de motor.
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Por ende el propietario del vehiculo en caso de robo podra el
mismo a través de la plataforma de monitoreo enviar el
comando de desactivacion del motor de su vehiculo, que hara
gue su dispositivo AVL bloquee la ignicién del motor apagando
de inmediato el vehiculo, o bien, informar a la unidad de
monitoreo para que proceda con este trabajo.

A continuacibn mostramos la sintaxis para el corte y

desactivacion del corte vehicular desde la plataforma.

Tabla 5.6: Sintaxis de corte y desactivacion del vehiculo desde la plataforma

DESCRIPCION COMANDO EJEMPLO

Corte del motor 4115|0202020202 4115|0102020202

Outputl Output2 Output3 Output4 Output5
4115]|0102020202 | 4115|0201020202 | 4115|0202010202 | 4115|0202020102 | 4115]0202020201

Activa las salidas del dispositivo GPS, energizando el relay que
corta la ignicion del vehiculo

Desactivar Corte

del motor 4115|0202020202 4115|0002020202

Outputl Output2 Output3 Output4 Output5
4115]|0002020202 | 4115|0200020202 | 4115|0202000202 | 4115|0202020002 | 4115]0202020200

Desactiva las salidas del dispositivo GPS, esto desenergiza el relay
gue activa la ignicién del vehiculo

C) Cddigos de programacion (Dispositivo AVL)
Para realizar el apagado remoto del motor del vehiculo, es
necesario enviar el comando detallado en la tabla 5.7 al
dispositivo AVL via celular o desde la plataforma. Tener en
cuenta que para asegurar que esta funcion no sea activada por
equivocacion via celular, se tomé la precaucion de asignar una

clave de 6 digitos y la funcién donde solo ciertos numeros
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telefénicos definidos por el usuario puedan activar el apagado

remoto de su vehiculo.

Tabla 5.7: Codigos de configuracién basica de un GPS VT310.

DESCRIPCION COMANDO EJEMPLO
Control Output WHrssx 020,P,F W000000,020,1,1
P=1, P=2, P=3, P=4, P=5,

Outputl Output2 Output3 Output4 Output5

F=0, cierra el output (Open
Drain)

F=1, abre el output (Bajo Voltaje)

Por ejemplo, si la salida 1 se tiene conectada al relay, tu puedes
enviar el comando W000000,020,1,1 para parar la igniciéon

El comando W****** 020,P,F, sirve para activar o desactivar una de
las 5 salidas digitales del equipo GPS, los 6 asteriscos son la clave
gue se le asigné al equipo GPS, por defecto el equipo trabaja con 6
veces cero; la letra P puede contener los valores de 1 al 5
dependiendo con que salida digital se desea trabajar, y la F puede
contener los valores 0 0 1 ya sea para desactivar o activar una la de
las salidas digitales.
5.4 PRUEBAS Y SIMULACIONES

La empresa Fermon Perd S.A.C. se encuentra en proceso de

implementacion del sistema de control de combustible, por esta razén se

realizé pruebas en la version “Beta”, para tener una visidon mas real de los

resultados de nuestra propuesta de mejora de su sistema AVL tanto en el

control de nivel de combustible, como el apagado remoto vehicular

obtuvimos resultados positivos, los cuales son mostrados a continuacion.
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5.4.1 CONTROL DEL NIVEL DE COMBUSTIBLE
Las pruebas de control del nivel de combustible se realiz6 con el
sensor de combustible marca KUS, el cual proporciona valores en
voltaje, estos valores son proporcional al nivel del tanque de
combustible. Para obtener el valor en porcentaje de los niveles del
tanque se utilizé las férmulas 5.3, 5.4, 5.5, 5.6 detalladas
anteriormente y las pruebas se realizaron con diferentes posiciones
de la bolla que posee el sensor, para simular la alza y baja del

combustible.

Figura 5.10 Sensor de combustible KUS instalado

El valor porcentual del nivel del tanque del vehiculo de forma
remota se calcula de la siguiente manera:

A) Valor del AD1/AD2

El valor AD1/AD2 depende del voltaje que ingresa al puerto
ADC (formula 5.3) del receptor AVL, el valor del voltaje varia en
proporcién a la posicion de la boya del sensor de combustible.

El valor AD1/AD2 captado por el receptor AVL se envia dentro
de la trama que es trasmitida por el equipo hacia el servidor,
este valor se expresa en hexadecimal (034D), por lo que es
necesario hacer primero la conversién a su respectivo valor

decimal (845). En la figura 5.11 podemos observar la trama que
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el servidor recibe con las coordenadas (Anexo 4), valor de las
entradas analogas, etc. del equipo GPS.

Esta prueba se realizé con un voltaje de entrada (Vin) de 5V.

Mensaje

044948327631,144050.000,A,0807.4059,S,07902.2854,W,0.00,,230211,,,A*78,1.2,29,2000,03

4D,0000,
Figura 5.11 Trama que envia el dispositivo GPS.
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Volatje;, x 1024
Valo”Am/ADz = ( 6 )

ValorADl/ADz = 034D = 845

5.0 x 1024
ValorADl/ADZ = (T)

ValorADl/ADz = 85333

B) Formula de voltaje de entrada
El valor decimal de la entrada AD1/AD2 se obtiene a partir
del voltaje que ingresa a este mismo, como se mostré en el
punto “A” con ayuda de la férmula 5.3, por este motivo se vio
conveniente el calculo del voltaje (formula 5.4) de la entrada
AD1/AD2 con la finalidad de constatar que el valor real y el

valor obtenido te6ricamente sean similares.

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

] Valorypi/apz X 6
Voltaje;, = < 1024

853.33 x 6) Voltaje;, = 5.0

Voltaje;, = ( 1024

Voltaje;,, = 5V
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C) Formula del porcentaje que falta para tener el tanque del
vehiculo lleno
Usando formula 5.5 se puede hallar el porcentaje del nivel de

combustible del vehiculo que resta para tener el tanque lleno.

Senans Coamin ilds

Delaes de Yelnche Canifiguracion de Rastiea Vor Adertas Configurar Alarmas

948327631
Il < &

Oddamaitro (i) Tipo da Combustible: Estado da Ignicion
0.0 Gasoling ¥ |Desconocido »
Engine Hours: ~ Capacidad del Tangue Temperatuns;
0.00 100.00 .62
Consumo da Combusbbla; Fua I._n s Tamparatura 2:
82 52 1687
Myt Lt
TrANSMISInN Costo de Idie
Automdtics ¥
Tipo de Mator: trvel dé Bateria:
0.00
Marca del Motor: Violtaie da Baleria:
0.0000

[ Ssar_|[ Enminae || Cancelar_|
Figura 5.12 Valor del nivel de combustible.

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

%Lere = 100% — 82.52%

1024 — Valorap1/ap2
O0Lef1: =

X 0,
1024 ) 100%

Yorepe = 17.48%
o <1024 - 853.33) L00%

=(——m| x
OLeft 1024 0

Yrert =16.6669921875 = 16.67%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo
Finalmente con la férmula 5.6 y el valor decimal del AD1/AD2
hallado anteriormente se obtiene el nivel de combustible actual

del vehiculo de forma remota.
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Figura 5.13 Porcentaje del nivel de combustible

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Valor, % = 82.52
%Tanque = <—1g§‘11-/AD2> X 100% oTanque
853.33
Yoranque = ( 1024 )X 100%

% ranque =83.3330078125 = 83.33%

En la tabla 5.8 se muestra las diferentes pruebas realizadas en
la simulaciéon de medicion de los niveles de combustible. A
continuaciébn se muestra detalladamente los resultados
obtenidos tanto en la teoria como en la practica de cada prueba

realizada.
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0 i I B e Longitud Ewmp@ (Date) | %4 b

2 |232222000] A| 08074103 | 8 | 079022833 27 | 121111 | NB J000.03DA| 5.
3 |232026000] A| 08074103 | 5 | 079022833 17 |12 | N8 0000,0324 | 4.7
4 [233320000| | os074103 | 8 | o7e022833 1 |1 | xB 0000.0256 | 3.
5 |2338320000 A| 08074127 | 8 | 07902272 0 |12 |8 0000,01EC| 2.
6 |234235000] A| 08074164 | 5 | 070022812 133 | 121111 | NB 0000.0155 | 2.
7 |234738000] A| 08074164 | 5 | 079022812 133 | 121111 | MB 0000,00EE| 1.
8 |235140000] A| 08074164 | 5 | 079022812 133 | 121111 | B 0000.0006 | 0.
o |235644000] A| os074164 | 5 | 07902281 133 | 121111 | B 0000.01FE| 2.

Tabla 5.8: Trama de las pruebas realizadas de las mediciones de los niveles de combustible
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Esta tabla anterior indica un consolidado de la trama obtenida

en cada una de las 8 pruebas realizadas, como se puede

observar en el cuadro el equipo AVL envia dentro de su trama

datos como la latitud, longitud, velocidad del vehiculo, altitud,

grado de giro con respecto a la linea ecuatorial entre otros

datos y finalmente el valor digital (hexadecimal) que equivale al

voltaje que ingresa a través de los 2 puertos analogos/digitales.

PRUEBA 1:
A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valoryp, JAD2 = ( 6

5.81 x 1024
ValorADl/ADZ = (T

Valorpijap, = 991.5733

Volatje;, % 1024)

)

VaZOTADl/ADZ = 03DA = 986

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valorupy/apz X 6)

Voltaje;, = < 1024

991.5733 x 6)

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 5.81V

Voltaje;,, = 5.81V

Figura 5.14 Vin de prueba n° 1
C)Formula del porcentaje que falta para tener el tanque del

vehiculo lleno

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

1024 — Valoryp1 ap2
OLeft = 1024

1024 —991.5733
1024

%Left = (

%Lere = 3.1667%

) X 100%

) X 100%

%Lere = 100% — 95.90%

%Left = 410%
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Escritorio -\ Rastrear JGeacerca Reportes

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracion de Rastreo Ver Alerias Configurar Alarmas ‘Ver Notas Adjuntos Emaar Mensajes Video

fer | Historla de chofer | Calendario de Mantenimientos | Historia de Manterimisntos
‘ odémetro {Km): Tipo de Combustible: Estado de Ignicion 5
|U,UU ‘ LV;‘ |Dea|:tmm:\du |,jﬁ2‘
| Horas del Matar; Capacidad del Tangue Temperatura:
[noo | [1o000 | [0.00 |
Consumo de Combustible: Mivel de Combustible: Temperatura 2:
| 950 | [ooo \
Mator: Costo del Combustible:
Transmision: Costo de Idle .
o | |
Tipo de Motaor: Mivel de Bateria:
| [o.o0 |
Marca del Motar: Yoltaje de Bateria:
| |0.0000 |

Figura 5.15 Valor del nivel de combustible 1.

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

Escifiaio Rasirear Rittas Gegcerca
Rastrear

DEFAULT-TRU.% | Buscarnombredeu 1

1] Rastrear | Historial 100137 |

Nombre UMimo.
DEFR am HegE

A I i (|

Conmienzo: 1212011 50747 P
Lot-8,423482 | Lon 78 038060 | At
Uttino: 121112011 622 22 P
Let-8,123505 Lon; -79,038085 | AL

Ducacion: 1 how 14 minutes

Contsltie
Vek 0 kit

[

Volt: 0,0060 L

oEE 7]

Refiesh: 00:37 W] Camblar | Datak 8 [0

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

%Tanque = 95.90%

%Tanque =

Valoryp, /AD2
1024

) X 100%

991.5733

0,
1024 ) x 100%

%Tanque = (

% ranque =96.8333%
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PRUEBA 2:
A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valoryp, JAD2 = ( 6

ValOTAm/ADz = ( 6

ValOTADl/ADZ = 8055467

Volatje;, % 1024)

4.72 X 1024)

ValOTADl/ADZ = 0324’ = 804

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valorupy/apz X 6)

Voltaje;,, = < 1024

805.5467 x 6)

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 4.72V

Voltaje;,, = 4.72V

Figura 5.17 Vin de prueba n° 2

C) Formula del porcentaje que falta para tener

del vehiculo lleno

el tanque

Escritorio Rastrear

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracién de Rastreo

Otros | chofer | Historia de chofer

Odometro (K’

Ver Alertas

Tipo de Combustible:

Configurar Alarmas

Calendario de Mantenimisntos

Geocarca Reportes

Ver Notas Adjuntos Emviar Mensajes

Historia de Mantenimientos

Estado de Ignicion

|EI,EIEI ‘ | ¥ | Desconocido M)
Horas del Maotor: Capacidad del Tangue Ternperatura:

|m0o | [100.00 | |noo |
Consumo de Combustible: Mivel de Combustible: Temperatura 2:

| | [rres | [ooo |
Motiar: |CUStD del Combustible; |

|Transm\sién: ‘ Costoode Idle

| 7 | |

Tipo de Motor: Mivel de Bateria:

| | [o.00 |

mMarca del Motor: Yoltaje de Bateria:

| | [n.0000 |

Figura 5.18 Valor del nivel de combustible 2.
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VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Yorerr = 100% — 77.73%

1024’ - ValOTADl/ADZ
Oleft = 1024

> X 100%

%y o = 22.27%
1024 — 805.5467 oLeft °

1024

Worere = ( ) x 1009

%Lere = 21.3333%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

Rastraal

DEFAULT-TRU. = DEFR -l
;]E Historial wmi_"
| ] Mombee o
® pEFR 1m EBes=R R,
TP veructe 10z DEFR(0SSRITTENT)
'j@ Y Sgé A o
Figura 5.19 Porcentaje del nivel de combustible 2
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Valor,p, /AD2

% =77.73%
Yoranque = (W) X 100% Tanque

805.5467

0,
1024 ) x 100%

%Tanque = (

%Tanque =78- 6667%
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PRUEBA 3:
A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Volatje;, x 1024

Valoryp, JAD2 = ( 6

ValorADl/ADZ = ( 6

ValOTADl/ADZ = 6007467

3.52 x 1024

)

)

ValorADl/ADz = 0256 = 598

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valorypy apz X 6)

Voltaje;, = ( 1024

600.7467 x 6

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 3.52V

Voltaje;, = 3.52V

Figura 5.20 Vin de prueba n° 3

C) Formula del porcentaje que falta para tener

del vehiculo lleno

Esciritorio Rastrea

el tanque

Geocerca Repoites

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracién de Rastreo Ver Alertas

& | Otros | chofer | Historia de chofer

Odametro (Km):

Tipo de Combustible:

Configurar Alarmas

Calendario de Mantenimizntos

Ver Notas Adjuntos Emviar Mensajes Video

Historia de Mantenimientos

Estado de Ignicion

|D,DD ‘ ‘ \fl |Descuﬂucwdu Vl
Horas del Motar: Capacidad del Tangue ITemperatura:
000 | [1ono0 | [noo |

Consumo de Combustible: Wivel de Combustible:

Temperatura 2;

| [ooo |

[ | [e2ai

Maotar: Costo del Combustible:
\

|Transmisién: ‘ Costo de Idle :

| & |

Tipo de Motor: Hivel de Bateria:

| | o

tarca del Motor: Yoltaje de Bateria:

[ | 00000

Figura 5.21 Valor del nivel de combustible 3
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VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Yorere = 100%
—57.91%

1024 — ValOTADl/ADZ
OOLeft =

0,
1024 ) X 100%

1024 — 600.7467
1024

Yorere = 42.09%

%Left = ( ) X 100%

%Lere = 41.3333%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

DEFAULT-TRU.M  Buscarnombrede u 5]

|| Rastrear | pistona 101137 |
Hombre Unimo
DEFR m Zeq=2 ||

Guooscas O\ | PuntasPresies O\ [ Aladas O\ [ Vidselioks O\
7 T venicte Ib: DEFROSEIITTENT)

Comienzor 12/11/2011 50747 P

Distancia:

pE8  see

Figura 5.2Porcentaje del nivel de combustible 3

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Valorpy/ap2 Yrangue = 57.91%
= —£/ee que .
Yranque ( 1024 X 100%

600.7467

0,
1024 ) x 100%

%Tanque = (

%Tanque = 58- 6667%
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PRUEBA 4:

A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Volatje;, X 1024
ValOTAm/ADz = ( 6 )

2.60 X 1024 Valorypy/aps = 01BC = 444
Valorapi/apz = <T>

ValOTADl/ADZ = 4437333

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Valorpi/apz X 6
1024

Voltaje;,, = <

443.7333 X 6) Voltaje;,, = 2.60V

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 2.60V

Figura 5.23 Vin de prueba n°4

C) Formula del porcentaje que falta para tener el tanque
del vehiculo lleno

Escritorio Rastrear | Geacerca 1 Reportes

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracién de Rastreo Ver Alertas Configurar Alarmas Ver Notas Adjuntos Emviar Mensajes
DEFR
X
General [IEET Otros | chofer | Historia de chofer | Calendario de Mantenimientos | Historia de Mantenimientos
Cdarmetro (K Tipo de Combustible: Estado de Ignicion
|D,EII] [ ¥| [Desconocido ¥
Horas del Mataor: Capacidad del Tangue Temperatura:
|0.00 | [100.00 | oo |
Consumo de Combustible: Mivel de Combustible: Temperatura 2:
| |42.87 | oo |
Motar: Costo del Combustible:
Transrmision: Costo de Idle :
[ 8 | |
Tipo de Motor: Mivel de Bateria:
| | [noo |
Marca del Motor! Yoltaje de Bateria:
| | [o.0000

Figura 5.24 Valor del nivel de combustible 4
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%Lefe = 56.6667%

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
1024 — ValOTADl/ADZ %L = 100%
o — 0 eft
OLeft < 1024 % 100% —42.87%
1024 — 443.7333 0 = 57.139
Yorert = ( o074 ) X 100% Porere = 57.13%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

Rasti eal

DEFAULT - TRU.& | Buscer nombre de u gl

Hma;j Historial 100137 |
S
r s ik
oS ©.2.8 B
Figura 5.
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Valor, 0 = 42.879
%Tanque = ( —1332/AD2> X 100% /OTanque %
443.7333
%Tanque = ( 1—024 ) X 100%

%Tanque = 43-3333%

Fouh N S e
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PRUEBA 5:

A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Volatje;, % 1024)

Valoryp, JAD2 = ( 6

2.00 x 1024> Valorapy/apz = 0155 = 341

ValOTAm/ADz = ( 6

ValOTADl/ADZ = 3413333

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Valorup1/apz X 6)

Voltaje;,, = < 1024

341.3333 x 6) Voltaje;, = 2.00V

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 2.00V

Figura 5.26 Vin de prueba n°5

C) Formula del porcentaje que falta para tener el tanque
del vehiculo lleno

Escritorio Rastrear Geocerca | Reportes

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracion de Rastreo Ver Alertas Configurar Alarmas Ver Notas Adjuntos Emaar Mensajes Video
DEFR
X &
Gerieral |IUEGTEl Carga | Otros | chofer | Histonia de chofer | Calendario de Mantenimientos | Histonia de Mantenimientos
Odometro (Km): Tipo de Combustible: Estado de Ignicion
|D,DD ‘ | ~| | Desconocido >
Horas del Motaor: Capacidad del Tangue Temperatura:
[0.00 | [ronon | [ooo |
Consumo de Combustible: Hivel de Combustible: Temperatura 2
| | 3350 | |ooo |
Motar: Costo del Combustible:
Transmision: Costao de Idle :
| o | |
Tipo de Motaor: Hivel de Bateria:
| | [oo0 |
Marca del Motar: Yoltaje de Bateria:
[ | [noooo |

Figura 5.27 Valor del nivel de combustible 5
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VALOR EN PRACTICA

VALOR TEORICO

1024 — Valor,
AD1/AD2) % 100%

Povere = ( 1024
. 1024 — 341.3333 .
Porert = ( 1024 ) * 100%

Yorere = 100%

— 33.50%

Yorere = 66.50%

%Ler = 66.6667%

Rastronr

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

DEFAULT - TRU | Buscarnombre deul )
tof1ar

| Rastrear | Historial

Hombre Uktimo
® peFr m E @5z R
pEE  sie
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
%Tanque == 33-50%

ValOTADl/ADZ
X 1009
1024 00%

%Tanque = (

341.3333
Poranque = ( 1024 )X 100%

%Tanque = 33-3333%
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PRUEBA 6:

A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Volatje;, x 1024
ValOTAm/ADz = ( 6 )

1.11 x 1024> Valorapy/apz = 00BE = 190

ValOTAm/ADz = ( 6

ValOTADl/ADZ = 1894400

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

] Valorpi/apz X 6
Voltaje;,, = < 1024

189.4400 x 6)
1024

Voltaje;,, = 1.11V
Voltaje;,, = (

Voltaje;,, = 1.11V

Figura 5.29 Vin de prueba n°5

C) Formula del porcentaje que falta para tener el tanque

del vehiculo lleno

Esciritorio Rastrear Geocerca \ Reportes

DEFAULT - TRUJILLO

Adjuntos Emviar Mensajes

Detalles de Vehiculo Configuracion de Rastreo Ver Alertas Configurar Alarmas Ver Notas
DEFR
\
X
General Sl Caroa | Otros | chofer | Historia de chofer | Calendario de Mantenimisntos | Historia de Mantenimientos
Oddrmetro (kKm): Tipo de Corbustible: Estado de Ignicion
[0.00 [ v [Desconacida ¥|
Horas del Motor Capacidad del Tangue Temperatura:
|n.oo | [100,00 | |noo |
Consumo de Combustible: Mivel de Corbustible: Temperatura 2!
| [1838 | [o.00 |
Motaor: Costo del Combustible;
Transrriisian: Costo de Idle ;
| ¥ | |
Tipo de Motor: Mivel de Bateria:
| | [ooo |
Marca del Motor: Yoltaje de Bateria:
| | [0.0000 |

Figura 5.30 Valor del nivel de combustible 6
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VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

1024 — Valor, 0 = 0
Yorere = ( AD1/AD2) % 100% Yorere = 100%

1024 —18.36%

1024 — 189.4400
1024

0 — 0
Yorert = ( ) x 100% Yorest = 81.64%

%Lere = 81.5000%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

DEFAULT-TRU.%  Buscarnombre deu g

:::‘ “::ﬂ B L f=1]
sne  soo B PSS ORSIAL ot
Figura 5.31 Porcentaje del nivel de combustible 6
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Valor, 0 = 0
%Tanque = (—1332/AD2> X 100% /OTanque 18.36%
189.4400
Yhrangue = (“ozg ) X 100%

%ranque = 18.5000%
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PRUEBA 7:

A) Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Volatje;, % 1024)

Valoryp, JAD2 = ( 6

ValOTADl/ADZ = 0006 = 6
0.04 x 1024)

ValOTAm/ADz = ( 6

ValOTADl/ADZ = 68267

B) Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

Valorapi/apz X 6
1024

Voltaje;,, = <

6.8267 X 6) Voltaje;, = 0.04V

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, = 0.04 V

Figura 5.32 Vin de prueba n°7

C)Formula del porcentaje que falta para tener el tanque
del vehiculo lleno

Esciitoiio Rastrear ! Geocerca Repoites

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracion de Rastreo Ver Alertas Configurar Alarmas Ver Notas Adjuntos Emviar Mensajes
DEFR
.
X
General |G Otros | chofer | Historia de chofer | Calendario de Mantenimientos | Historia de Mantenimientos
Odometro (Km): Tipo de Combustible: Estado de Ignicion
|EI,EIEI | ‘ ¥| |Desconocida ¥l
Horas del Motor; Capacidad del Tangue Temperatura:
.00 | 1000 | |ooo |
Consumo de Combustible: MNivel de Combustible: Temperatursa 2,
| [z | oo |
Mokiar: Costo del Combustible:
Transrmisitn: Costo de Idle
| -] |
Tipo de Motor: Nivel de Bateria:
[ | o0 |
Marca del Mator: Yoltaje de Bateria:
| | [0.0000 |

Figura 5.33 Valor del nivel de combustible 7
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VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

1024
X 100%

1024 — ValOTADl/ADZ
%Left =

1024 — 6.8267)

1024
X 100%

%Left = (

Yorere = 99.3333%

Yorere = 100% — 1.27%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

Rastiear

o T
‘DEFR' 7""’“ SeqaR 8 [Tame N [ Baoewmas | PuntosPispine 0, [ alath
B 0 BB yanicte D: DEFROSEIAITTENT)
ﬁ* PR Bt
Figura 5.34 Porcentaje del nivel de combustible 7
VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Valor, 0 = 1.279
%Tanque = (—1332/AD2> X 100% /OTanque %
6.8267
Poranque = ( 1024 )X 100%

%Tanque = 0- 6667%
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PRUEBA 8:

A)Valor del AD1/AD2

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA
Volatje;, x 1024
ValOTAm/ADz = ( 6 )

2.99 x 1024> Valorapy/ap2 = 01FE = 510

ValOTAm/ADz = ( 6

ValOTADl/ADZ = 5102933

B)Formula de voltaje de entrada

VALOR TEORICO VALOR EN PRACTICA

] Valorpi/ap2 X 6
Voltaje;,, = < 1024

Voltaje,, = 2.99 V
510.2933 x 6) ot ein

Voltaje;,, = ( 1024

Voltaje;,, =299V

Figura 5.35 Vin de prueba n°8

C) Formula del porcentaje que falta para tener el tanque
del vehiculo lleno

Esciitorio Rastrear Geocerca Reportes

DEFAULT - TRUJILLO

Detalles de Vehiculo Configuracion de Rastreo Ver Alertas Configurar Alarmas Ver Notas Adjuntos Enviar Mensajes

General Otros | chofer | Historia de chofer | Calendario de Mantenimientos | Historia de Mantenirnientos
Oddmetro (K Tipo de Combustible: Estado de Ignicion
|D,DD ¥| |Desconocido ¥
Horas del Mator; Capacidad del Tangue Temperatura;
[n.00 | [toooo | [o.o0 |
Consumo de Combustiblg; Hivel de Cambustible: Temperatura 2!
| | 480 | [0 |
Motor: |Cost0 del Combustible: |
|Transmisién: | Costo de Idle :
| ] |
Tipo de Motor: Nivel de Bateria:
| | Joan |
Marca del Motor: Yoltaje de Bateria:
| | [n.0oo0 |

Figura 5.36 Valor del nivel de combustible 8
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VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

o 1024 — ValOTADl/ADZ
OLeft = 1024

1024 —510.2933
1024

%Left = (

%Lere = 50.1667%

) X 100%

) X 100%

Yorere = 100%
— 49.80%

D) Foérmula del porcentaje del tanque del vehiculo

Rastrem
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Figura 5.37 Porcentaje del nivel
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X Cambustitie
o P
Vel:0kmh

¢

[\, [t Ao, [t o), [OGaa,

VALOR TEORICO

VALOR EN PRACTICA

Valoryp, /AD2

0
To24 > X 100%

%Tanque = (

510.2933

0,
1024 ) x 100%

%Tanque = (

%Tanque = 49- 8333%

% ranque = 49.80%
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Tabla 5.9: Resumen de los valores tedricos y practicos obtenidos en las simulaciones

Valores Tedricos

Vin | AD2 AD2 Vin | %Combustible
%Combustible

(V) |(Hex)| (Dec) V) Left
5.81 | 03DA | 991.5733 |5.8100 3.1667% 96.8333%
4.72 | 0324 | 805.5467 |4.7200 21.3333% 78.6667%
3.52 | 0256 | 600.7467 |3.5200| 41.3333% 58.6667%
2.60 | 01BC | 443.7333 |2.6000| 56.6667% 43.3333%
2.00 | 0155 | 341.3333 |2.0000| 66.6667% 33.3333%
1.11 | OOBE | 189.4400 |1.1100 81.5000% 18.5000%
0.04 | 0006 | 6.8267 [0.0400| 99.3333% 0.6667%
2.99 | O1FE | 510.2933 |2.9900| 50.1667% 49.8333%

Valores Practicos
Vin | AD2 | AD2 %Combustible

Vin (V) %Combustible

(V) | (Hex) | (Dec) Left
5.81 |O3DA| 986 | 5.8100 4.10% 95.90%
4.72 | 0324 804 4.7200 22.27% 77.73%
3.52 | 0256 | 598 | 3.5200 42.09% 57.91%
2.60 | 01BC 444 2.6000 57.13% 42.87%
2.00 | 0155 | 341 2.0000 66.50% 33.50%
1.11 | OOBE 190 1.1100 81.64% 18.36%
0.04 | 0006 6 0.0400 98.73% 1.27%
2.99 | 01FE | 510 2.9900 50.20% 49.80%
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En la tabla 5.9 se muestra la comparacion entre los valores
obtenidos tanto en la practica como en la teoria, como
podemos observar ambos valores son muy cercanos, ya sea
en la cifra en decimal del ADC, el porcentaje de combustible
del vehiculo (% combustible) y el porcentaje del combustible
gue falta para tener el tanque lleno (% combustible left), por
otro lado el voltaje de entrada es igual en ambos casos, debido
gue es el valor que se toma de referencia para realizar los

calculos de los valores tedricos y practicos.

5.4.2 APAGADO REMOTO VEHICULAR:
Las pruebas se realizaron dentro del laboratorio de pruebas, el cual
se encuentra ubicado en un ambiente con cobertura celular, se
emple6é una fuente de poder de 12v que simulé la bateria del
vehiculo y un multimetro, el cual nos ayudo a detectar los flancos
negativos de la salida del equipo AVL (Figura 5.34), esto nos

permitié hacer mediciones de los tiempos de respuesta.

syl S )

a/3ryen

Figura 5.38 Simulacion de corte del motor de un vehiculo
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Relé y diodo

Fusible aéreo

Figura 5.39 Instalacion de corte del motor dentro de un vehiculo

El comando que activa el apagado remoto se envid via celular y
desde plataforma, como se puede apreciar en los resultados de la

tabla 5.10.

Tabla 5.10: Resultado de las pruebas del tiempo de respuesta

N Prueba Plaiga(fsc;rma Celular t(s)
1 15 10
2 14 11
3 14 9
4 12 8
5 10 4
6 13 9
7 16 9
8 15 8
9 16 7

10 13 10

Se llegd a la conclusién que el corte remoto del motor de un
vehiculo tiene un tiempo de respuesta mas rapido sobre el equipo
GPS, si el comando se envia a través de un mensaje de texto

(SMS).
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6.1

CAPITULO VI

ANALISIS ECONOMICO DEL SISTEMA DE RASTREO

INTRODUCCION

Hace més de 10 afios, la tecnologia GPS es usada en Peru para crear
mapas cartograficos, medir campos, controlar las maquinarias agricolas, y
posteriormente, monitorear la flota de vehiculos de una empresa.
Pero actualmente dicha tecnologia no sélo es de uso comercial. Es asi
como un particular, usuario de un vehiculo, puede determinar la
localizacién de un sitio determinado mediante la instalacion de GPS y
visualizar en un mapa el camino mas rapido para llegar a él. O conocer el
lugar exacto del vehiculo e incluso la velocidad o el kilometraje si este
fuese prestado, por ejemplo a sus hijos o conyuges, etc., 0 en un caso
mas extremo, recuperar el vehiculo si fuera robado.

En un mercado competitivo, en donde la mayoria de las empresas
reivindican el liderazgo y haber sido pioneros, encontramos numerosas
firmas que cuentan con servicios que contienen tecnologia GPS.
Por lo tanto se trata de las prestaciones que brinda Fermon Peru S.A.C.
sobre las otras empresas de rastreo satelital en el Peru, esta empresa se
encuentra en el mercado local desde hace aproximadamente 5 afos.
Fermon Peri S.A.C., es una firma que trabaja con tecnologia GPS y
permite ademds de la visualizacién en tiempo real de los vehiculos,

controlar los kildbmetros recorridos, asi como el control de las jornadas
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6.2

laborales de los empleados que manejan el coche, camién o camioneta;
los excesos de horas de trabajo para la prevencion de accidentes, la
deteccion de frenadas bruscas, entre otras cosas.

Es asi que esta empresa desea incorporar 2 nuevos Servicios
personalizados como son el nivel de combustible y el apagado remoto

vehicular.

Este capitulo fue realizado con él animo de analizar la capacidad que
tiene la empresa para generar beneficio, asi como los factores que estan
influyendo en su rentabilidad, a partir de los dos nuevos servicios que la

empresa Fermon Peru S.A.C. desea incorporar [Andlisis,2012].

PANORAMA COMERCIAL DE LA EMPRESA

La empresa Fermon Perd S.A.C. tuvo que incluir paquetes de servicios
cada vez mas complejo que el rastreo basico satelital de vehiculos, quizas
el servicio mas conocido en el medio local, mediante el cual logueandose
en una pagina web o a través de un programa pre instalado en una PC, el
duefio del vehiculo solo se limita a ver la ubicacibn doénde se encuentra
este permanentemente. Esto se debe a la gran competencia que existe en
el mercado peruano actual, por lo cual la empresa Fermon Peru S.A.C. se
enfoca mas al mercado comercial que al mercado particular [O. Amat,
2000], entiéndase mercado comercial a las empresas que estan
conformadas por flotas de vehiculos.

En los dltimos afios se han reducido los costos de los productos con

tecnologia GPS. Los mas simples, van desde los 350 nuevos soles hasta
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6.3

los 1000 nuevos soles y aumentan en precio segun las aplicaciones a
gusto del consumidor.

Hay grandes ventajas evidentes que proporciona el uso de esta
tecnologia, como la seguridad y el confort, por este motivo Fermon Peru
S.A.C. por su parte, lanzaré al mercado paquetes de servicios orientado a
las necesidades de los clientes , ya que como el resto de las empresas
locales, los servicios se encuentran mas enfocados al rastreo basico de
los vehiculos. Dentro de estos paquetes se encuentran la funcién de
facilitar al duefio del vehiculo el apagado de este, en caso de robo o
algun inconveniente y el monitoreo remoto de los niveles de combustible
gue ayudara a la deteccion de los constantes robos de combustible por

parte de los conductores.

ANALISIS DE COSTOS

Finalmente se realiz6 un analisis econémico de los egresos e ingresos
para poder determinar si la implementacion de la propuesta de mejora en
el sistema de monitoreo y rastreo de la empresa Fermon Peru SAC
resultara rentable y por lo tanto viable.

Por lo tanto se analizé el caso de la implementacién de los servicios de
nivel de combustible y apagado remoto vehicular de forma progresiva en
la cuenta de un cliente de la empresa Fermon Peri S.A.C. que consta
aproximadamente con 300 vehiculos. Se evalu6 el impacto econémico y
financiero durante el periodo de 1 afio.

Basicamente se analizara si el Beneficio Neto (BN) o Flujo de Caja (FC)

de la empresa Fermon Perd SAC. bajo el supuesto de haber decidido
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ejecutar la propuesta de mejora, sera rentable. Para poder calcular en
Beneficio Neto (BN), primero se calcularan las variables de Ingreso Total
(IT) y Costo Total (CT). A su vez el Ingreso total (IT) es el resultado de la
sumatoria del producto del Precio (P) por la Cantidad (Q) de todos los
factores que ayuden a acercase al objetivo final del proyecto. Por otro
lado el Costo Total (CT) es la sumatoria de todos los factores que influyen
en el distanciamiento del objetivo final del proyecto, es decir la sumatoria
de todos los costos. A continuacion se presenta la formula del Beneficio
Neto (BN) [M. Schmidt, 2009]:
BN = IT - CT

Beneficio Neto P*Q Todos los costos

Para definir si la ejecucion de la propuesta es rentable o no, el resultado
de la constante de Beneficio Neto tiene que ser un valor positivo.
A continuacién se presenta la tabla 6.1, la cual detalla el preciario base

gue se empled para calcular los costos e ingresos del proyecto.
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Tabla 6.1: Preciario base

PRECIARIO
Item Descripcién Unidad Cantidad PUS/. \
Viaticos por dia (incluye movilidad,
1 |alojamiento y alimentacion, el costo es Und 1 S/. 70.00

por persona por dia)

Suministro de materiales para la
2 |instalacion (incluye relé, cintillos, cinta Glb 1 S/. 25.60
aislante, cable de energia, etc)

Servicio de alojamiento por vehiculo en el

3 servidor de Position Logic Und 1 S/. 13.50
4 |Paguetes de datos GPRS Und 1 S/. 8.10
5 |Tarjeta SIM Claro Und 1 S/. 5.00
6 |Dispositivo GPS modelo VT310 Und 1 S/. 324.00

Servicio de monitoreo por la empresa
Fermon Peru SAC por cada vehiculo
7 | (Incluye reporte de alarmas, Und 1 S/. 81.00
mantenimiento de equipos, atencion al
cliente las 24 hrs.)

8 |Servicio de instalaciéon de equipo GPS Und 1 S/. 54.00

La tabla 6.1 sera utilizada para calcular la estimacion de los costos e
ingresos que tendra la empresa Fermon Pert SAC durante el periodo de
12 meses. A continuacién se presenta la tabla 6.2 donde se detalla los
costos e ingresos de todos los factores que estan directamente
relacionados con la ejecucion del proyecto, mes a mes por un periodo de

1 afo.
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Tabla 6.2: Estimacion de costos e ingresos de forma progresiva

item Mes 1 Mes 2 Mes 3 Mes 4 Mes5 Mes 6 Mes 7 Mes 8 Mes 9 Mes 10 Mes 11 Mes 12
Vehiculos a migrar 60 60 60 50 50 20 0 0 0 0 0 0
Dias trabajados 8 8 8 8 8 3 0 0 0 0 0 0
Datos
Numero de personal 2 2 2 2 2 2 0 0 0 0 0 0
LeEU 2 UENETES 60 120 180 230 280 300 300 300 300 300 300 300
migrados
Viaticos S/.1,120.00 S/.1,120.00 S/.1,120.00 S/.1,120.00 S/.1,120.00 S/. 420.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/. 0.00 S/.0.00 S/. 0.00
Materiales de
oS S/.1,536.00 S/.1,536.00 S/.1,536.00 S/. 1,280.00 S/. 1,280.00 S/. 512.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/. 0.00 S/.0.00 S/. 0.00
Alojamiento en
plataforma S/. 810.00 S/.1,620.00 S/. 2,430.00 S/. 3,105.00 S/. 3,780.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00 S/. 4,050.00
paquetes de datos
COSTOS GPRS, para S/. 486.00 S/.972.00 S/. 1,458.00 S/. 1,863.00 S/. 2,268.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00 S/. 2,430.00
transmision
Tarjeta SIM Claro S/. 300.00 S/. 300.00 S/. 300.00 S/. 250.00 S/. 250.00 S/. 100.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00
Equipo GPS VT310 S/. 19,440.00 S/.19,440.00 | S/.19,440.00 | S/. 16,200.00 | S/. 16,200.00 | S/.6,480.00 S/.0.00 S/. 0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/.0.00 S/. 0.00
Costo Total S/. 23,392.00 S/. 24,688.00 S/.25,984.00 S/.23,568.00 S/.24,648.00 S/.13,892.00 S/.6,480.00 S/. 6,480.00 S/. 6,480.00 S/. 6,480.00 S/. 6,480.00 S/. 6,480.00
Mensualidad S/. 4,860.00 S/.9,720.00 S/. 14,580.00 | S/. 18,630.00 | S/.22,680.00 | S/.24,300.00 | S/.24,300.00 | S/. 24,300.00 | S/. 24,300.00 | S/.24,300.00 | S/.24,300.00 | S/. 24,300.00
INGRESOS | Costo de instalacion S/. 3,240.00 S/. 3,240.00 S/. 3,240.00 S/. 2,700.00 S/. 2,700.00 S/. 1,080.00 S/. 0.00 S/. 0.00 S/.0.00 S/. 0.00 S/.0.00 S/.0.00

Ingreso Total

S/. 8,100.00

S/. 12,960.00

S/. 17,820.00

S/. 21,330.00

S/. 25,380.00

S/. 25,380.00

S/. 24,300.00

S/. 24,300.00

S/. 24,300.00

S/. 24,300.00

S/. 24,300.00

S/. 24,300.00
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En la tabla 6.2 se muestra la migracion progresiva de toda la cuenta de un
cliente que consta con 300 vehiculos, por un periodo de 12 meses. Se
puede observar que durante los primeros meses los costos totales son
mayores a los ingresos totales, esto se debe ya que durante los primeros
meses es donde realiza la migraciéon de equipos por lo tanto esto
conlleva a la presencia de los costos de viaticos, materiales de
instalacion, tarjetas SIM Claro y equipos GPS.

En la tabla 6.3 que se muestra a continuacion se puede apreciar el
comportamiento del Costo Total e Ingreso Total, los mismos que fueron
calculados en la tabla 6.2 (BN = IT - CT) y los cuales son usados para

calcular el Beneficio Neto durante cada uno de los 12 meses
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Tabla 6.3: Estimacion de costos e ingresos de forma progresiva Total

Item

Costo Total

Ingreso Total

Beneficio Neto

Ganancia -S/.15,292.00 -S/.27,020.00 -S/. 35,184.00 -S/.37,422.00 -S/.36,690.00 -S/. 25,202.00 -S/.7,382.00 S/.10,438.00 S/. 28,258.00 S/. 46,078.00 S/. 63,898.00 S/.81,718.00

En resumen durante los primeros meses el beneficio neto presenta un valor negativo. Conforme se va migrando los
vehiculos los costos de instalacidn son menores por lo tanto los costos totales empiezan a disminuir en comparacién a los
primeros meses y los ingresos totales empiezan a aumentar, por ende a partir del 5to mes se puede apreciar que el
beneficio neto muestra un valor positivo. Por otro lado la empresa Fermon Peri SAC. recuperaria lo invertido y ademas

obtendria ganancias a partir del mes 8.
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Figura 6.1 Estimacién de costos e ingresos de forma progresiva

S/. 100.000,00

Flujo de Caja

S/. 80.000,00
5/.60.000,00 H Costo Total
S/. 40.000,00 H Ingreso Total
$/. 20.000,00 i Beneficio Neto
H Ganancia
S/. 0,00
-S/. 20.000,00
-S/. 40.000,00

En la grafica 6.1 podemos ver el comportamiento de las variables con
mayor impacto sobre el proyecto (CT, IT y BN) y la ganancia, el cual es el
factor mas critico del proyecto, ya que nos permite analizar y evaluar
(predecir) el impacto economico y financiero que tendra la adopcién de
una accion o decision al interior de la organizacion de la empresa Fermon
Peru SAC.

Finalmente se puede afirmar que los Costos totales disminuyen con el
tiempo hasta mantenerse constante de forma minima, el caso inverso
ocurre con el ingreso total, por lo tanto el Beneficio Neto es negativo
durante los primeros meses y luego aumenta progresivamente hasta
convertirse en un valor constante positivo. Por otro lado la ganancia tiene

una tendencia a aumentar con el paso del tiempo.
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6.4 CONLUSIONES Y RECOMENDACIONES DEL ANALISIS ECONOMICO

Basado en los resultados obtenidos en el andlisis de costos, bajo el
supuesto caso presentado se considera rentable la ejecucién de la
propuesta de mejora en el sistema de monitoreo y rastreo vehicular
para la empresa Fermon Peru S.A.C., debido que genera suficiente
utilidad o beneficio, es decir sus ingresos llegan a ser mayores que sus
costos después de un determinado tiempo, por lo tanto una ganancia

creciente de forma gradual.
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CONCLUSIONES
El sistema de monitoreo de combustible y el bloqueo remoto del vehiculo
se pueden lograr instalando el sensor de combustible y el relay automotriz,
programando al equipo AVL y configurando la plataforma Position Logic
empleada por la empresa “Fermon Peru S.A.C.”
La actividad comercial y productiva de la empresa “Fermon Peru S.A.C. se
basa en la venta y programacién de equipos AVL con tecnologia GPS y el
monitoreo vehicular satelital a través de su plataforma Position Logic
monitorea un total de 404 unidades (287 de transporte pesado, 112 de
transporte publico y 5 de transporte particular) reunidas en un total de 65
empresas (52 transporte pesado, 9 transporte publico y 4 transporte
particular).
FERMON PERU SAC a través de la plataforma de Position Logic, retne las
caracteristicas necesarias para atender los requerimientos basicos de los
clientes ademas de permitir implementar otras caracteristicas como el
monitoreo de combustible y el bloqueo remoto del vehiculo siempre tiendo
en cuenta que dicha plataforma no puede ser modificada libremente por
FERMON PERU SAC ya que la plataforma pertenece a Postion Logic.
Gracias a los resultados de la encuesta aplicada por Fermon Peru S.A.C.
se pudo identificar las necesidades de sus clientes siendo las principales
caracteristicas requeridas el monitoreo de combustible y el bloqueo remoto
del vehiculo.
Las mejoras requeridas por los clientes principalmente son monitoreo de
combustible y bloqueo remoto del vehiculo. Para lograr estas mejoras se

requiere emplear un equipo AVL VT310, un sensor de combustible, el relay
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automotriz y con la configuracion de la plataforma Position Logic empleada

por la empresa “Fermon Peri S.A.C.”

Con la migracién progresiva de 300 vehiculos a costo 0 por la adquisicion
del equipo AVL, se tiene una ganancia proyectada a partir del 8vo mes, en
los primeros meses se aprecia una ganancia negativa, pero conforme
pasan los meses el ingreso total supera al costo total, por lo tanto se llega a
un punto de equilibrio donde la ganancia es positiva y constante, en
conclusién se obtiene mas de lo invertido; para dicho calculo se tomo como
referencia un tiempo de migracion a mediano plazo, por lo que si se
aumenta el namero de vehiculos a migrar, el indice de ganancia se puede
apreciar en un menor tiempo, por ende se considera rentable la propuesta

de mejora del sistema de monitoreo de la Empresa Fermon Pert S.A.C.
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RECOMENDACIONES

Debido a que en las instalaciones de los equipos AVL suelen generarse
dafios a los vehiculos por mala manipulacién se recomienda capacitar al
personal técnico en electricidad e electronica de vehiculos para evitar
inconvenientes con el cliente.

Se recomienda seguir utilizando la red de datos celular de América Mavil ya
gue por el momento ofrece mayor cobertura.

Al momento de realizar la instalacion del relay para el blogueo remoto
vehicular, se recomienda usar cables del mismo calibre de los cables del
vehiculo debido a la corriente que circula por ellos, sino se instala
adecuadamente puede presentar problemas posteriormente, como la
apertura o dafo del relay.

El equipo GPS debe ser instalado de la forma mas mimetizada posible,
para evitar la desconexiéon o manipulacion de este, ya sea por los mismos
conductores o0 en caso de robo.

Determinar un procedimiento interno para la instalacion del equipo AVL a
fin de reducir errores técnicos.

Mejorar continuamente los procedimientos de capacitacion a los clientes de
Fermon Peri SAC para que puedan aprovechar mejor los beneficios de

esta plataforma AVL.
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ANEXOS

ANEXO 1: RESULTADOS ENCUESTA PRIMER ANO DE SERVICIO

Tipo de Empresas Unidades
Transporte| Activas |bajas |activas |Bajas
52 18 287 82
Pesado 100%
o 9 1 112 6
Puablico 100%
Particular 4 2 > 2
100%
TOTAL 65 21 404 90
Tipo de Empresas que requieren_
Transporte Control _de Bloqueo Element_os Monitoreo Contr_ol de
combustible| Remoto |Probatorios| de carga | Pestillos
Transporte 45 40 18 35 10
Pesado 86.54% 76.92% 34.62% 67.31% 19.23%
Transporte 5 Prohibido 4 0 3
publico 55.56% 0.00% 44.44% 0.00% 33.33%
Transporte 0 4 0 0 4
particular 0.00% 100.00% 0.00% 0.00% 100.00%
TOTAL 50 44 22 35 17
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NECESITAN UN SISTEMA QUE PERMITA DETERMINAR LA
PERDIDA DE COMBUSTIBLE

50 -

20 -

10 + —
0 | 55.56%

Transporte Pesado Transporte pablico Transporte particular

e
30
| —

REQUIEREN DE UN METODO AUXILIAR DE BLOQUEOQ
REMOTO VEHICULAR

100.00%

Transporte Pesado Transporte pablico Transporte particular

Fuente: Encussta primer afio de servicio Fermon Pera SAC
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NECESITAN ELEMENTOS PROBATORIOS ANTE EL
ACONTECIMIENTO DE ROBO

~

10 + 34.62%
44.44%

o T T
Transporte Pesado Transporte piblico Transporte particular

| Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Pera SAC

MECESITAN DE UNA SOLUCION ANTE EL OLVIDO DE
LLAVES DENTRO DEL VEHICULO

-

19.23%
0 | 100.00% |

Transporte Pesado Transporte pablico Transporte particular

Fuente: Encuesta primer ano de servicio Fermon Pera SAC
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NECESITAN MONITOREO INDEPENDIENTE DEL TRACTO

30 +

20 1

10 4

VEHICULAR

e

| —

—

o 67.31%

Transporte Pesado

T
Transporte pablico Transporte particular

Fuente: Encuesta primer afio de servicio Fermon Peria SAC

120



ANEXO 2: GPS VEHICLE TRACKER - MANUAL DE USUARIO

GPS
Vehicle
Tracker

User Manual

VE.1

V1310
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L. Product Overview

VT310 b & GPS/GPRS based tracking device specially deveioped and designed for vehide peal-time traciking
and feet Management.

VTH0 hes inbullt GPS module to obtain accurste position data and utilzes ks G5M apabiity to send the
position data o & spedfied mobde phone or server base for bracking and fieel managemsent.

With internal memory, VT310 @n shore GFS coordinates when there Is no GPRS comnection or at 3 specified
infenal requesied by the user,

iOne optional feabore of VT310 Is that a microphone c2n be linked owt bo be hidden somewhere inside the
wehicke for Estening to the cabin,

VT30 has the fiollowing functions and featunes:
SHS and GPRS TCFYUDH Comimunication
Track on Desmand

Show Location Directiy on Mobile Phone
Track by Time Inbenal

Listen {¥oice Wiretapping) (Optional)

G5 Bilnd Area Memory

Logging Capacky up to 180,000 Waypaints
Inbutit Motion Sensor for Power Saving
505 Pamic Butiom

MoweEmnent Ak

Geo-fencing Controi

Low Battery Alarm:

Speading Alsrm.

GPS Blind Area Alarm {infout)

Power-cut Alarm
Engine Cut {Stop Engine)

T/0 5 digital inputs, 3 nagative and 2 positie triggering) 5 cotputs

Arslog Input 2 analng inputs of 10 bits resclstion for connecting fuel level sensor or offtesr sensors.

LU TR T U IR O T O LI R LR LI LR U LA

2. For Your Safety

Read these simple guidelines. Mok following them may be dangemndas or Blegal.

Proper Connection Wheen connecting wikh otfesr device, read careflly ks manual so =5 o
carry cut oormect instalistion. Do not conmect It obher Incompatibls
devies

Qualified Accessories Use original parts, guaiified batteries and peripheral equipments to
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arwold damage o VT30,

Safe Driwing Dirivers should not operate this product while driving.

Qualified Service Only qualified personmel can instail or repalr VT3100

Water Res|stanos VT210 Is not water resistant. Keep It dry. Install it Inside the vehickes or
use watenproof bag if recessary.

Confidential Fhome Mumber For safety resson, do mot tell other people the mobille phone ismber of

your VT310 without taidng precautions of security settings.

3. VT310 Characteristics

Pereri Sy afiy = +38v  1.54

Backup Battary a5owmah

MErTll el STl | B5mAT

Dol i LM x B2 x 24mm

Arcetallath Diff et vidmim = Eimm 1 Jdam

waight 1809

Oprabing biiparaturg 0% gm S5 C

Hurmiidity S by S5 Maf-coidiring

Pracuancy Gusd Band GEM S50/900/ 1800/ 1900MAE

G Maduls Iatast GPS SiEF-Saesr B chiphat

GFE Seniirity =158 08

G4 Fraquency L1, 157542 Mz

CIA Code 10S MHE chip rate

T fria 20 chanfesl Sll-if-viire trcking

Pedititn Acfariey 10 b, 30 M

akidity Aifuraty 0.1 s

Tk S rrray 1 s synchronioed 0P8 Bme

Dafavil At WES-Ba

Elengl EER 0.1 S, Bl

HEE SEEt 1 ., e

WAt ke 38 st Bvrige

Cinldl st EEES S ]

Almmide Limie 18,000 meters (80,000 fest) max

hlacity Limit 515 mentwrstsncond (1000 kno) min.

LTy 2 LED lights B dhdw GPSM0EM Sat.

Flash Hemory AHE

Bty vl S8 Baitseshy

Artr sk 5 digeal ingins (3 ragatken and I peditiv Eriggering]: I ansleg inputs;
5 enstpista.
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4, Gatting Started
This section will desoribe how To e up ywour ¥T310.

4.1 Herdware and Accessories
VT30 & sappiied In o3 o whlch isciudes!

s ‘ H-o

WTEID with Datteiry  GFE Artarna  GEM Antenia Wine el S0 Bottes LS B Okl LS b Secaal

4.2 Wiews

4.3 Functional Farts

|l\:|l|1 Ona Buifsn b priied or Iapail 5 Gk

'H-'m-n[lrl'rrﬂ!:n'rﬂ Tha wri b baing infbalbad
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Faihing (01 secsnd on and 19 seonds o)

VT30 i i OGP fix

Fliihing (1. send on and 3 condi off)

WTIA0 kil Ao GPS fix

GEH LED [Gresn]

an

Cna call k8 soming v o call b baing M

Fliihing [ awary 0.1 sexad)

Th whit b Baing Infbialined

Faihing (01 secsnd on and 19 sexads of)

VT30 i conrsactied B5 Hyin 5N fetwirk

Fliihing (1. send on and 3 condi off)

VT30 ki ot comrmcing b5 i SN fetwork

[Poswrer Oiny OFY Bution Prisis i hold for 3-8 ficvidi B turn aidelf VT30,
05 Bution SO buthon i cofrechd with B wirts. Prass E 55 send 505 alerm to
bre preasthorizsd chers numbsrn
Mimi USH Ui Fior P fxliobs, confiqurition of PC and dogporking Fsred
ditia. [LEB-to-Saril Adksior B reguiced for froemins  updiie,
covafigurirtion ifed Sxperiing Sored dika )
1M Card Hcider To et SIM card heirs
GEH Antonna Covarmichor for GEN prbarmi
GPE Antenna Confmctsr for GPS anbafna
Serew Holes Thirs ire 4 Stris bk of B acker, 3 pleng aither e Bhat S i
fizing peinka by e vehich
Micrephone [opticmal) A rieroghads BS ba ikoed et for Etaning b B Giben [wintipesiag]
FINa Connector
m iyt |
g i

Py
L=

—Erd

—

R
[
i

Fursction

DC A [pewr Egut). Tnput voltigec S0 12V fuggaited,

Gnaund

Dightal Inguti. AL, N2 and (A3 and negitive Egganing; T mnd 168 e polthv trigpering.

Ourtpaats. Lirer woltinge [0V whan a@fecta ind open Sniin when inefective.
Dutpast o driin dink voltigs (hefectw): 459 M.
Ourigeat low wBiga Sink currert (effectiea): SO0mA M.

1 B Pisolulion, Ao Thput. Trgut voltiges G-

Al (58]
D€ Charscteristics of PTNS

FIN Inmctiva Rt Haximum
Mrgnt 1725 Dpan drain ar =00 GRD) ay
It 475 Cpan drain ar OWGND ) >3 P
gt 1/ 230415 Cpan dran & (GD) A8y SOt
B i P asy
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ANEXO 3: DATASHEET RELAY

\ APPLICATIONS
| GUIDE
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ABOUT BOSCH RELAYS

A relay i an “doctromedanical™ dovioa that
usas 3 ool [electno) to mowa switch contaots
{medtanical) Tha coll @n ba energtzed with a
small amount of powar whila the seitch con-
tacts @n ba wead for any rumbaer of apphio-
tlons Indnding switching high powor croelts or
ravarsing tha polarity of a control signal A typl-
cal 12-wolt relay requires a ool curment of _ | 50
amps to enargize. Tha relay contacts @n seitch
currents: up fo 30 Tha porerar " of
this: rely is 2= high ax 200 to |, and k& ona rea-
zon relays are often found In kigh osment: aurbo-
mothvn cirouits. ln most dnouits, a ralattvaly
woake signal or trigpor 15 usod to maka tha oy
control & higher cument or voliage drouit Tha
outpert of a trigper arhiates: tha ooil, whilch
closes (or opens) tha muoch hevier disty oon-
tacts, allowing the desined action to result Tha
main afa ara the eodl, tha
SPIring, o tha Thasa comge.
nants daterming how tha rolay b to be mtod
by tha manufacturer and used by tha installar:
Balow s an llisiration of the bobiom of a

835, B8 - Coll. This s what Is powered, aithar
by a 1 2-volt trigper to BS {or BE) with BS (or

mon on alarm systers) to BS (or BELand 13-
voit COMSTAMT to the other pin {B& or
Basically, & doesn't mﬂﬂfﬂ'ﬁ Bﬁ-irsj-ﬂi
Is usad for ground or |2 wolt If tha rolay does
not bhava 2 diodo acnoss tha ool Bosch satox
that B showld ba the ITY connaction and BN
should ba tha grownd since newer relays coma
with an intermal dinda By using aither of tha
praovwicas mathods, tha ool will magnatically
actumte, opaning contacts 30 and E7A, whila

o 3] amd BT. This of ks knorem as
1# pnhhﬂﬁ?:{?ﬁ

30 - Tarminal 30 = common. Ona sida of what-
@var ks baing comtrolled poos hara

30, BFA - Mormally diosad {FC)

20; BF - Normally opan (M),

& _Em =
-ﬁ- D C—
) (
AT REST EHERGEED
Tha following diagrams show tha othar typas of
commonly esed automotive ralays
[FAL MAKE
) A
1 | = [ 1 Jja=

SPFET SPET SPET SPST
Wwhenover Insialing a. relay, uso a guenching
dioda batwoon torminals BS and 85, with a cath-
oda to tha positv terminal to provent tha

BS) tn ground, or with 2 nogativa triggar fcom.  Inductiva spika on ralay turs-oft
ELECTRONIC S5YMBOLS
L moveroR  Tn T
oo L i
a4 e e o8 i
RESETCR ==
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Anexo 4: Descripcion de la data

Data Format: GPRMC | HDOP | Altitude | State | AD1,AD2

Example:

094506.000,A,2232.5412,N,11404.6919,E,0.00,,290709,,*12|1.7|110|0000|00A

A,0267

(1) GPRMC includes:

hhmmss.dd,S,xxmm.dddd,<N|S>,yyymm.dddd,<E|W>,s.s,h.h,ddmmyy,d.d,D*H

H

Example: 134829.486,A,2232.6083,N,11404.8137,E, 58.31,309.62,010809,,*1A

Note:
Parameter Description Example
hhmmss.dd UTC time 13:48:29.486
hh = hours;
mm = minutes;
Ss = seconds;
dd = decimal part of
seconds
S GPS status indicator, A | A=Valid

=valid, V =invalid

xxmm.dddd Latitude

xX = degrees;

mm = minutes;

dddd = decimal part of
minutes

22 deg. 32.6083 min.

<N|S>

Either character N or
character S

N = North, S = South

N = North

yyymm.dddd Longitude

yyy = degrees;

mm = minutes;

dddd = decimal part of
minutes

114 deg. 04.8137 min.

<EW> Either character E or | E = East
character W
E = East, W = West

S.S Speed, in unit of knot. (1 | 58.31 Knots

knot = 1.852 km)
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h.h Heading, in unit of | 309.62 deg.
degree
Ddmmyy Date 01,08,09
dd = date;
mm = month’
yy = year
d.d Magnetic variation Normally blank
D Either character W or | Normally blank
character E
W = West ,E=East
* checksum delimiter: In case there would be
one more
comma (,) prior to *
GPRMC is still to
be ended by **.
HH Checksum 1A

(2) | is list separator in ASCII (0x7c)

(3) HDOP, in ASCII code, 0.5-99.9. HDOP is blank when the tracker has no

GPS fix.

(4) Altitude, in algorism.

(5) State: Status of inputs and outputs:

For VT310

BitO: Status of Outl

If Bit0=0: Outl is closed; Bit0O=1:0Outl is open.

Bitl: Status of Out2

If Bit1=0: Out2 is closed; Bit1=1:0ut2 is open.

Bit2: Status of Out3

If Bit2=0: Out3 is closed; Bit2=1:0ut3 is open.

Bit3: Status of Out4

If Bit3=0: Out4 is closed; Bit3=1:0ut4 is open.

Bit4: Status of Outb

129




If Bit4=0: Out5 is closed; Bit4=1:0ut5 is open.

Bit5~Bit7: Reserved.

Bit8: Status of Inputl

If Bit8=0: Inputl is inactive; Bit8=1: Inputl is active.

Bit9: Status of Input2

If Bit9=0: Input?2 is inactive; Bit9=1: Input2 is active.

Bit10: Status of Input3

If Bit10=0: Input3 is inactive; Bit10=1: Input3 is active.

Bit11l: Status of Input4

If Bit11=0: Input4 is inactive; Bitl1=1: Input4 is active.

Bit12: Status of Input5

If Bit12=0: Input5 is inactive; Bit12=1: Input5 is active.
Bit13~Bit1l5: Reserved and default as ‘0’

(6) AD1, AD2: 10 bit analog input (only for voltage) for VT310 only,
0x0000~0x03ff in HEX, separated by *,

(comma).

Example:
094506.000,A,2232.5412,N,11404.6919,E,0.00,,290709,,*12|1.7|110|0000|00A
A,0267

AD1 is 0xO0OAA and AD2 is 0x0267.

Voltage Formula: Input Voltage=(AD*6)/1024
0x00AA=>170(decimal)=>(170%*6)/1024=0.99609375V(voltage)

0x0267=>615(decimal)=>(615*6)/1024=3.603515625V(voltage)
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ANEXO 5: DATASHEET SENSOR DE COMBUSTIBLE ASINTEC

AIEEIP
.
ps
Asintec

Yanaar dal vl de CombuiBls an o Dapdn i
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ANEXO 6:DATASHEET SENSOR ULTRASONICO DE COMBUSTIBLE

r "NECC-01

Mivel Electronica SRIL

SENSOR
ULTRASONICO
DE COMBUSTIBLE

. |

La tecnoclogia mas avanzada en sensores de combustible,
exactitud v confiabilidad.

Resultado del desarrollo conjunte de tecnologia europea de

ultima generacion y Nivel Electronica SRL.

El dinico sensor de alta precision,(con algoritmos infegrados,
built-in, contra Auctuaciones tales como cambios de temperatura,
movimientos del liguido e inclinaciones, lo gque asegura una
precision extra en las mediciones) no invasive, o _tiene
desgaste mecanico, y no necesita perforar el tanque
de combustible, ni requiere mantenimiento . No afecta la
garantia del vehioulo, ¥ su instalacion no implica riesgo alguno.

= lggmiiticr (11 Hal el e o rrsssciincl s
+ 1D off Ehay Pusi-larve maler

Software amigable, facil control del consumo de combustible,
[cargas y extracciones), reportes y graficos claros y sencillos.
Control On Line. Se instala en cualguier tipo de wehiculos desde
autos pequenios a camiones de gran porte con tres tangues.
Inumerables aplicaciones en la industria , como el sensado de
todo tipo de liquidos, { gascil, nafta, leche, etc.) al no ser
invasivo mno altera las propiedades, la composicion, la
calidad, y no contamina el Auide medido.
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SENSOR ULTRASONICO DE COMBUSTIBLE

El sensor NECC-01, puede ser integrado a cualquier dispositive de
control vehicular, como AVL, Tacografos, Computadoras de a
Bordao, etc..

Captura y transmite la informacion, desde =l tangque hasta la
central de control.  Aviso y alarma On Line ante anormalidades

Su instalacion simple y segura no compromete la integridad del
vehiculo, [(no intermrumpe el circuito del combustible guitandole
caudal en los momentos de exigencia del motor, ni se perfora el
tanque con los riesgos propios de la operacion y las wirutas
residuales que pudieran gquedar dentro del mismo].
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ANEXO 7: BAOCHENG-RELE 12V/24V

Datos del producto

Datos basicos

_ Corriente
Voltaje: 12Vv/24V - 50a
clasificada:
Lugar del . . Conferencia de alto nivel-
: China (continente) Marca:
origen: baocheng
Numero de  Coche usado relé de bm94(4141)-
de color: negro
Modelo: un
Coche usado
dimensién del relé de i
(28*28*41) mm relé de modelo
esquema: bm94(4141)-

un:
Especificaciones

1. de pequefio volumen, coche usado relé de 2. coche especial de apoyo 3. de

carga de contacto grande 4. Método de instalacion: plug- en 'y pcb

Detalles rapidos
Lugar de origen: zhejiang, china( continental)  brand nombre: conferencia de
alto nivel- baocheng  model nimero: bm94
La teoria: poder relay usage: auto relay size: en miniatura
Caracteristica
Protector: sealed Contacto de carga: de alta potencia
Coche usado relé de bm 94(4141)- un
Informacion del pedido
bm94& ciudad-kegiao;un
1 2
1. modelo: bm94
2. formulario de contacto: un: 1a; b: 1b; c: 1c

Datos de contacto

formulario de contacto la 1b 1c
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la: 40a, 50a, 60a, 70a, 80a/14vdc. 40a/24vdc
1b: 30a, 40a, 50a, 60a, 70a/14vdc. 30a/24vdc
1c: nc 30a, 40a, 50a, 60a, 70a/14vdc

no 40a, 50a, 60a, 70a, 80a/14vdc

Rated de carga

Datos de la bobina

voltaje de la bobina 12, vdc 24

poder de la bobina 1.6w; 1.8w

Datos generales

la fuerza dieléctrica La bobina betweené& contactos: 50hz 500v
between contactos: 50hz 500v

resistencia de aislamiento min 100mé& omega;( 500vdc)

la resistencia de contacto & le; 30mé& omega;

la temperatura ambiente - 40& deg; c~125& deg; ¢

Electrical life 10°

vida mecéanica 107

Qutline Dimension(mm)

e .
=]
=1
E
|
2 M i
= >
28mm
Outline Dimension Installation Size Diagram  Wiring Diagram
Diagram(Lava! View) (Bettdm Miew) {Bottom View)
__Reference Data
SEE A o -
AL IR0, SENFRERNT BAEE
100 ‘ L0 100 ]
o5 \ P il 50@5
< g o0 7 - AN
B F g = % TR
8 A | & Y PP B o
ol 7 X P &
rg_: #, // e Tl P 1;)_“ 1o
< oA = O | i
i A AT1257 ) ¥ P =
w 2
i1 50 1
Al
& W T E e aE W 4010 12 13 W B 16 7T 18 1 e
SEEEEE (0 HEEHEE (N Al ERLE (7)
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ANEXO 8: MARCA MEISHUO - MODELO MAB 12V/24V

Datos del producto

Datos basicos

Voltaje: 12Vv/24V
OE NO.: 234876222
Lugar del _ _

, China (continente)
origen:
Numero de

MAB

Modelo:

Especificaciones

Corriente

o 50A
clasificada:
El coche

VW

hace:
Marca: Meishuo
color: negro

relay auto 4pin y 5pin del relais 12v 50a 70A disponibles

relay auto 12v 50a

Forma del contacto
Material del contacto
Corriente de Max.Switching
Voltaje de Max.Switching
Carga de Min.Contact

Vida eléctrica

Vida mecénica

Resistencia de aislamiento inicial
Fuerza dieléctrica
Funcione el tiempo

Lance el tiempo
Temperatura ambiente
Temperatura de Astorage

Terminaciéon

1A 1C
Aleacién de plata
70A

50vDC

1A 6VDC
100000 ops
10000000 ops
500MQ
500VAC
5ms-10ms
5ms-10ms

- 40°C~+85°C
- 40°C~+155°C

aprisa conecte
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Construcciéon

Peso de unidad

Datos de la bobina

Voltajela

(VDC) recolecciénsalida
(VDC)

12
12
24
24

(VDC)
3.9
3.9
7.8
7.8
15.6
15.6

Voltaje de Voltaje

de la

0.6
0.6
1.2
1.2
2.4
2.4

Resistencia
de bobina
el Q+10%

22.5
22.5
90
90
360
360

Sellado, protector contra el polvo

429

Paralelo el
resistanceQ+5%

ResistenciaEnergia de

equivalente la

el Q+10%

bobina (w)

1.6
1.8
1.6
1.8
1.6
1.8
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