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AUTOR:
Carlos Miguel Manzano Reyes
RESUMEN

TITULO: “IMPLEMENTACION DE UN SISTEMA DE BLOQUEO Y RASTREO
VEHICULAR MEDIANTE IOT”

En este trabajo de titulacion se disefio e implemento6 un sistema de bloqueo y rastreo utilizando
el internet de las cosas (10T), se programd mediante la placa Arduino NANO los comandos para
localizar la ubicacion en tiempo real del vehiculo, bloquear y desbloquear el paso del
combustible, gracias a un router con acceso a internet movil se puede enviar y recibir
informacion mediante un Telegram Bot, el cual es interactivo y muestra la informacion de
ubicacion con Google maps mediante un médulo de GPS instalado, con una alternativa de
bloqueo mediante un modulo de radiofrecuencia se puede utilizar el sistema de seguridad
mediante un control remoto, obteniendo tiempos de respuesta aceptables. El sistema de bloqueo
y rastreo desarrollado por medio de internet movil tiene tiempo de respuesta bastante aceptables
que oscilan entre 8 y 10 segundos por comando ingresado al Telegram, mientras que el tiempo
de respuesta por medio del control de radiofrecuencia esta entre 4 a 6 segundos. El costo del
prototipo disefiado con una utilidad de ganancia del 25% fue de $328,31, méas $96 a partir del
siguiente afio por gastos de internet movil. El precio es bastante competitivo en el mercado, se
realiz6 una comparativa con los principales representantes en el campo de seguridad y bloqueo
vehicular, de esta manera ayuda en mejorar el nivel de seguridad de un vehiculo y reducir el

incremento de robos en el campo automotriz.

Palabras clave: Arduino, bloqueo, GPS, 10T, rastreo, localizacion, telegram.
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Theme: "Implementation of a Vehicle Blocking and Tracking System Using I0OT."

Author: Carlos Miguel Manzano Reyes

ABSTRACT

In this research, a blocking and tracking system was designed and implemented using the
internet of things (I0T); the commands were programmed using the Arduino NANO board to
locate the real-time location of the vehicle, block and unblock the passage of gasoline, thanks
to a router with access to mobile internet can send and receive information via a Telegram Bot,
which is interactive and shows the location information with Google maps employing an
installed GPS module, with a blocking alternative using a radiofrequency module, the security
system can be used by remote control, obtaining acceptable response times. The cost of the
prototype designed with a profit of 25% was $328.31, plus $96 from the following year for
annual mobile internet expenses. The price is quite competitive in the market, and a comparison
was made with the prominent representatives in the field of security and vehicle blocking, thus
helping to improve the level of security of a vehicle and reduce the increase of thefts in the

automotive field.

Keywords: Arduino, lock, GPS, IOT, Tracking, Location, Telegram.
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2. INTRODUCCION

2.1. ELPROBLEMA DE INVESTIGACION:

2.1.2 Situacion Problémica:

En el Ecuador existen grandes problemas de seguridad, segln el Ministerio del Interior, en lo
concerniente a robo de vehiculos existen datos porcentuales altos a nivel Nacional (Interior, En
lo que va de 2021, la Fiscalia registra 3.022 robos de carros, esto representa un incremento del
60% con respecto al mismo periodo de tiempo, pero de 2020. El Rastreo Vehicular
Automatizado (RVA), o Localizacién Vehicular Automatizada, AVL (acrénimo de su
denominacioén en inglés, Automatic Vehicule Location), es un sistema en tiempo real usado
para determinar la localizacién geogréafica de un vehiculo y transmitir estos datos a una central
de monitoreo o supervision, dichos sistemas hacen uso de tecnologias de comunicacion
inalambrica como: GPS, GSM, Bluetooth, WiFi, etc. Para hacer la recepcion y envio de datos
mediante EPS-8266. Los sistemas de rastreo pueden ser: pasivos y activos, nuestro sistema
envia mensajes de Telegram por medio de un codigo dando al sistema la orden de bloquear el
vehiculo actuando una electrovalvula en el paso de gasolina, y al mismo tiempo por ubicacién
GPS localizando el vehiculo en tiempo real por medio de latitud y longitud. Muchos de los
sistemas de rastreo como el NEO-6M. La finalidad del presente trabajo es disefiar e
implementar un sistema de bloqueo electrénico y rastreo satelital a un vehiculo, con la finalidad
de proporcionarle una mayor seguridad contra robos. El presente trabajo esta estructurado de la
siguiente manera: conceptos fundamentales sobre las redes GPS, EI GSM, el controlador
Arduino, y la bomba de combustible, materiales y la metodologia para la construccion del

dispositivo.

Esta propuesta tecnoldgica va orientada al disefio, construccidon implementacion de un prototipo
de rastreo por GPS y blogueo via internet mediante la aplicacién Telegram, con el objetivo de
reducir los altos indices de robos a vehiculos. El sistema de rastreo y bloqueo utilizara circuitos
integrados y madulos compatible con Arduino NANO, el dispositivo ESP-8266 dentro de una
placa electronica PC permite una comunicacion entre todos los elementos enlazados mediante
10T, es decir mediante internet movil, mediante comandos en Telegram y en comunicacién con
Arduino. El sistema de blogueo y rastreo mediante GPS mantiene una comunicacion de
conexion a Internet mediante un router wifi y programacion realizada mediante Arduino IDE,
cargado al Arduino NANO sobre el que se puede obtener parametros de localizacion y bloqueo

con tiempos de repuesta bastante favorables, actuando inaldmbricamente, permitiendo generar
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un ecosistema de servicios alrededor del 10T, para mayor comprension del usuario el codigo
que se realiza en Arduino es muy compacto y amigable, puesto que con los comandos de
control utilizados y segun las pruebas de campo realizadas los tiempos de respuesta del sistema
a implementar son confiables, considerando que se puede bloquear y desbloquear el vehiculo
mediante dos alternativas: por medio del Bot de Telegram o por Rf (radiofrecuencia).

2.1.3 Formulacién del problema:

El sistema vehicular esta permanentemente expuesto a robos de vehiculos, los sistemas de

seguridad actuales estan perdiendo confiabilidad.

2.2.  OBJETOY CAMPO DE ACCION
El objeto de estudio es el Sistema de bloqueo y rastreo vehicular mediante 10T.

El campo de accion para el proyecto es:330000 ciencias Tecnoldgicas / 3307 Tecnologia
electrénica / 3307.03 Disefio de circuitos.

2.3. BENEFICIARIOS DEL PROYECTO

2.3.1. Beneficiarios directos.

Empresas de transporte, propietarios de vehiculos particulares.

2.3.2. Beneficiarios indirectos

Los beneficiarios indirectos son estudiantes y profesionales de carreras afines a la Facultad de

Ciencias de la Ingenieria y Aplicadas de la Universidad Técnica de Cotopaxi.

Cooperativas de taxis 0 camionetas que tienen riesgos de perdida vehicular.

2.4. JUSTIFICACION DEL PROYECTO

El presente proyecto tecnologico se encuentra anclado al proyecto formativo de la carrera de
ingenieria en electricidad de la Universidad Técnica de Cotopaxi, y a su linea de investigacion
“Energias alternativas y renovables, eficiencia energética y proteccion ambiental”, asi también
como a su sublinea de investigacion denominada Control y optimizacion en el uso de energia

del sector industrial, comercial y residencial.
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El proyecto tecnoldgico se realiza debido al alto indice de robo de vehiculos tienen serios
problemas y no cuenta con un sistema de control eficaz de bloqueo y rastreo satelital. Se
construird un sistema automatico controlado con microcontroladores EPS-8266, La 10T
enlazando muchos dispositivos gracias al Internet, con beneficios econdmicos y reducir ese

incremento de pérdidas de vehiculos.

En la actualidad conjuntamente con la tecnologia se ha introducido sistemas automaticos para
incrementar sistemas de automatizacion y control industrial, el objetivo primordial es de
obtener el bloqueo vehicular de manera inmediata y que lo puede realizar cualquier persona
enlazada a Telegram, y poder evitar mas robos de vehiculos, pero debido al aumento gradual
de los procesos se ha exigido la automatizacion progresiva por medio de elementos de medicion
y control. Estos elementos han ido liberando al operario de su funcién de la actuacion fisica
directa, y le han permitido labores de supervision y vigilancia del proceso, desde cuartos de
control, dispositivos inteligentes como tabletas, celulares o computadores. Un sistema de
automatizacion tiene como parte fundamental controlar, supervisar, y seguir una secuencia de
procesos para obtener el resultado final, teniendo como base una buena capacitacion en el
disefio y calculo de los equipos se pueden llegar a realizar acciones de control en poco tiempo,

con gran exactitud y precision.

La introduccion de automatismos eléctricos, electronicos y de control industrial permite poder
obtener resultados en milésimas de segundos y a grandes distancias para el beneficio del usuario
con el bloqueo de su vehiculo y localizacion inmediata.

25. HIPOTESIS

Mediante la implementacion de un sistema de bloqueo y rastreo vehicular mediante IoT se

podré disponer de un prototipo que sea capaz de actuar en casos de robo y que sea de bajo costo.

2.6. OBJETIVOS:

2.6.1. General:

Implementar un sistema de bloqueo y rastreo vehicular mediante el empleo de 10T a fin de que

sea capaz de actuar en casos de robo.

2.6.2. Especificos:
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¢ Investigar el estado del arte sobre el proceso de automatizacion de bloqueo y rastreo
vehicular en el sector de transporte.

e Disefiar un sistema de control que brinde seguridad y eficiencia ante el alto indice de
robos de vehiculos.

e Construir un prototipo en base a la seleccién de materiales para el funcionamiento del
sistema de blogqueo con sus respectivas pruebas.

2.7. SISTEMA DE TAREAS
Objetivos Tecnicas,
) - Actividad (tareas) Resultados esperados Medios e
Especificos
Instrumentos

Investigar el estado del
arte sobre el proceso
de automatizacion de
bloqueo 'y rastreo
vehicular en el sector
de transporte.

- Revision
bibliogréafica de
trabajos referentes a
automatizacion de
procesos de vehiculos
- Investigacion de
sistemas automaticos,
sensores, aplicados al
area de rastreo y
bloqueo vehicular.
-Compilacion de
informacion relevante
relaciona al tema de
perdida vehicular.

-Conocimiento sobre el
funcionamiento de un
sistema de bloqueo.
-Informacion de equipos
acoplados al sistema de
rastreo y las variables a
controlar en el sistema.
-Fundamentacion tedrica.

Investigacion
bibliografica:
Libros

Tesis
Acrticulos
Revistas
tecnoldgicas.

Disefiar un sistema de
control que brinde
seguridad y eficiencia
ante el alto indice de
robos de vehiculos.

-Recopilacion de datos
para desarrollar
modelado del sistema
de vehiculos.

-Categorizacién de
requerimiento de
procesos de disefio
electronico.

-Utilizacion de
herramienta  Proteus
para el estudio vy
comportamiento  del
modelado de placas
electrénicas.

-Listado de
requerimientos técnicos,
caracteristicas que deben
tomarse en cuenta para el
disefio y construccion.
-Definicion,  unidades,
calculo de
dimensionamiento de
elementos electrdnicos.
-Datos  técnicos  de
elementos y
caracteristicas de todos
los elementos
electrénicos.

-Software
Proteus.
-Libros,
articulos
cientificos
-Excel
-Planos
-Normativas
-Informes
Técnicos
-Aplicacion
Telegram
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Construir un prototipo
en base a la seleccion
de materiales para el
funcionamiento  del
sistema de bloqueo
con sus respectivas
pruebas.

-Planificacion de la
implementacién  del
sistema de control
automatico vehicular.
-Ubicacion de los
elementos de control y
rastreo GPS.
-Ejecucion de pruebas
de todo el sistema
automatico de blogqueo
y rastreo vehicular.
-Andlisis de riesgos y
resultados de todo el
sistema automatico en
placa electrénica.

-Disefio de placa
desarrollada para
instalacion de elementos
electrénicos de potencia'y
control.

-Resultados del trabajo de
titulacién

Manual de Usuario.
-Comprobar el correcto
funcionamiento del
sistema de blogueo y
rastreo vehicular

-Prototipo
sistema de
bloqueo y
rastreo
-Microsoft:
Excel y Word.
-Proteus
-Modulo GSM
y Wifi

-Placa PCB
-Aplicacion
Telegram.
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3. FUNDAMENTACION TEORICA

En esta parte del trabajo de investigacion se presentan los criterios para fundamentar el tema de
titulacion, en la seccidn 3.1 se citan los trabajos investigados y se toman como referencia para

el desarrollo del trabajo de titulacion.

3.1. ANTECEDENTES

Segun datos estadisticos del Servicio de Policia Nacional del Ecuador, los delitos de robo de
autos en la provincia han aumentado un 16 por ciento, es decir en el cuadro comparativo se
registraron 23 denuncias del 1 de enero al 31 de mayo de 2018, mientras que este afio hubo un
aumento de 39 casos bajo investigacion. El personal capacitado explicd que Latacunga es una
ciudad con un aumentoenlos robos de autos y motos, por lo que se estan utilizando
tacticas de reduccion de estadisticas. Ademas, se entiende que el delito en este caso es singular

y la mayoria de los vehiculos sustraidos son autos y camionetas de la marca “Chevrolet” [1].

En el afio 2021 los autores Cardenas Cristhian y Villacrés Diego [2], disefiaron un sistema de
seguridad antirrobo mediante corte de combustible, utilizaron un moédulo GSM utilizando
Arduino MEGA, el sistema al momento del vehiculo encontrarse en riego de robo emitia una
Ilamada de alerta informando la situacion, el sistema disefiado fue de bajo costo y buena

eficiencia para mejorar el indice de robos de vehiculos.

En mayo de 2017, Chulde B. Luis, [3] realiz6 un trabajo sobre un sistema de monitoreo web
para vehiculos que brinde los servicios de localizacion GPS, seguridad remota que consiste en
la apertura y bloqueo de puertas, apagado del motor y mensajes de alerta, mediante mensajes
de texto, mediante un servidor web que almacena los datos obtenidos de coordenadas
geogréficas de la ubicacion del vehiculo, utilizan una placa Raspberry Pi con el sistema
operativo "Raspbian™.

En 2018 Soto, J, realiza un trabajo de titulacion acerca de un sistema de bloqueo y rastreo a
través de un celular. Utiliza Arduino mega con su respetivo mddulo de GSM para recibir
mensajes de texto via SMS con una tarjeta SIM, obtuvo resultados satisfactorios, puesto que el
dispositivo es de bajo costo y buena eficiencia para ayudar a mejorar la seguridad de vehiculos

[4].
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En el afio 2020 el autor Tarupi A, desarrollo un sistema de bloqueo mediante Android para
prevenir el robo de vehiculos, el sistema de bloqueo inalambrico directamente con la
computadora central del motor del vehiculo via OBDII (Diagnéstico a bordo conector del
scanner automotriz), cuando ocurre el robo el usuario mediante una aplicacion de Android,

puede bloquear directamente el motor del carro [5].
3.2. SISTEMA DE POSICIONAMIENTO GLOBAL (GPS)

El sistema GPS (Sistema de posicionamiento global), es desarrollado por el gobierno de estados
unidos para localizar la ubicacion de un objeto en cualquier lugar del planeta y es muy utilizado
por sistemas de navegacion y rastreo. Este servicio se caracteriza por su célculo perfecto con
respecto a la ubicacién de los usuarios, sin importar las condiciones ambientales, hora o dia con

un numero desmedido de usuarios [6].
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Figura 3. 1. Sistema de Posicionamiento Global. [6]

3.2.1. Componentes del sistema GPS.

El sistema de satélites destinados para el sistema GPS son vente y cuatro, orbitan
aproximadamente a 12 mil kilémetros encima de la superficie del planeta tierra, son capaces de
desplazarse a una velocidad promedio de 11625 kildmetros por hora y orbitar dos vueltas
completas en 1 dia. Funcionan mediante celdas fotovoltaicas con baterias que almacenan

energia y pueden funcionar cuando no exista la luz del sol [7].
3.2.2. Funcionamiento del GPS.

El conjunto de satélites gira alrededor del planeta tierra tienen la funcion de enviar datos de la
latitud, longitud y velocidad siendo captada por dispositivos de la sefial GPS y utiliza un método

Ilamado triangulacion, ver figura para brindar ubicacion en tiempo real y confiable [8]
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Satélite 15

Zona de Interseccion

Satélite 4 -7 De las sefiales

- Posicion calculada
por el receptor

Satélite 18

Figura 3. 2. Médulo de relé para Arduino [14].

Dependiendo del disefio del receptor, se pueden lograr errores mayores 0 menores. Si tiene un
receptor de buena calidad, el error de las lecturas de posicionamiento es de 3 metros en
horizontal y 5 metros en vertical [2].

33. loT

Nuestro mundo esta experimentando un cambio tecnolégico masivo centrado en Internet de
las cosas (1oT). 10T tiene que ver con la conectividad perfecta. Hoy en dia, la mayoria de los
objetos del mundo no estan conectados a redes informaticas, pero este patron estd cambiando
rapidamente. Los objetos que antes no estaban conectadosa nuestro alrededor ahora
pueden comunicarse con otros objetos y personas, 10 que a su vez promueve nuevos Sservicios
y eficiencias en nuestra vida diaria. Este es el principio basico detras de la Internet de las Cosas
y explica por qué algunos creen que serd tan transformadora como la Revolucién Industrial [9].

El internet de las cosas es una tecnologia que esta revolucionando la comunicacion con objetos
comunes brindando el flujo bidireccional de transmision de datos y comandos para controlar
sistemas de seguridad, vigilancia, automatismos entre otros servicios donde es primordial la

seguridad y privacidad entre los usuarios [10].

El internet de las cosas implica un gran cambio en el estilo de vida de esta nueva generacion,
abriendo nuevas oportunidades de obtener nuevos servicios en diferentes campos laborales,
académicos, seguridad, transporte, produccion y automatismos en general. Esta nueva erra
tecnoldgica es de suma importancia para satisfacer las necesidades en distintos procesos y

nuevos tipos de servicio segun sea necesario en la vida cotidiana de un usuario [11].
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3.3.1. Aplicaciones loT

El internet de las cosas es un servicio proyectado al futuro en el cual se beneficia la industria y
en muchos casos las actividades del hogar, es una composicion de varios sistemas como
actuadores, sensores y placas de programacion, como se muestra en la Figura 3.3, para enviar,
receptar datos y disponer de acciones de control en redes bidireccionales, transmitiendo codigos
en diferentes plataformas de programacion facilitando actividades cotidianas entre usuarios
[12].

PROCESOS
Y USUARIOS

CONECTIVIDAD

Figura 3. 3. Concepto de loT [11].

Se pueden enlazar a un dispositivo varios sensores y actuadores para obtener datos de
magnitudes fisicas o femémonos naturales para transmitir informacién a través de internet hacia
un sistema de nube para almacenamiento de datos y ofrecer una nueva opcion de modelo de

servicio utilizando redes de internet de facil acceso [11].
3.3.2. Productos con capacidades inteligentes

En la actualidad es casi un hecho en que varios de dispositivos de uso diario ya estén
conectado a través de Internet tradicional. Sin embargo, 10T incluye una capa de sensores que
reduce la alimentacion de estos dispositivos requiere y permite que estén conectados, ver

Figura 3.4.

10
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PRODUCTOS
CON

CAPACIDADES
INTELIGENTES

Figura 3. 4. Productos con capacidades inteligentes [11].

Los sensores que consumen datos interactan con los sensores 0 sus propietarios a través de la
capa de integracion de informacion responsable de todas las comunicaciones y transacciones.
Por otro lado, el uso dela computacion en lanube estd creciendo exponencialmente. El
Internet de las cosas proporciona nuevas aplicaciones y plataformas de infraestructura. Una de
las principales ventajas y beneficios del Internet de las Cosas sera la creacion de servicios
innovadores con mayor rendimiento y soluciones de valor agregado, asi como la reduccion del
costo de compra de estos servicios existentesy la capacidad de generar nuevas fuentes de

ingresos [11].
3.3.3. Arquitectura del 10T de cuatro capas

La arquitectura de un sistema que utiliza el internet de las cosas para controlar un proceso fisico
de automatizacion se puede clasificar en cuatro capas: identificacion de objetos fisicos mediante
sensores y actuadores, comunicacién mediante pasarelas y sistemas para adquirir datos,

recopilacion de datos y servicio al usuario de la aplicacion [13].

3.4. MODULO DE RELE

Es un conjunto de elementos electrénicos que funciona con el principio del electromagnetismo,
al hacer circular corrientes bajas por medio de una bobina que forma un electroiman, para
funcionar como interruptor y controlar cargas con voltajes superiores a los 5 V, permite abrir o

cerrar circuitos eléctricos independientes [14].

11
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Figura 3. 5. Médulo de relé para Arduino [14].

35. MODULO ESP8266 NODE MCU

Este modulo es un componente automata que realiza operaciones de receptar y enviar datos a
dispositivos enlazados con la funcion de que cumplan comandos por medio de redes Wifi, es
compatible con Arduino nano, Figura 3.6, en este proyecto se lo utiliza para controlar el bloqueo
y desbloqueo de la bomba de combustible y obtener datos de localizacidn de un objeto que para
este caso seria un vehiculo robado. Este mddulo es clave para la utilizacion de dispositivos que
utilizan 10T [15].

Antena WiFi

LEDs

BG25Q80A
Memoria Flash

Pines

Figura 3. 6. EPS8266 NODE MCU [15].
Muchos usos que se le puede dar al médulo EPS8266 NODE MCU son:

e Dispositivos conectados.

e Automatizacion del hogar.
e Hogares inteligentes

e Automatizacion industrial.
e Monitor de bebé.

e Camaras IP.

12
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e Red de sensores.
e 0T aplicado al sector industrial.

Dentro de las principales caracteristicas de este modulo Wifi compatible con Arduino se

muestran en la tabla 3.1:

Tabla 3. 1 Caracteristicas médulo EPS8266 NODE MCU [15].
Caracteristicas EPS8266 NODE MCU

CPU Tensilica L106 32 bit
Voltaje de operacion 3Vy3.6V
Corriente de operacion 80 mA

Temperatura de operacion  -40°Cy125°C
Conectividad IPv4
Protocolos TCP/UDP/HTTP/FTP

No soporta HTTPS en un principio. Si que lo hace mediante software tanto en cliente como

servidor TLS1.2. La primera implementacion esta todavia en desarrollo [15].

3.6. MODULO GPSNEO 7M

El médulo GPS ya esté incluido en su antena de cerdmica, que se puede conectar directamente
a la placa de circuito. Si solo desea enviar sefiales al microcontrolador, no necesita ningun
accesorio adicional para controlar este componente. EI modulo se basa en el receptor
Ublox NEO-7M, que tiene una alta precision de datos Yy tiene una bateria de respaldo

que le permite guardar los datos recopilados en caso de cortes de energia [16].

Figura 3. 7. Modulo GPS NEO 7M.[16]
Este pequefio GPS es un mddulo ideal para Arduino. La serie NEO-7 se caracteriza por el
rendimiento excepcional del u-blox 7 GNSS (GPS, GLONASS, QZSS y SBAS) de alta
sensibilidad [16].

13
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3.6.1. Caracteristicas GPS NEO-7M
Tabla 3. 2. Caracteristicas Modulo de GPS Neo 7m [16].
CARACTERISTICAS Médulo GPS NEO-7m

Comunicacién Serial
Voltaje de alimentacion 3.3-5v DC
Antena Ceramica Activa

Temperatura de operacion  -40°Ca85°C

Corriente de trabajo 35 mA
Peso 159
Memoria EEPROM

3.7. MODULO TRANSMISOR RF 433 MHZ

El modulo RF de 433 MHz es un transmisor y receptor de datos UHF (TX/RX) disefiado para
montarse en una placa de circuito impreso (PCB) o “protoboard”. Este sistema transceptor
facilita la implementacién de un enlace de datos RF de 433 MHz a distancias de hasta 80
metros en edificios, 350 metros (con un transmisor de 12 V) y 230 metros (con un transmisor
de 5V) en el campo. Abrir. Opera en la banda de 433 MHz (UHF) utilizando “Amplitude Shift
Keying ” (ASK).

Figura 3. 8. Modulo transmisor RF 433 Mhz.

El transmisor posee tres pines VCC, GROUND y DATA, se utiliza una comunicacion serial
para enviar los datos. Las caracteristicas se detallan en la tabla, donde se puede encontrar voltaje
y corriente de operacion.

Tabla 3. 3. Caracteristicas RF 433 MHz.
CARACTERISTICAS TRANSMISOR RF 433 MHz

Sefial de radiofrecuencia Modulacion por desplazamiento de amplitud

14
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Fuente de alimentacion 3.3-5vDC
Frecuencia de transmision ~ 433..92 MHz
Potencia de Transmision 13 dBm
Velocidad de transmisién Hasta 20kbps
Temperatura de operacion  -20 a 80°C

3.8. ARDUINO NANO PINOUT

Arduino Nano es una placa pequefia, completa y compatible con protoboard basada en el

microcontrolador ATmega328. En este proyecto se lo utiliza para dar funciones de control

directamente al a valvula de combustible, enviar y recibir instrucciones por medio de comandos

a través del médulo wifi ESP8266 hacia el Bot de Telegram,

Figura 3. 9. Placa del Arduino Nano [17].

Tabla 3. 4. Caracteristicas Arduino NANO [18].

Caracteristicas Arduino NANO Pinout

Microcontrolador Arduino  ATmega328
Arquitectura AVR
Voltaje de operacion 5V

Memoria flash

32 KB de los cuales 2 KB utilizados por bootloader

SRAM

2 KB

Velocidad del reloj

16 MHz

Pines de E/S anal6gicas

8

Temperatura de Trabajo

-40°Ca 105 °C

CD por pin entrada salida

40 mA (Pines de E/S)

15
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Voltaje de entrada 6-20 V
Pines de E/S digitales 22

Salida PWM 6
Consumo de energia 19 mA
Tamafio de la placa 18 x 45 mm
Peso 79

3.8.1. Pines Arduino NANO.

Arduino Nano Pinout contiene 14 pines digitales, 8 pines analdgicos, 2 pines de reinicio y 6
pines de potencia. Cada uno de estos pines digitales y analdgicos tiene asignadas maltiples

funciones, pero su funcion principal debe configurarse como entrada o salida.

INANO |21y

v

012611810 b3 08 07 e b5 04 Dy 02 NORSTRXO Txt
S S
&\QV\EME B
RRERELITL

13

—_Jmr

M rhysical Pin
Port Pin
Pin function

A rover

- o\ @ Analog exclusively Pins

USB JACK
Mini Type B

/Serial Pin
W 4analog Pin
Control Interrupt Pin

@ ® rort power (@ —J-PwM Pin
o

AAbsolute MAX per pin 40mA
recommended

Absolute MAX 200mA
for entire package

Figura 3. 10. Pines de entrada y salida del Arduino Nano.

3.9. CONVERTIDOR VOLTAJE DC-DC STEP-DOWN 3A LM2596

Esun regulador de conmutacién reductor o reductor con alta eficiencia de conversion,
excelente regulacion de linea y bajo voltaje de ondulacion, Figura 3. 11. EI modulo reduce el
uso de componentes externos para simplificar el disefio de la fuente de alimentacion. Esto le
brinda la posibilidad de obtener un voltaje ajustable de una fuente de alimentacién de mayor

tension, por ejemplo: 5V, 3,3V, 1,8 V de una fuente de alimentacion o bateria de 12 V.

16
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Figura 3. 11. Convertidor de voltaje DC-DC LM2596.

Para un funcionamiento adecuado, el nivel de voltaje de entrada debe ser al menos 1,5 V mas

alto que el nivel de voltaje de salida; de lo contrario, se producirdn problemas de eficiencia y

rendimiento. Puede soportar cargas de hasta 3A, y si se utiliza para corrientes superiores a 2A,

se recomienda agregar un disipador.

3.9.1. Caracteristicas convertidor de Voltaje DC-DC Step-Down 3A LM2596

Tabla 3.5. Caracteristicas convertidor de Voltaje DC-DC Step-Down 3A LM2596

Caracteristicas convertidor de Voltaje DC-DC Step-Down 3A LM2596

Sefal de radiofrecuencia

Modulacién por desplazamiento de amplitud

Fuente de alimentacion 3.3-5vDC
Frecuencia de transmision 433..92 MHz
Potencia de Transmision 13 dBm
Velocidad de transmisién Hasta 20kbps
Temperatura de operacion  -20 a 80°C
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4. MATERIALES Y METODOS

En este capitulo se hace referencia a las técnicas y métodos utilizados para el desarrollo de este
trabajo de titulacion. En la seccion 4.1 se hace referencia a los métodos de investigacion que se
utilizan. En la seccion 4.5 se describe el esquema general de funcionamiento del prototipo en
donde se muestra el principio de funcionamiento y el enlace que existe entre Telegram y la
programacion de Arduino, también muestra la relacion que existe con el control por
radiofrecuencia. En la seccion 4.6 se muestra el proceso para construir el prototipo con los
materiales utilizados para la construccion de la placa PCB. Finalmente, en la seccion 4.10 se
muestra el funcionamiento del prototipo mediante escenarios posibles para un robo de un

vehiculo.
4.1. METODOS DE INVESTIGACION

Los métodos de investigacion que se utilizaron para el desarrollo del trabajo de investigacion

son:
4.1.1. Método cientifico

El método cientifico esun proceso de investigacionen el que se realizan una serie de
pasos ordenados para realizar una investigacién, obtener nuevos conocimientos
o demostrar la precision de un  fendmeno. Este proceso se puede repetir varias veces para

confirmar la precision de los casos en los que se extrae resultados [19].

Es un proceso que cumple con definir distintos tipos de investigacién que pueden sr practicas
experimentales, casos de estudio, recopilacién de informacion, este método tiene las siguientes

caracteristicas:

e Se basa en informacidn fidedigna, comprobable de forma cualitativa y cuantitativa

que tengan un sustento.

e Afade variables de tipo dependientes e independientes, dando como resultado ideas

claras y concisas que tienen relacion entre si.
e Formular una pregunta para responder a la duda planteada.

o Utilizar diferentes estrategias de razonamiento para el analisis y la investigacion [19].
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4.1.2. Método deductivo

Es un razonamiento que se enfoca en la légica humana y proviene de varios antecedentes, este
método utiliza varias conclusiones que se deducen a través de experiencias que obtiene el ser

humano a lo largo de su vida [20].
4.1.3. Método inductivo

Es un método que se encarga de proponer conclusiones a través de acciones como; observar
hechos, tomar datos y registrarlos clasificando su respectiva validacion del método
considerando los hechos identificados y comparando resultados que parten de la observacion

por parte del investigador [21].
4.2.  TIPOS DE INVESTIGACION

Los tipos de investigacion se dividen de acuerdo a criterios utilizados por el investigador y
puede ser aplicada o basica segun la forma en que se adquieren existen métodos analiticos,
métodos comprensivos, métodos deductivos, métodos inductivos, métodos historicos, métodos
comparativos, etc.; dependiendo del nimero de personas que realicen la investigacion, puede

ser individual o colectiva [22].

La investigacion tiene como objetivo principal mejorar el conocimiento del ser humano ya que
tienden a tener curiosidad del entorno que lo rodea, mediante la utilizacion de técnicas de

caracter cientifico para aclarar las respuestas del problema [22].
4.2.1. Investigacion bésica

También se le Ilama investigacion pura o teorica. Es diferente porque parte y se mantiene
dentro de un marco teérico; el objetivo es formular nuevas teorias o modificar teorias existentes
para agregar al conocimiento cientifico o filos6fico, pero no representarlo con aspectos

practicos [22].
4.2.2 Investigacion aplicada

Este tipo de investigacion es conocida como empirica, se caracteriza por partir en base a
experiencias vividas y utilizarlos para resolver un problema. Estd relacionada con la

investigacion basica y requiere partir de un marco conceptual tedrico. En el empirismo los
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investigadores se preocupan por obtener resultados concretos y reales, este tipo de investigacion

considera estudios teodricos y practicos para sustentar los resultados de una investigacion [22].
43. PROGRAMACION EN ARDUINO NANO

La programacién de Arduino consiste en traducir las tareas automatizadas en lineas de codigo
que se necesite realizar mediante la lectura de sensores y la programacion de interacciones con

el mundo exterior a través de actuadores en funcion de las condiciones ambientales [23].
4.3.1. Lenguaje de programacién de Arduino

La placa Arduino se basa en lenguaje de programacion C, posee una interfaz de programacion
simple, pero con muchas funcionalidades para programar las entradas y salidas de los pines del
Arduino. Mediante la aplicacion Arduino IDE se puede compilar, correr y grabar
programaciones, por medio de un cable USB mediante una computadora se puede grabar en la
memoria del microcontrolador. IDE provee de bibliotecas muy utiles y necesarias para la

programacion [23].

En la Figura 4. 1 se muestra una parte de la programacion en la aplicacion de Arduino, en el
Anexo 8.4, se puede apreciar toda la programacién y el enlace con el Bot de Telegram en
conjunto con las sefiales del router Wifi, GPS y mddulo de radiofrecuencia. Arduino cuenta con

librerias para facilitar procesos de programacion.

OO0 BEEA

espl_FINAL_TESIS_100

#include <EFPSZE6UiIF1. k-

#include <WHFiClientSecure.h>

#include <UniwversalTelegrawBot.h- ¢/ Las comillas indica gque la libraria estd en la miswma carpeta del sketck
#include <Arduinodson. b

#include <TinygGPS++.hx

#include <SoftwareSerial.h>

#define INDFRF 2 //D4
#define RL1 13 AT
#define RL2 12 A4DE

TinyGPSPlus gps: /) The TinyGP5++ ohiect
SoftwvareSerial s=id, 5); // The zerial connection to the GPE dewice

4/ Introduzca los datos de configquracidn del router WIFI
char ssid[] = "HUAWEI-000D4"; JF &ui el S5ID (nombre)

Figura 4. 1. Programacion Arduino sistema de bloqueo y rastreo IDE Arduino.
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4.4. PROGRAMACION TELEGRAM BOT

Para interactuar con Telegram, debe crear un Bot el que es capaz de recibir 6rdenes mediante
programacion para automatizar recordatorios, acciones y tareas que cualquier usuario de
Telegram puede utilizar, puesto que es de cddigo abierto, es utilizado para que usuarios puedan
interactuar directamente desde el punto de vista comercial para programar catalogos,

reservaciones entre otros [24].

Para lograr este nivel de actividades de forma automatica, los Bot deben ser bastante didacticos.
Sin embargo, debido a que todavia existen personas que no manejen bien las herramientas
tecnoldgicas o se compliquen con comandos demasiado complejos en los que el Bot no entienda
las ordenes. Se requiere la intervencién humana, por lo que el Bot se deberia poder comunicar

con el desarrollador [24].

En la Figura 4. 2se puede apreciar el Bot principal de Telegram: “BotFather ”, es utilizado para

empezar con la creacion de nuevos Bot.

Informacién

BotFather is the one bot to rule them all. Use it
to create new bot accounts and manage your
existing bots.

(@BotFather
Nombre

Notificaciones

Figura 4. 2. BotFather Telegram.

45. ESQUEMA GENERAL DE FUNCIONAMIENTO

El sistema de blogueo funciona mediante un dispositivo movil con la aplicacion Telegram, esto
con acceso a internet, cuando el usuario no pueda acceder a la red se puede bloquear y

desbloquear el vehiculo mediante un control de radiofrecuencia.
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Para la fase de recopilacion de informacion en el vehiculo se utiliza un Arduino nano, al cual
esta conectado un médulo de radiofrecuencia y el GPS para poder enviar la informacion en
tiempo real de localizacion.

Finalmente, para la fase de envid de datos se utiliza un router CAR Wifi, que funciona con
internet mévil mediante este dispositivo se puede enviar ordenes de control y la informacion de

localizacion por medio Google maps, Ver Figura 4. 3.

ROUTER
CAR Wi-Fi 46 BLOQUEO Y RASTREO

CONTROL RF

e 000 3 S &= T ‘,...-
=) > = by
) —
v v

INGRESO DE RECOPILACION DE
INFORMACION DEL INFORMACION DEL

USUARIO. SISTEMA.

INTERNET MOVIL
ORF

s 4

Figura 4. 3. Diagrama de bloques del sistema a implementar.

45.1. Botde Telegram

Con el bot creado, se puede interactuar con los comandos de control del dispoitivo de bloqueo
y rastreo en la Figura 4. 1 se puede apreciar el Bot con nombre “Rastreo_Esp”., en el ANEXO
C se muestra el proceso para crear un bot en Telegram, pues es de gran importancia para el
proyecto, por que a través de este chat se pueden obtener los datos de localizacion, latitud,

longitud, y velocidad, como también dar ordenes para activar o desactivar el vehiculo.
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2:56 PMZA © B alll B G

&

N
"R Rastreo_Esp
bot

Informacién

@RastreoEsp_bot oo

Nombre de usuario

Notificaciones "9

+22  Afiadir a un grupo o canal

Este bot puede gestionar un grupo o cana

Figura 4. 4. Bot de Telegram para la ejecucién de comandos.

45.2. Sistema electrénico en el vehiculo

El sistema electronico implementado se encarga de rastrear el vehiculo y en caso de existir
algun intento de robo, mediante comandos por Telegram o el control de radiofrecuencia, corta
el paso del combustible a través del relé, el sistema parte de tres principios de operacion: Ingreso
de comandos, localizacion y blogueo o desbloqueo del sistema

4.5.3. Ingreso de comandos

En el Ingreso de comandos el prototipo recibe instrucciones mediante un chat de Telegram desde un
celular, cada comando ejecuta una orden en la placa electronica por medio del Arduino nano a través

del router wifi con internet movil. Los comandos son de tipos alfanuméricos, en este proyecto se

EE T3 9% ¢

utilizo los siguientes comandos: “posicion”, “rastreo”,

9% ¢

abrir”, “cerrar”, “bloquear” y “desbloquear”

para representar de manera sencilla cada accion.

45.4. Fase de localizacion

Esta parte es donde el usuario se pone en alerta al notar que su vehiculo fue hurtado, entonces
se tienen dos opciones: utilizar Telegram o el control de radiofrecuencia. En el caso de utilizar
el Bot de Telegram, se ingresa el comando “UBICACION”, entra a funcionar el sistema de
bloqueo y rastreo enviando al chat la localizacion con un link de Google maps, Latitud,
Longitud y velocidad del vehiculo, en la figura se muestra un ejemplo de la respuesta del Bot

de Telegram.
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Pruebas

3 miembros

RELE CERRADO

_ UBICACION 8

Rastreo_Esp

http://maps.google.com/maps

?2&z=15&mrt=yp&t=k&q=-1
241371+-78.608482

LATITUD: -1.241371 )
LONGITUD: -78.608482

o VELOCIDAD: 9.148880

Figura 4. 5. Respuesta comando "UBICACION"

4.5.5. Fase de bloqueo

En la fase de bloqueo o robo se considera que un sujeto procede al robo del vehiculo en estado
de parqueo, donde el delincuente burlas las cerraduras y entra al interior del vehiculo, el usuario
se da cuenta del robo y procede a ingresar a la aplicacion Telegram, ingresa al “Bot” de control
y localiza el vehiculo, procediendo al bloqueo del paso de gasolina recuperando el vehiculo,
este proceso se lo puede realizar también con el control de radiofrecuencia, en la figura se

muestra el diagrama de flujo a seguir.

[ INclo )

Asaltante
burla la
seguridad
del
vehiculo.

PR E—

Bloqueo Robo del
control RF. vehiculo.

Ingreso al
bot de
Telegram.

LLocalizaciory
del
vehiculo.

Vehiculo
No. sigue en
marcha

Se ingresa comando
"CERRADO".

Se
bloquea el

paso de
gasolina

FIN |«
S

Figura 4. 6. Diagrama de flujo Fase de Robo
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Otro caso seria cuando el vehiculo este estacionado con el conductor dentro y el asaltante
proceda a robar el vehiculo al usuario, en la figura se muestra un esquema simplificado

demostrando como actua el prototipo.

Figura 4. 7. Funcionamiento del prototipo ante un robo o asalto.

4.5.6. Fase de desbloqueo

Esta fase es la final del proceso, se da cuando el usuario logra recuperar el vehiculo, por medio

de Telegram se ocupa el comando “CERRADO” o con el control de radiofrecuencia

Figura 4. 8. Fase de desbloqueo del vehiculo.

En el capitulo 5 se muestra los tiempos de actuacion de los comandos en Telegram a partir de

pruebas realizadas en campo.
4.5.7. Control de radiofrecuencia

Una opcidén cuando el usuario no tiene acceso al dispositivo movil con Telegram es utilizar el
maodulo de radiofrecuencia a través de su control, en el cual se pude utilizar el boton “A” y “B”

parala apertura y cierre del paso de la gasolina, para un radio no superior a los 10 metros.
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COMANDO
ABIERTO

COMANDO
CERRADO

Figura 4. 9. Control de radiofrecuencia con sus comandos.

4.6. SIMULACION, CONSTRUCCION Y DISENO DE LA PLACA
ELECTRONICA

Con el pasar de los afios la tecnologia avanza en el campo de la electronica y control, aparece
la necesidad de construccidon de nuevos equipos y hardware, los que contienen una 0 mas
tarjetas de circuito impreso, estas tarjetas son cada vez mas complejas. Esto ha llevado a la
necesidad de utilizar circuitos impresos de dos capas, cuatro capas y hasta de 16 capas que es
utilizado por ahora s6lo en paises con gran desarrollo tecnoldgico. En vista de no existe la

tecnologia necesaria se desarrolla tarjetas de circuito impreso de hasta dos capas de cobre.
4.6.1. Construccion de la placa electronica PCB

Para poder desarrollar la placa electrénica se debe tener en cuenta el diagrama de flujo que se
puede apreciar en la Figura 4. 10, en el cual se aprecia la utilizacién de herramientas
informaticas para facilitar el proceso de la construccion de la placa electronica, como es la
tecnologia CNC vy la utilizacion del software Proteus para obtener las pistas del circuito

integrado.

26



UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD

e Diagrama
‘ del circuito |
.

/

Diagrama 5 Propuesta
OK? de disefio

Si
Esquematico
en software
Ruteo de
Pistas

Reglas de
disefio?

Si

Construccion
del PCB

Revision
OK?

Si

.

/ Producto

‘ terminado |
o 4

Figura 4. 10. Diagrama de flujo construccién de PCB.

4.7. DISENO DEL PROTOTIPO

Se debe contar con el diagrama del circuito que se va a desarrollar, este puede ser un dibujo
realizado en cualquier software o imagen escaneada donde especifique a cada elemento que

formara parte del disefio.

Se procede a crear el esquematico del circuito en algun software de desarrollo de PCB como
ORCAD, PROTEUS, EAGLE, entre otros. Es necesario para evitar muchas confusiones
0 errores, ya que un entorno mas familiar para conectar los componentes del diagrama facilita
el disefio. En este punto, se debe tener en cuenta que incluso los pequefios errores pueden
cambiar el disefio previsto o la estética general del circuito impreso terminado, por lo que tener
conocimiento en software de disefio electronico se vuelve una necesidad. En este proyecto se

utilizo Proteus.
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En la Figura 4. 11 se muestra la alimentacion de la placa por medio de un puente de diodos al
convertidor DC-DC.

Figura 4. 11. Disefio en Proteus de la entrada de alimentacion.

En la Figura 4. 11 existe una bornera de conexion de 5 V DC, puente de diodos, un modulo

LM2596, ASM1117, capacitores, resistencias, diodo led para la alimentacién del proyecto.

El microcontrolador ESP-8266 tiene terminales de conexion para poder enlazar los otros
dispositivos como son GPS NEO-6M, mddulo de relé dos canales 30 A, de 5a 24 v, en la

Figura 4. 12 se puede apreciar el disefio en Proteus.
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Figura 4. 12. Terminales de conexion ESP 8266, RELE, GPS.

28



UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD

a1

SIL-100-07

2990909

NERREA

ATMEGA328P
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Figura 4. 13. Diagrama Esquemaético de Arduino NANO ATMEGA 328P.

Existen consideraciones que deben tomarse a parte de conectar correctamente los pines de cada
elemento como el de etiquetar grupo de conexiones para facilitar el ruteo de las pistas. He
tomado como modelo a una Fuente de Poder Regulada con la cual detallaré todo el proceso a
realizar. Algo importante es que muchas veces no se dispone en el software de un determinado
elemento o dicho elemento tiene otro “footprint”, para lo cual se es necesario crear ese nuevo
elemento y por consiguiente su “footprint’; en este proyecto se utilizara el software Proteus, el
cual es el mas familiarizado en el disefio del “Layout” para un circuito impreso. Una vez
obtenido el diagrama esquematico, se procede a realizar las pistas tomando en consideracion

las siguientes reglas de disefio

e Numero de capas de cobre 3/4

e Tolerancia Pad-Pad 3/4

e Tolerancia Pad-Pista 3/4

e Tolerancia Pista-Pista 3/4

e Tolerancia en Graficos 3/4

e Tolerancia en Borde o Ranura 3/4
o Estilo de Pista 3/4

e FEstilode Via %
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(a) Ruteo de las pistas (b) Diserfio de placa a 1 capa.

Figura 4. 14.Disefio y esquematico del prototipo.

La Figura 4. 14 muestran el disefio en una sola capa, lo cual es algo primordial para el disefio
de circuitos con bajo grado de dificultad. Un circuito se puede hacer para dos capas 0 mas en
una misma tarjeta de circuito impreso, llegando a ser necesaria la utilizacion de métodos de
construccion automatizados ya que seria imposible que se lo desarrolle de manera artesanal
dada la complejidad del circuito asi mismo la dificultad de establecer un método rapido para la

produccidn a grandes escalas.
4.7.1. Visualizacion 3D de la placa electronica.

Ayuda mucho en la estética del PCB es la utilizacion de la herramienta de Visualizacién en 3D,

con la que podemos tener una perspectiva cercana a la realidad de como sera el equipo armado.

SSSSSSREERERED

Figura 4. 15. Disefio 3D del prototipo en Proteus.
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48. CONSTRUCCION DEL PROTOTIPO
A continuacion, se detalla el proceso fisico a realizar del prototipo
4.8.1. Disefio por Ordenador

El disefio de las pistas debe ser realizado en algln software, se utiliz6 PROTEUS como se
describid. El disefio de la placa se lo debe hacer lo mas compacto posible para evitar "cables"
largos en el circuito, ademas, para que quede bien estéticamente, colocaré los componentes
alineados y si es posible agrupados. También se debe evitar los "puentes™ aunque esto a veces
es imposible a no ser que haga una placa de doble cara. Otro aspecto importante es colocar

cualquier entrada o salida del circuito en los bordes de éste para facilitar el conexionado.
4.8.2. Construccion de la placa con maquina CNC

El control numérico por computadora, 0 CNC, es un sistema de
automatizacién computarizado que controla la posicion de las herramientas instaladas en una
maquina. Se utiliza para fabricar piezas y moldes dificiles de fabricar con una amplia variedad
de geometrias, cortar y grabar cobre en la pista para eliminar el cobre y el sustrato aislante
no deseado  (obleas) vy, finalmente, realizar un  proceso de fresado.  Los
componentes electronicos utilizados estan perforados, en la Figura 4. 16 se muestra la placa a

grabar mediante la maquina CNC.

Figura 4. 16. Impresion del circuito en maquina CNC.

Con la tarjeta lista con las pistas se procede a realizar los agujeros con la maquina CNC para
los elementos que iran soldados en la tarjeta de circuito impreso que es de mucha utilidad

gracias a la base que nos brinda relativa rapidez y exactitud en el proceso.
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(a). Retiro del sustrato aislante. (b). Perforacion de agujeros con CNC.

Figura 4. 17. Maquina CNC utilizada para la construccion de la placa PCB.
49. MONTAJE DE ELEMENTOS Y SOLDADURA

En este proceso se realizd el montaje de todos los elementos, verificando la “datasheet” de
elementos electronicos y caracteristicas de conexion como posicion entradas salidas de voltaje.

En la Figura 4. 18, se muestra la placa con sus elementos soldados.

Figura 4. 18. Soldadura de elementos electrénicos con estafio.

4.9.1. Placa ubicada en el VVehiculo

La placa electronica concluida con la union y enlace de los elementos electrdnicos se le ubicara
dentro del vehiculo para las pruebas de conectividad de todos sus elementos, posteriormente se

sube el codigo al Arduino NANO, quien va a ejecutar la parte autdmata de la placa electronica.
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p. : e
Figura 4. 19. Montaje de elementos electrénicos.

Para proteger la placa electronica contra golpes, para mejorar la estética del prototipo se ubica
el prototipo en una caja de pléastico, como se muestra en la Figura 4. 20. Este tipo de caja se

puede realizar mediante una impresora 3D, facilitando el disefio y la flexibilidad de uso.

(R =

Figura 4. 20. Placa ubicada dentro de la caja de proyecto.

En la Figura 4. 21 se puede apreciar el disefio a detalle con un pequefio ventilador que ayuda a

refrigerar los componentes electrénicos para una operacion optima.
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(a). Vista superior (b). Vista Inferior

Figura 4. 21. Vista del prototipo.

En el ANEXO E se puede apreciar el montaje del prototipo dentro de un vehiculo y en el
ANEXO F se presenta un manual de usuario con las instrucciones necesarias para utilizar el
prototipo, cabe recalcar que este es un punto de partida para seguir perfeccionando el sistema

de bloqueo y rastreo utilizando IoT.

4.10. FUNCIONAMIENTO DEL PROTOTIPO

La tarjeta fue probada en diferentes ciudades y lugares del pais como por ejemplo Ambato.
Latacunga e Ibarra realizando su funcion satisfactoria para la que fue disefiada y modelada
luego de ensamblar en su totalidad el circuito, este serd probado previamente y analizado
exhaustivamente de que cumpla con los requerimientos de disefio y operacion para luego

proceder a una fase de comercializacion.
4.10.1. Fase de robo, usuario con dispositivo movil

El usuario estaciona su vehiculo en algin lugar, al regresar se da cuenta su vehiculo fue

sustraido.
Pasos a seguir:

a. Ingresar aplicacion de Telegram en un dispositivo mavil, en la Figura 4. 22 se muestra

los pasos a seguir para ingresar a Telegram.
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= Telegram

Pruebas

Rastreo_Esp: VELOCIDAD: 0.0
Rastreo_Esp

VELOCIDAD: 36.280682

Doris Abogado

iDoris Abogado se unié a Telegram!

Primer Encuentro s de e
Paul Corrales Tema Tesis: Confirme
Ing Hugo Chaglla J
iing Hugo Chaglla se unié a Telegra.
Esposa ~
Yo mas chiquita
BotFather & .
i Enable’ - bot can be added to group

Casa Domética -
Ta: En este no responde nada

£__ , UTCDOMOTIC -

(@) Icono de Telegram en las aplicaciones (b) Interfaz principal de Telegram
Figura 4. 22. Ingreso aplicaciéon Telegram.

Se debe ingresar al Telegram Bot, como se muestra en Figura 4. 23 mediante el

comando “UBICACION”, se procede a localizar el vehiculo.

o_Esp
http://maps.google.com/maps

| 2&z=15&mrt=yp&t=k&q=-1

| .241371+-78.608482

e L LATITUD: -1.241371
b ‘,{ LONGITUD: -78.608482

P75 CERRADO ..
Rastreo_Esp
R Bomba combustible CE

Rastreo_Esp

28z=158mrt=yp&t=k&q=-1
.244173+-78.608795

LATITUD: -1.244173 B ©@
LONGITUD: -78.608795 4‘,
VELOCIDAD: 0.055560

Figura 4. 23. Comando "UBICACION'b' en el Telegram Bot.

Al ingresar la ubicacion se despliega un link de Google maps, latitud, longitud, y

velocidad para que el usuario se percate si el vehiculo sigue circulando o ya se detuvo.

Se procede a enviar un mensaje por Telegram desde su dispositivo movil para cerrar la
bomba de combustible por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se
blogueard y posteriormente se detendra.

Procede a enviar de nuevo ubicacién para verificar si se detuvo y se bloqueo

confirmando la velocidad si estd en movimiento o sigue estacionado.
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Figura 4. 24. Localizacion del vehiculo y del dispositivo movil.

f. Al localizar el vehiculo se procede a seleccionar en iniciar en el icono de Google maps

y proceder a movilizarse hacia el destino para recuperar su vehiculo.
4.10.2. Fase de asalto, usuario con dispositivo mavil

Esta fase se presenta en un escenario cuando el usuario esta dentro del vehiculo y los asaltantes

proceden a amenazar y hurtar el vehiculo.
Pasos a seguir:
a. Ingresa aplicacion de Telegram en su dispositivo mavil.

b. Al ingresar la ubicacion va a desplegar un link de Google maps, latitud, longitud, y

velocidad para que el usuario se percate si el vehiculo sigue circulando o ya se detuvo,

c. Procede a enviar un mensaje por Telegram desde un dispositivo movil para cerrar la
bomba de combustible por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se

bloqueara.
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< P Pruebas

3 miembros

Rastreo_Esp
http://maps.google.com/maps
2&z=15&mrt=yp&t=k&q=-1
241371+-78.608482
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LONGITUD: -78.608482

VELOCIDAD: 9.148880

UBICACION

Rastreo_Esp

http://maps.google.com/maps

282z=158&mrt=yp&t=k&q=-1
244173+-78.608795

LATITUD: -1.244173
LONGITUD: -78.608795
VELOCIDAD: 0.055560

Figura 4. 25. Localizar vehiculo con ubicacién

Se procede a enviar de nuevo ubicacion para verificar si se detuvo y se bloqued

confirmando la velocidad si estd en movimiento o sigue estacionado, Figura 4. 26.

Pillaro

Figura 4. 26. Localizacion del vehiculo.

Al localizar el vehiculo proceda a pinchar en iniciar en el icono de Google maps y

procede a movilizarse hacia el destino para recuperar su vehiculo.
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4.10.3. Fase de asalto, usuario sin dispositivo movil

a. Utilice su control de RF (radiofrecuencia) que siempre va portar en su correa, este
dispositivo bloqueara a su vehiculo en un rango de 12 metros con pruebas realizadas en
areas abiertas y 6 metros en areas cerradas, en caso de que el sistema de RF no

funcionara realizar.

b. Movilizarse hasta algun lugar donde pueda Ilamar a un familiar ya que estaran muchas
personas de su circulo familiar enlazados a ese BotFather de Telegram o grupo de

mensajeria por lo tanto cualquier persona puede realizar el bloque6 del vehiculo.

c. Ingresa aplicacion de Telegram en su dispositivo movil,

Pruebas

3 miembros

RELE CERRADO P N 2]

UBICACION

Rastreo_Esp {
http://maps.google.com/maps [
2&z=15&mrt=yp&t=k&q=-1
241371+-78.608482

v
A

LATITUD: -1.241371
LONGITUD: -78.608482

V "J
~f GRF
o VELOCIDAD: 9.148880 _' " .

" CERRADO

—

" Rastreo_Esp W €
o-;'Bomba combustible CERRADO

http:/maps.google.com/maps
28z=158&mrt=yp&t=k&q=-1
244173+-78.608795

LATITUD: -1.244173

LONGITUD: -78.608795
VELOCIDAD: 0.055560

Figura 4. 27. Localizacion vehiculo con ubicacion

d. Al ingresar la ubicacion va a desplegar un link de Google maps, latitud, longitud, y

velocidad para que usted se dé cuenta si el vehiculo sigue circulando o0 ya se detuvo,

e. Procede a enviar un mensaje por Telegram desde su dispositivo movil para cerrar la
bomba de combustible por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se

blogueara.

f. Procede a enviar de nuevo ubicacion para verificar si se detuvo y se bloqued

confirmando la velocidad si estd en movimiento o sigue estacionado.
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Figura 4. 28. Localizacion del vehiculo.

g. Al localizar el vehiculo proceda a pinchar en iniciar en el icono de Google maps y

procede a movilizarse hacia el destino para recuperar su vehiculo.

En laFigura4. 29 se puede apreciar la ubicacion del teléfono celular con respecto a la ubicacién

de vehiculo mediante su GPS.

Cam. Real

€@ Indicaciones A Iniciar [1 Guardar -

Figura 4. 29. Localizacion de vehiculo con respecto al usuario.
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5. ANALISIS Y DISCUSION DE RESULTADOS

Para la implementacion de la propuesta tecnolégica del sistema de bloqueo, fue necesario
realizar diferentes actividades como el disefio de la placa, en donde se aplicaron conocimientos
de automatizacion y electronica, también se realizé la programacion de la placa Arduino NANO
ademas de la seleccion los materiales necesarios para llevar a cabo este proyecto. En la seccién
5.1 Se muestra el tiempo en dar respuesta a los comandos a utilizar por el usuario mediante

pruebas realizadas en campo.
5.1. TIEMPOS DE RESPUESTA DE LOS COMANDOS DE CONTROL

Se realizaron pruebas considerando robo cuando el vehiculo esta estacionado y cuando el
usuario es atracado por los asaltantes, se realizé el control por medio de la app de Telegramy
con el control de radiofrecuencia, la principal diferencia es que el control de radiofrecuencia
solo sirve para aproximadamente 10 metros a la redonda, mientras que con el acceso al Bot de
Telegram se puede localizar y realizar el bloqueo o desbloqueo de la bomba de combustible en
cualquier lugar, deteniendo al vehiculo y posteriormente recuperarlo. En la Tabla 5.1 se puede
apreciar el control desde Telegram, los tiempos mostrados en segundos estan en funcion de los
comandos: “LOCALIZAR”,” ABIERTO” y” CERRADQO”. Los tiempos de respuesta para este
caso no superan en promedio los 10 segundos. Esto significa que el sistema es altamente

confiable y ayuda a mejorar los niveles de seguridad en relacion al robo de vehiculos.

Tabla 5. 1. Tiempo de repuesta Telegram.

CONTROL DESDE TELEGRAM
COMANDO Prueba 1 Prueba 2 Prueba 3 Promedio

LOCALIZAR 10.2 9.3 10.2 9.9
ABIERTO 7.1 13.1 6.3 8.83
CERRADO 8 8.4 7.6 8

En la Tabla 5.2 se puede apreciar las pruebas realizadas mediante el control de radiofrecuencia,
los tiempos de respuesta no sobrepasan los 6 segundos en promedio, pero tiene una desventaja
con respecto al control mediante Telegram, no puede operar en distancias mayores a 10 metros
a la redonda.

Tabla 5. 2. Tiempo de respuesta Radiofrecuencia.
CONTROL RADIOFRECUENCIA
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BOTON Prueba 1 Prueba 2 Prueba 3 Promedio
ABIERTO 5.1 47 35 49
CERRADO 3 8.3 6,2 5.65
5.2. CASO 1

En la Figura 5.1 se puede apreciar una prueba realizada, cuando el vehiculo esta en parqueo y

se lo proceden a robar, el vehiculo tarda en responder aproximadamente 24 segundos hasta

interactuar con el usuario a los comandos ingresados, es decir hasta que el vehiculo se detiene
con una distancia recorrida de 264,5 metros.

[

. =
o <
o c
SN

X [
-

——

N
o 4

(&3] B | Metros v

Resultado de la medicién

246,5 Metros

sapersa -

1
|
Bulsar CTRL pars sctivar [ slinescicn
v CAFETERIA

Figura 5. 1. Distancia recorrida prueba 1.

5.3. CASO?2

Para este caso se considera un asalto, es decir que el propietario del vehiculo es atracado,
posteriormente los delincuentes sustraen el vehiculo, el vehiculo tarda en responder

aproximadamente 24 segundos hasta responder a los comandos ingresados, es decir hasta que
el vehiculo se detiene a una distancia de 381,8 metros
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Figura 5. 2. Distancia recorrida prueba 2.
54. COSTO DEL PROYECTO

En la Tabla 5.3 se detalla el costo del proyecto con los materiales utilizados, el material con
mas costo es el router Wifi y un costo adicional y seria por afio es el plan de internet maévil para
que funcione Telegram. El precio esta detallado en délares americanos.

Tabla 5. 3. Costo de materiales utilizados el proyecto.

2 V.
Cant. DESCRIPSION MEDIDA UNITARIO TOTAL
1 ESP8266 NODE MCU Unidad 9.8 9.8
1 Modulo de Relé Arduino Unidad 8 8
1 GPS Neo 6 M Unidad 6 6
1 Arduino ggg‘;“'\"ega Unidad 35 35
1 RF 373 MHz Unidad 8 8
1 Control RF Unidad 9 9
1 Resistencias Unidad 0.3 0.3
1 LED Unidad 0.15 0.15
3 Capacitores Unidad 0.15 0.45
1 Baquelita 15x15 Unidad 0.45 0.45
1 LM 2596 Unidad 6 6
1 Puente de Diodos Unidad 3 3
1 Bornera Unidad 0.5 0.5
1 Cable control #18 Metros - 6
1 Switch Unidad 2 2
12 Internet maévil prepago Por mes 8 96
1 Router Unidad 80 80
1 Crystal 16 MHz Unidad 2 2

42




UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD

1 Estafio Unidad 15 15
TOTAL 242.65

El costo del prototipo fue de $242,65, este costo es por una unidad de todo el sistema de bloqueo
por un afo, puede servir como referencia para una persona que necesite imitar el sistema
haciéndolo por si mismo, sin considerar los costos de instalacién, mano de obra y otros gastos

extras que son necesarios para obtener el producto final.

Tabla 5. 4. Costo de fabricacion del prototipo.

Costo de Fabricacion

Costo de Materiales $242.65
Instalacién en vehiculo $20

Sub Total $262.65
Utilidad a ganar 25% $65.6625
Total $328.31

De esta forma se obtiene un costo de $328,31 para la venta al publico, con la observacion que

el plan anual de internet moévil es $96.
5.4.1. Empresas que ofrecen servicios de rastreo

Se mencionan empresas como Hunter y ChevyStar las cuales lideran en el campo de rastreo y
bloqueo de vehiculos en el Ecuador, los precios referenciales se obtienen del trabajo

desarrollado por Luis Chulde [3]. En la tabla se muestra el servicio ofrecido por Hunter.

Tabla 5. 5. Precios referenciales Hunter Full [3].

Hunter Full
Servicio
Plan Basico
Aperturay Cierre de Puertas via SMS -
Bloqueo y Desblogueo de Motor via SMS -
Posicion actual del Vehiculo Sl
Rastreo continuo GPS/GPRS Sl
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Monitoreo Web de Posicionamiento Sl
Rastreo Lojack Sl

Costo $850 + iva

Renovacion Anual $384 + iva

En la tabla 5.6 se describe el servicio de rastreo con apertura y cierre de puertas ofrecido por la

marca Chevrolet, el servicio se denomina “ChevyStar”.

Tabla 5. 6. Precios referenciales ChevyStar.[3].

Servicio ChevyStar
Aperturay Cierre de Puertas via SMS Sl
Bloqueo y Desbloqueo de Motor via SMS Sl
Posicion actual del Vehiculo Sl
Rastreo continuo GPS/GPRS Sl
Monitoreo Web de Posicionamiento Sl
Costo $711,48
Renovacion Anual $300

5.4.2. Comparacién con empresas que ofrecen servicios de bloqueo y rastreo

En el mercado existen precios elevados en ofrecer el servicio de blogqueo y rastreo, el prototipo
desarrollado en esta propuesta tecnoldgica demuestra ser capaz de cumplir con la funcién de
bloquear, desbloquear y rastrear un vehiculo, como se puede apreciar en la Tabla 5.7 el coto del
servicio en dos afios de servicio prestado considerando el plan anual de internet movil es de

$520,31 mientras que el servicio por Hunter estd en $1234 y Chevystar en $1011. Lo que
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significa que el prototipo es rentable. Se puede realizar modificacion en futuros trabajos de

investigacion partiendo de esta propuesta y realizar la apertura y cierre de puertas y ventanas.

Tabla 5. 7. Precios referenciales ChevyStar.[3].

Caracteristica Sistema de Bloqueo y Hunter ChevyStar

Rastreo desarrollado

Servicio Bloqueo + Rastreo Hunter Plan Full Chevystar
Costo del servicio $328,31 $850 $711
Costo Anual 96$ Internet movil $384 $300
Total afio 1 $424,31 $850 $711
Total afio 2 $520,31 $1234 $1011
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6. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

6.1.

CONCLUSIONES

Al finalizar el proyecto de titulacion se puede concluir:

Se ha investigado el estado del arte obteniendo como resultado la base tedrica para la
sustentacion del trabajo de titulacion mediante antecedentes al tema propuesto,
informacion técnica de los componentes electronicos para obtener una base y aplicar en

la metodologia.

Se ha disefiado un sistema de blogueo Yy rastreo para las distintas etapas para lo cual fue
desarrollado, brindar seguridad. El sistema es capaz de receptar la ubicacion en tiempo
real y puede ser activado o desactivado mediante la aplicacion Telegram. Como
alternativa a no tener acceso a internet se implementé un médulo de radiofrecuencia con
la capacidad de activar o desactivar el vehiculo por medio de un control de

radiofrecuencia.

Se construyd un prototipo con un precio de $328,31, lo que significa que es un precio
bajo en relaciéon con grandes empresas que ofrecen el mismo servicio. El sistema de
blogueo y rastreo desarrollado por medio de internet mavil tiene tiempo de respuesta
bastante aceptable que oscila entre 8 y 10 segundos por comando ingresado al Telegram,
mientras que el tiempo de respuesta por medio del control de radiofrecuencia esta entre

4 a 6 segundos.

El proyecto abre la posibilidad de usar esta tecnologia para otros sistemas de control y
automatizacién como puede ser alarmas caseras GSM, proyectos de domotica y otros

que conlleven, ya sea un GPS en conjunto con Telegram.
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6.2. RECOMENDACIONES

Al finalizar esta propuesta tecnoldgica se pueden dar las siguientes recomendaciones:

e Se recomienda utilizar un mddulo de radiofrecuencia de mayor alcance ya que este
prototipo fue de implementado para comparar tiempos de respuesta y analisis de

resultados.

e Ademas, se recomienda se incorpore al sistema placas con elementos industrializados

para llegar a exponer en el mercado nacional.

e Se recomienda poder afiadir mas bloqueos al vehiculo como apertura de puertas y

ventanas.

e Telegram es una aplicacion de codigo abierto y se deberia realizar mas proyectos

utilizando esta herramienta que estéa disefiada para desarrolladores.
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xiv UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI FACULTAD DE CIENCIAS DE LA INGENIERIA Y APLICADAS AUTOR: Carlos
Miguel Manzano Reyes RESUMEN TITULO: En este trabajo de titulacion se disefid e implementd un sistema de bloqueo y
rastreo utilizando el internet de las cosas (IoT), se programd mediante la placa Arduino NANO los comandos para
localizar la ubicacion en tiempo real del vehiculo, bloguear y desbloquear el paso de gasolina, gracias a un router con
acceso a internet movil se puede enviar y recibir informacion mediante un Telegram Bot, el cual es interactivo y muestra
la informacion de ubicacion con Google maps mediante un modulo de GPS instalado, con una alternativa de bloqueo
mediante un médulo de radiofrecuencia se puede utilizar el sistema de seguridad mediante un control remoto,
obteniendo tiempos de respuesta aceptables. El sistema de bloqueo y rastreo desarrollado por medio de internet movil
tiene tiempo de respuesta bastante aceptables que oscilan entre 8 y 10 segundos por comando ingresado al Telegram,
mientras que el tiempo de respuesta por medio del control de radiofrecuencia esta entre 4 a 6 segundos. El costo del
prototipo disefiado con una utilidad de ganancia del 25% fue de $328,31, mas $96 a partir del siguiente afio por gastos de
internet movil. El precio es bastante competitivo en el mercado, se realizd una comparativa con los principales
representantes en el campo de seguridad y bloqueo vehicular, de esta manera ayuda en mejorar el nivel de seguridad de
un vehiculo y reducir el incremento de robos en el campo automotriz. Palabras clave: Arduino, bloqueo, GPS, IoT,
rastreo, localizacion, telegram.

xv ABSTRACT TITLE: "IMPLEMENTATION OF A VEHICULAR LOCKING AND TRACKING SYSTEM THROUGH IOT" Author:
Carlos Miguel Manzano Reyes In this degree work, a blocking and tracking system was used and implemented using the
Internet of Things (loT), the commands were programmed using the Arduino NANO board to locate the location in real
time of the vehicle, block and unlock the passage of gasoline, thanks to a router with mobile internet access, information
can be sent and received through a Telegram Bot, which is interactive and shows location information with Google maps
through an installed GPS module, with an alternative blocking through a module With radio frequency, the security
system can be used by means of a remote control, obtaining acceptable response times. The cost of the prototype
designed with a profit of 25% was $328.31, plus $96 starting next year for annual mobile internet expenses. The price is
quite competitive in the market, a comparison was made with the main representatives in the field of security and vehicle
blocking, thus helping to improve the level of security of a vehicle and reduce the increase in theft in the automotive
field. Keywords: Arduino, lock, GPS, loT, tracking, location, telegram.
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SISTEMA DE BLOQUEO Y RASTREO VEHICULAR MEDIANTE IOT Fecha de inicio: octubre 2022 Fecha de finalizacion:
abril 2023 Lugar de ejecucion: No aplica Facultad que auspicia: Facultad de Ciencias de la Ingenieria y Aplicadas. Carrera
que auspicia: Carrera de Ingenieria Eléctrica. Proyecto Macro Asociado: APLICACION DE TECNOLOGIAS ELECTRONICAS
¥ DE COMUNICACION PARA LA SEGURIADAD BARRIAL Equipo de Trabajo: Tutor de Titulacién: Ing. Byron Palil Corrales
Bastidas Estudiante: Manzano Reyes Carlos Miguel Area de Conocimiento: 07 Ingenieria, Industria y Construccion / 071
Ingenieria y Profesiones Afines / 0713 Electricidad y Energia. Linea de investigacién: ENERGIAS ALTERNATIVAS Y
RENOVABLES, EFICIENCIA ENRGETICA Y PROTECCION AMBIENTAL. Sublineas de investigacion de la Carrera: Sublinea 1:
Control y optimizacion en el uso de la energia del sector industrial, comercial y residencial. Grupos Tematicos: 1
Accionamiento eléctrico automatizado. 2. Robdtica. 3. Control y Automatizacion de instalaciones industriales. 4.
Electronica Aplicada e Instrumentacion industrial.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 2 2. INTRODUCCION 2.1. EL PROBLEMA DE
INVESTIGACION: 2.1.2 Situacién Problémica: En el Ecuador existen grandes problemas de seguridad, segun el Ministerio
del Interior, en lo concerniente a robo de vehiculos existen datos porcentuales altos a nivel Nacional (Interior, En lo que
va de 2021, |a Fiscalia registra 3.022 robos de carros, esto representa un incremento del 60% con respecto al mismo
periodo de tiempo, pero de 2020. El Rastreo Vehicular Automatizado (RVA), o Localizacion Vehicular Automatizada, AVL
(acrénimo de su denominacién en inglés, Automatic Vehicule Locatidn), es un sistema en tiempo real usado para
determinar la localizacion geografica de un vehiculo y transmitir estos datos a una central de monitoreo o supervision,
dichos sistermnas hacen uso de tecnologias de comunicacion inalambrica como: GPS, GSM, Bluetooth, WiFi, etc. Para
hacer la recepcion y envio de datos mediante EPS-8266. Los sisternas de rastreo pueden ser: pasivos y activos, nuestro
sisterma envia mensajes de telegram por medio de un cédigo dando al sistema la orden de bloquear el vehiculo
actuando una electrovalvula en el paso de gasolina, y al mismo tiempo por ubicacion GPS localizando el vehiculo en
tiempo real por medio de latitud y longitud. Muchos de los sistemas de rastreo como el NEO-6M. La finalidad del
presente trabajo es disefiar e implementar un sistera de bloqueo electronico y rastreo satelital a un vehiculo, con la
finalidad de proporcionarle una mayor seguridad contra robos. El presente trabajo esta estructurado de la siguiente
manera: conceptos fundamentales sobre las redes GPS, El GSM, el controlador Arduino, y la bomba de combustible,
materiales y la metodologia para la construccidn del dispositivo.

Esta propuesta tecnologica va orientada al disefio, construccion implementacion de un prototipo de rastreo por GPS y
blogueo via internet mediante la aplicacidn Telegram, con el objetivo de reducir los altos indices de robos a vehiculos. EL
sisterna de rastreo y bloqueo utilizara circuitos integrados y moédulos compatible con Arduine NANO, el dispositivo ESP-
8266 dentro de una placa electrénica PC permite una comunicacion entre todos los elementos enlazados mediante loT,
es decir mediante internet moévil, mediante comandos en Telegram y en comunicacién con Arduino. El sistema de
blogueo y rastreoc mediante GPS mantiene una comunicacion de conexion a Internet mediante un router wifi y
programacion realizada mediante Arduino IDE, cargado al Arduino NANO

sobre el que se puede obtener pardmetros

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 3 de localizacion y bloqueo con tiempos de
repuesta bastante favorables, actuando inalambricamente, permitiendo generar un ecosistemna de servicios alrededor del
loT,

para mayor comprension del usuario el codigo que se realiza en Arduino es muy compacto y amigable, puesto que con
los comandos de control utilizados y segun las pruebas de campo realizadas los tiempos de respuesta del sistema a
implementar son confiables, considerando gue se puede bloquear y desbloguear el vehiculo mediante dos alternativas:
por medio del Bot de Telegram o por Rf (radiofrecuencia). 2.1.3

Formulacion del problema: El sistema vehicular estd permanentemente expuesto a robos de vehiculos, los sistemas de
seguridad actuales estan perdiendo confiabilidad. 2.2. OBJETO Y CAMPO DE ACCION El objeto de estudio es el Sistema
de blogueo y rastreo vehicular mediante |OT. El campo de accidn para el proyecto es:330000 ciencias Tecnoldgicas /
3307 Tecnologia electronica / 3307.03 Diserio de circuitos. 2.3. BENEFICIARIOS DEL PROYECTO 2.3.1. Beneficiarios
directos. Empresas de transporte, propietarios de vehiculos particulares. 2.3.2. Beneficiarios indirectos Los beneficiarios
indirectos son estudiantes y profesionales de carreras afines a la Facultad de Ciencias de la Ingenieria y Aplicadas de la
Universidad Técnica de Cotopaxi. Cooperativas de taxis o camionetas que tienen riesgos de perdida vehicular. 24.
JUSTIFICACION DEL PROYECTO El presente proyecto tecnolégico se encuentra anclado al proyecto formativo de la
carrera de ingenieria en electricidad de la Universidad Técnica de Cotopaxi, y a su linea de investigacion nergias
alternativas y renovables, eficiencia energética y proteccion ambiental , asi también como a su sublinea de investigacion
denominada Control y optimizacion en el uso de energia del sector industrial, comercial y residencial.
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El proyecto tecnoldgico se realiza debido al alto indice de robo de vehiculos tienen serios problemas y no cuenta con un
sisterna de control eficaz de bloqueo vy rastreo satelital. Se construird un sistema automatico controlado con
microcontroladores EPS-8266, La |1OT enlazando muchos dispositivos gracias al Internet, con beneficios econémicos y
reducir ese incremento de pérdidas de vehiculos. En la actualidad conjuntamente con la tecnologia se ha introducido
sisternas automaticos para incrementar sistemas de automatizacion y control industrial, el objetivo primordial es de
obtener el blogueo vehicular de manera inmediata y que lo puede realizar cualquier persona enlazada a Telegram, y
poder evitar mas robos de vehiculos, pero debido al aumento gradual de los procesos se ha exigido la automatizacién
progresiva por medio de elementos de medicion y control. Estos elementos han ido liberando al operario de su funcion
de la actuacion fisica directa, y le han permitido labores de supervision y vigilancia del proceso, desde cuartos de control,
dispositivos inteligentes como tabletas, celulares o computadores. Un sistema de automatizacion tiene como parte
fundamental controlar, supervisar, y seguir una secuencia de procesos para obtener el resultado final, teniendo como
base una buena capacitacion en el disefid y calculo de los equipos se pueden llegar a realizar acciones de control en
poco tiempo, con gran exactitud y precision. La introduccion de automatismos eléctricos, electrénicos y de control
industrial permite poder obtener resultados en milésimas de segundos y a grandes distancias para el beneficio del
usuario con el bloqueo de su vehiculo y localizacion inmediata. 2.5. HIPOTESIS Mediante la implementacién de un
sistema de bloqueo y rastreo vehicular mediante ol se podra disponer de un prototipo que sea capaz de actuar en casos
de robo y que sea de bajo costo. 2.6. OBJETIVOS: 2.6.1. General: Implementar un sisterna de bloqueo y rastreo vehicular
mediante el empleo de loT a fin de que sea capaz de actuar en casos de robo. 2.6.2. Especificos: Investigar el estado del
arte sobre el proceso de automatizacion de bloqueo y rastreo vehicular en el sector de transporte.
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Disefiar un sistema de control que brinde seguridad y eficiencia ante el alto indice de robos de vehiculos. Construir un
prototipo en base a la seleccion de materiales para el funcionamiento del sistema de blogueo con sus respectivas
pruebas. 2.7. SISTEMA DE TAREAS Objetivos Especificos Actividad (tareas) Resultados esperados Técnicas, Medios e
Instrumentos Investigar el estado del arte sobre el proceso de automatizacién de blogueo y rastreo vehicular en el sector
de transporte. - Revision bibliografica de trabajos referentes a automatizacion de procesos de vehiculos - Investigacion
de sisternas automaticos, sensores, aplicados al area de rastreo y blogueo vehicular. -Compilacion de informacion
relevante relaciona al tema de perdida vehicular. -Conocimiento sobre el funcionamiento de un sistema de blogueo. -
Informacién de equipos acoplados al sistera de rastreo y las variables a controlar en el sisterna. -Fundamentacion
tedrica. Investigacion bibliogréfica: Libros Tesis Articulos Revistas tecnoldgicas. Disefiar un sistema de control que brinde
seguridad y eficiencia ante el alto indice de robos de vehiculos. -Recopilacion de datos para desarrollar modelado del
sisterna de vehiculos. -Categorizacion de requerimiento de procesos de disefio electrénico. -Utilizacion de herramienta
Proteus para el estudio y comportamiento del modelado de placas electronicas. -Listado de requerimientos técnicos,
caracteristicas que deben tomarse en cuenta para el disefio y construccion. -Definicion, unidades, célculo de
dimensionamiento de elementos electronicos. -Datos técnicos de elementos y caracteristicas de todos los elementos
electrénicos. -Software Proteus. -Libros, articulos cientificos -Excel -Planos -Normativas -Informes Técnicos -Aplicacion
Telegram Construir un prototipo en base a la seleccion de materiales para el funcionamiento del -Planificacion de la
implementacion del sistema de control automatico vehicular. -

Disefio de placa desarrollada para instalacion de elementos -Prototipo sistema de blogueo y rastreo

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 6

sisterna de bloqueo con sus respectivas pruebas. -Ubicacion de los elementos de control y rastreo GPS. -Ejecucién de
pruebas de todo el sistema automatico de bloqued y rastreo vehicular. -Analisis de riesgos y resultados de todo el
sisterna automatico en placa electrénica. electronicos de potencia y control. -Resultados del trabajo de titulacidn Manual
de Usuario. -Comprobar el correcto funcionamiento del sistema de bloqueo y rastreo vehicular -Microsoft: Excel y
Word. -Proteus -Modulo GSM y Wifi -Placa PCB -Aplicacion Telegram.
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 7 3. FUNDAMENTACION TEORICA En esta parte
del trabajo de investigacion se presentan los criterios para fundamentar el tema de titulacion, en la seccidn 3.1 se citan
los trabajos investigados y se toran como referencia para el desarrollo del trabajo de titulacion. 3.1. ANTECEDENTES
Segun datos estadisticos del Servicio de Policia Nacional del Ecuador, los delitos de robo de autos en la provincia han
aumentado un 16 por ciento, es decir en el cuadro comparativo se registraron 23 denuncias del 1 de enero al 31 de mayo
de 2018, mientras gue este afio hubo un aumento de 39 casos bajo investigacion. El personal capacitado explicd que
Latacunga es una ciudad con un aumento en los robos de autos y motos, por lo que se estan utilizando tacticas de
reduccion de estadisticas. Ademas, se entiende que el delito en este caso es singular y la mayoria de los vehiculos
sustraidos son autos y camionetas de la marca Chevrolet [1]. En el afio 2021 los autores Cardenas Cristhian y Villacrés
Diego [2], disefiaron un sistema de seguridad antirrobo mediante corte de combustible, utilizaron un moédulo GSM
utilizando Arduino MEGA, el sistema al momento del vehiculo encontrarse en riego de robo emitia una llamada de alerta
informando la situacién, el sisterna disefiado fue de bajo costo y buena eficiencia para mejorar el indice de robos de
vehiculos. En mayo de 2017, Chulde B. Luis, [3] realizé un trabajo sobre un sistema de monitoreo web para vehiculos que
brinde los servicios de localizacidn GPS, seguridad remota que consiste en la apertura y blogueo de puertas, apagado del
motor y mensajes de alerta, mediante mensajes de texto, mediante un servidor web gue almacena los datos obtenidos
de coordenadas geograficas de la ubicacidn del vehiculo, utilizan una placa Raspberry Pi con el sistema operativo
"Raspbian”. En 2018 Soto, J, realiza

un trabajo de titulacion acerca de un sistema de bloqueo y rastreo a través de un celular.

Utiliza Arduino mega con su respetivo modulo de GSM para recibir mensajes de texto via SMS con una tarjeta SIM,
obtuvo resultados satisfactorios, puesto que el dispositivo es de bajo costo y buena eficiencia para ayudar a mejorar la
seguridad de vehiculos [4].

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 8 En

el afio 2020 el autor Tarupi A, desarrollo un sistema de bloqueo mediante Android para prevenir el robo de vehiculos, el
sisterma de bloqueo inalambrico directamente con la computadora central del motor del vehiculo via OBDII (Diagnostico
a bordo conector del scanner automotriz), cuando ocurre el robo el usuario mediante una aplicacion de Android, puede
bloquear directamente el motor del carro [5]. 3.2. SISTEMA DE POSICIONAMIENTO GLOBAL (GPS) El sistema

GPS (Sistema de posicionamiento global), es desarrollado por el gobierno de estados unidos para localizar la ubicacion
de un objeto en cualquier lugar del planeta y es muy utilizado por sistemas de navegacion y rastreo. Este servicio se
caracteriza por su calculo perfecto con respecto a la ubicacion de los usuarios, sin importar las condiciones ambientales,
hora o dia con un numero desmedido de usuarios [6]. Figura 3. 1. Sisterna de Posicionamiento Global. [6] 3.2.1.
Componentes del sistema GPS. El sistema de satélites destinados para el sistema GPS son vente y cuatro, orbitan
aproximadamente a 12 mil kildimetros encima de la superficie del planeta tierra, son capaces de desplazarse a una
velocidad promedio de 11625 kildmetros por hora y orbitar dos vueltas completas en 1 dia. Funcionan mediante celdas
fotovoltaicas con baterias que almacenan energia y pueden funcionar cuando no exista la luz del sol [7].

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 9 3.2.2. Funcionamiento del GPS. El conjunto de
satélites gira alrededor del planeta tierra tienen la funcidn de enviar datos de la atitud, longitud y velocidad siendo
captada por dispositivos de la sefial GPS y utiliza un método llamado triangulacion, ver figura para brindar ubicacion en
tiempo real y confiable [8]

Dependiendo del disefio del receptor, se pueden lograr errores mayores © menores. Si tiene un receptor de buena
calidad, el error de las lecturas de posicionamiento es de 3 metros en horizontal y 5 metros en vertical [2]. 3.3. loT
Nuestro mundo esta experimentando un cambio tecnolégico masivo centrado en Internet de las cosas (loT). IoT tiene
que ver con la conectividad perfecta. Hoy en dia, la mayoria de los objetos del mundo no estan conectados a redes
informaticas, pero este patron estd cambiando rapidamente. Los objetos que antes no estaban conectados a nuestro
alrededor ahora pueden comunicarse con otros objetos y personas, lo que a su vez promueve nuevos servicios y
eficiencias en nuestra vida diaria. Este es el principio basico detras de la Internet de las Cosas y explica por qué algunos
creen que sera tan transformadora como la Revolucion Industrial [9].

Elinternet de las cosas es una tecnologia gque esta revolucionando la comunicacién con objetos comunes brindando el
flujo bidireccional de transmision de datos y comandos para controlar sistemas de seguridad, vigilancia, automatismos
entre otros servicios donde es primordial la seguridad y privacidad entre los usuarios [10].
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 10 El internet de las cosas implica un gran cambio
en el estilo de vida de esta nueva generacion, abriendo nuevas oportunidades de obtener nuevos servicios en diferentes
campos laborales, académicos, seguridad, transporte, produccion y automatismos en general. Esta nueva erra
tecnoldgica es de suma importancia para satisfacer las necesidades en distintos procesos y nuevos tipos de servicio
seguin sea necesario en la vida cotidiana de un usuario [11]. 3.3.1. Aplicaciones IoT Elinternet de las cosas es un servicio
proyectado al futuro en el cual se beneficia la industria y en muchos casos las actividades del hogar, es una composicion
de varios sistemas como actuadores, sensores y placas de programacion, como se muestra en la Figura 3.2, para enviar,
receptar datos y disponer de acciones de control en redes bidireccionales, transmitiendo cddigos en diferentes
plataformas de programacion facilitando actividades cotidianas entre usuarios [12]. Figura 3. 2. Concepto de loT [11]. Se
pueden enlazar a un dispositivo varios sensores y actuadores para obtener datos de magnitudes fisicas o femémonos
naturales para transmitir informacion a través de internet hacia un sistema de nube para almacenamiento de datos y
ofrecer una nueva opcién de modelo de servicio utilizando redes de internet de facil acceso [11].

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 11 3.3.2. Productos con capacidades inteligentes
Figura 3. 3. Productos con capacidades inteligentes [11]. En la actualidad es casi un hecho en que varios de dispositivos
de uso diario ya estén conectado a través de Internet tradicional. Sin embargo, IaT incluye una capa de sensores que
reduce la alimentacion de estos dispositivos requiere y permite que estén conectados. Los sensores que consumen
datos interactlan con los sensores o sus propietarios a través de la capa de integracidn de informacion responsable de
todas las comunicaciones y transacciones. Por otro lado, el uso de la computacidn en la nube esta creciendo
exponencialmente. El Internet de las cosas proporciona nuevas aplicaciones y plataformas de infraestructura. Una de las
principales ventajas y beneficios del Internet de las Cosas sera la creacion de servicios innovadores con mayor
rendimiento y soluciones de valor agregado, asi como la reducciodn del costo de compra de estos servicios existentes y la
capacidad de generar nuevas fuentes de ingresos [11]. 3.3.3.

Arquitectura del loT de cuatro capas La arquitectura de un sistema que utiliza el internet de las cosas para controlar un
proceso fisico de automatizacion se puede clasificar en cuatro capas: identificacion de objetos fisicos mediante sensores
y actuadores, comunicacién mediante pasarelas y sisternas para adquirir datos, recopilacién de datos y servicio al usuario
de la aplicacion [13].

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 12 34. MODULO DE RELE

Es un conjunto de elementos electronicos que funciona con el principio del electromagnetismo, al hacer circular
corrientes bajas por medio de una bobina que forma un electroiman, para funcionar como interruptor y controlar cargas
con voltajes superiores a los , permite abrir o cerrar circuitos eléctricos independientes [14]. Figura 3. 4. Médulo de relé
para Arduino [14]. 3.5. MODULO ESP8266 NODE MCU

Este mddulo es un componente autdmata que realiza operaciones de receptar y enviar datos a dispositivos enlazados
con la funcién de que cumplan comandos por medio de redes Wifi, es compatible con Arduino nano, Figura 3.5, en este
proyecto se lo utiliza para controlar el bloqueo y desbloqueo de la bomba de combustible y obtener datos de
localizacién de un objeto que para este caso seria un vehiculo robado. Este médulo es clave para la utilizacion de
dispositivos que utilizan

loT [15]. Figura 3. 5. EPS8266 NODE MCU [15]. Muchos usos gue se le puede dar al modulo EPS8266 NODE MCU son:
Dispositivos conectados. Automatizacion del hogar.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 13 Hogares inteligentes Automatizaciéon industrial.
Monitor de bebé. Camaras IP. Red de sensores. loT aplicado al sector industrial. Dentro de las principales caracteristicas
de este madulo Wifi compatible con Arduino se muestran en la tabla 3.1: Tabla 3. 1 Caracteristicas modulo EPS8266
NODE MCU [15]. Caracteristicas EPS8266 NODE MCU CPU Tensilica L106 32 bit Voltaje de operacion 3V y 3.6V Corriente
de operacion 80 mA Temperatura de operacion -40 ° C y 125 ° C Conectividad IPv4 Protocolos TCP/UDP/HTTP/FTP No
soporta HTTPS en un principio. Si que lo hace mediante software tanto en cliente como servidor TLS1.2. La primera
implementacion esta todavia en desarrollo [15]. 3.6. MODULO GPS NEO 7M El médulo GPS ya estd incluido en su antena
de ceramica, que se puede conectar directamente a la placa de circuito. Si solo desea enviar sefiales al
microcontrolador, no necesita ningun accesorio adicional para controlar este componente. El méadulo se basa en el
receptor Ublox NEO-7M, gue tiene una alta precision de datos y tiene una bateria de respaldo que le permite guardar los
datos recopilados en caso de cortes de energia [16].
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Figura 3. 6. Modulo GPS NEO 7M.[16] Este pequefio GPS es un modulo ideal para Arduino. La serie NEO-7 se caracteriza
por el rendimiento excepcional del u-blox 7 GNSS (GPS, GLONASS, QZSS y SBAS) de alta sensibilidad [16]. 3.6.1.
Caracteristicas GPS NEQ-7M Tabla 3. 2. Caracteristicas Modulo de GPS Neo 7m [16]. CARACTERISTICAS Médulo GPS
NEQO-7m Comunicacion Serial Voltaje de alimentacion 3.3-5 V DC Antena Ceramica Activa Temperatura de operacidn
-40 ° C a 85° C Corriente de trabajo 35 mA Peso 15 g Memoria EEPROM 3.7. MODULO TRANSMISOR RF 433 MHZ El
maodulo RF de 433 MHz es un transmisor y receptor de datos UHF (TX/RX) disefiado para montarse en una placa de
circuito impreso (PCB) o protoboard . Este sistema transceptor facilita la implementacion de un enlace de datos RF de
433 MHz a distancias de hasta 80 metros en edificios, 350 metros (con un transmisor de 12 V) y 230 metros (con un
transmisor de 5 V) en el campo. Abrir. Opera en la banda de 433 MHz (UHF) utilizando Amplitude Shift Keying (ASK)
UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 15

Figura 3. 7. Modulo transmisor RF 433 Mhz. El transmisor posee tres pines VCC, GROUND y DATA, se utiliza una
comunicacion serial para enviar los datos. Las caracteristicas se detallan en la tabla, donde se puede encontrar voltaje y
corriente de operacion. Tabla 3. 3. Caracteristicas RF 433 MHz. CARACTERISTICAS TRANSMISOR RF 433 MHz Sefial de
radiofrecuencia Modulacion por desplazamiento de amplitud Fuente de alimentacion 3.3-5 V DC Frecuencia de
transmision 433..92 MHz Potencia de Transmision 13 dBm Velocidad de transmision Hasta 20kbps Temperatura de
operacion -20 a 80°C 3.8. ARDUINO NANO PINOUT Arduino Nano es una placa pequefia, completa y compatible con
protoboard basada en el

microcontrolador ATmega328. En este proyecto se lo utiliza para dar funciones de control directamente al a valvula de
combustible, enviar y recibir instrucciones por medio de comandos a través del mddulo wifi ESPB266 hacia el Bot de
Telegram,

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 16

Figura 3. 8. Placa del Arduino Nano [17]. Tabla 3. 4. Caracteristicas Arduino NANO [18]. Caracteristicas Arduino NANO
Pinout

MATCHING BLOCK 1/2 w

Microcontrolador Arduino ATmega328 Arquitectura AVR Voltaje de operacion 5V Memoria flash 32 KB de los cuales 2
KB utilizados por bootloader SRAM 2 KB Velocidad del reloj 16 MHz Pines de E/S analdgicas 8 Temperatura de Trabajo
-40°C a 105 °C CD por pin entrada salida 40 mA (Pines de E/S) Voltaje de entrada 6-20 V Pines de E/S digitales 22
Salida PWM 6 Consumo de energia 19 mA Tamaro de la placa 18 x 45 mm Peso 7 g 3.8.1. Pines Arduino NANO.
Arduino Nano Pinout

contiene 14 pines digitales, 8 pines analogicos, 2 pines de reinicio y 6 pines de potencia. Cada uno de estos pines
digitales y analdgicos tiene asignadas multiples funciones, pero su funcion principal debe configurarse como entrada o
salida.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 17 Figura 3. 9.

Pines de entrada y salida del Arduino Nano. 3.9. CONVERTIDOR VOLTAJE DC-DC STEP-DOWN 3A LM2596 Es un
regulador de conmutacion reductor o reductor con alta eficiencia de conversion,

60% MATCHING BLOCK 2/2 - G2-4.P GUERRERO_CARRANZA_ENCENDIDO
AUTOMOTRIZ ... (D155066823)

excelente regulacion de linea y bajo voltaje de ondulacion, Figura 3. 10. El modulo reduce el uso de componentes
externos para simplificar el disefio

de la fuente de alimentacion. Esto le brinda la posibilidad de obtener un voltaje ajustable de una fuente de alimentacion
de mayor tension, por ejemplo: de una fuente de alimentacion o bateria de 12 V. Figura 3. 10. Convertidor de voltaje DC-
DC LM2596. Para un funcionamiento adecuado, el nivel de voltaje de entrada debe ser al menos 1,5 V mas alto que el
nivel de voltaje de salida; de lo contrario, se produciran problemas de eficiencia y rendimiento. Puede soportar cargas de
hasta 3A, y si se utiliza para corrientes superiores a 2A, se recomienda agregar un disipador.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 18 39.1.

Caracteristicas convertidor de Voltaje DC-DC Step-Down 3A LM2596 Tabla 3.5. Caracteristicas convertidor de Voltaje
DC-DC Step-Down 3A LM2596 Caracteristicas convertidor de Voltaje DC-DC Step-Down 3A LM2596 Sefial de
radiofrecuencia Modulacién por desplazamiento de amplitud Fuente de alimentacion 3.3-5 V DC Frecuencia de
transmision 433..92 MHz Potencia de Transmision 13 dBm Velocidad de transmision Hasta 20kbps Temperatura de
operacion -20 a B0°C
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 19 4. MATERIALES Y METODOS En este capitulo se
hace referencia a las técnicas y métodos utilizados para el desarrollo de este trabajo de titulacion. En la seccion 4.1 se
hace referencia a los métodos de investigacion que se utilizan. En la seccidn se describe el esquema general de
funcionamiento del sistema de blogueo y rastreo 4.1. METODOS DE INVESTIGACION Los métodos de investigacion que
se utilizaron para el desarrollo del trabajo de investigacion son: 4.1.1. Método Cientifico El método cientifico es un
proceso de investigaciéon en el que se realizan una serie de pasos ordenados para realizar una investigacion, obtener
nuevos conocimientos o demostrar la precision de un fenémeno. Este proceso se puede repetir varias veces para
confirmar la precision de los

casos en los gue se extrae resultados [19]. Es un proceso que cumple con definir distintos tipos de investigacion que
pueden sr practicas experimentales, casos de estudio, recopilacion de informacion, este método tiene las siguientes
caracteristicas: Se basa en informacion fidedigna, comprobable de forma cualitativa y cuantitativa gue tengan un
sustento. Afiade variables de tipo dependientes e independientes, dando como resultado ideas claras y concisas que
tienen relacién entre si.

Formular una pregunta para responder a la duda planteada. Utilizar diferentes estrategias de razonamiento para el analisis
y la investigacion [19]. 4.1.2. Método Deductivo

Es un razonamiento que se enfoca en la logica humana y proviene de varios antecedentes, este método utiliza varias
conclusiones que se deducen a través de experiencias gue obtiene el ser humano a lo largo de su vida [20].
UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 20 4.1.3. Método inductivo Es un método que se
encarga de proponer conclusiones a través de acciones como; observar hechos, tomar datos y registrarlos clasificando
su respectiva validacion del método considerando los hechos identificados y comparando resultados que parten de la
observacién por parte del investigador [21]. 4.2. TIPOS DE INVESTIGACION Los tipos de investigacion se dividen de
acuerdo a criterios utilizados por el investigador y puede ser aplicada o basica segun la forma en que se adquieren
existen métodos analiticos, métodos comprensivos, métodos deductivos, métodos inductivos, métodos historicos,
métodos comparativos, etc.; dependiendo del numero de personas que realicen la investigacion, puede ser individual o
colectiva [22]. La investigacion tiene como objetivo principal mejorar el conocimiento del ser humano ya que tienden a
tener curiosidad del entorno que lo rodea, mediante la utilizacion de técnicas de cardcter cientifico para aclarar las
respuestas del problema [22]. 4.2.1

Investigacion Basica También se le llama investigacion pura o tedrica. Es diferente porgue parte y se mantiene dentro de
un marco tedrico; el objetivo es formular nuevas teorias o modificar teorias existentes para agregar al conocimiento
cientifico o filosofico, pero no representarlo con aspectos practicos [22]. 4.2 .2 Investigacion Aplicada

Este tipo de investigacion es conocida como empirica, se caracteriza por partir en base a experiencias vividas y utilizarlos
para resolver un problema. Esta relacionada con la investigacion basica y requiere partir de un marco conceptual tedrico.
En el empirismo los investigadores se preocupan por obtener resultados concretos y reales, este tipo de investigacion
considera estudios tedricos y practicos para sustentar los resultados de una investigacion [22]. 4.3. PROGRAMACION EN
ARDUINO NANO

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 21

La programacion de Arduino consiste en traducir las tareas automatizadas en lineas de codigo gue se necesite realizar
mediante la lectura de sensores y la programacion de interacciones con el mundo exterior a través de actuadores en
funcién de las condiciones ambientales [23]. 4.3.1. Lenguaje de programacion de Arduino

La placa Arduino se basa en lenguaje de programacion C, posee una interfaz de programacion simple, pero con muchas
funcionalidades para programar las entradas y salidas de los pines dl Arduino. Mediante la aplicacion Arduino IDE se
puede compilar, correr y grabar programaciones, por medio de un cable USB mediante una computadora se puede
grabar en la memoria del microcontrolador. IDE provee de bibliotecas muy utiles y necesarias

para la programacion [23]. En la Figura 4. 1 se muestra una parte de la programacion en la aplicacion de Arduino, en el
Anexo 8.2, se puede apreciar toda la programacion y el enlace con el Bot de Telegram en conjunto con las sefiales del
router Wifi, GPS y mddulo de radiofrecuencia.

Arduino cuenta con librerias para facilitar procesos de programacion.

Figura 4. 1. Programacion Arduino sistema de blogueo y rastreo IDE Arduino. 44. PROGRAMACION TELEGRAM BOT Para
interactuar con Telegram, debe crear un Bot

el que es capaz de recibir érdenes mediante programacion para automatizar recordatorios, acciones y tareas que
cualguier usuario de
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 22 Telegram puede utilizar, puesto que es de
codigo abierto, es utilizado para que usuarios puedan interactuar directamente desde el punto de vista comercial para
programar catalogos, reservaciones entre otros [24]. Para lograr este nivel de actividades de forma automatica, los Bot
deben ser bastante didacticos. Sin embargo, debido a que todavia existen personas que no manejen bien las
herramientas tecnologicas o se compliquen con comandos demasiado complejos en los gue el Bot no entienda las
ordenes.

Se requiere la intervencion humana, por lo que el Bot se deberia pader comunicar con el desarrollador [24]. En la Figura
4. 2se puede apreciar el Bot principal de Telegram: BotFather , es utilizado para empezar con la creacion de nuevos Bot
Figura 4. 2. BotFather Telegram. 4.5. ESQUEMA GENERAL DE FUNCIONAMIENTO El sistema de blogueo funciona
mediante un dispositivo mévil con la aplicacidn telegram, esto con acceso a internet, cuando el usuario no pueda
acceder a la red se puede bloguear y desbloguear el vehiculo mediante un control de radiofrecuencia. Para la fase de
recopilaciéon de informacién en el vehiculo se utiliza un Arduino nano, al cual esta conectado un médulo de
radiofrecuencia y el GPS para poder enviar la informacion en tiempo real de localizacion.
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Finalmente, para la fase de envio de datos se utiliza un router CAR Wifi, gue funciona con internet moévil mediante este
dispositivo se puede enviar ordenes de control y la informacion de localizacién por medio Google maps, Ver Figura 4. 3.
Figura 4. 3. Diagrama de bloques del sistema a implementar. 4.5.1. Bot de Telegram Con el bot creado, se puede
interactuar con los comandos de control del dispoitivo de bloqueo y rastreo en la Figura 4. 1 se puede apreciar el B
ANEXO 1 se muestra el proceso para crear un bot en Telegram, pues es de gran importancia para el proyecto, por que a
través de este chat se pueden obtener los datos de localizacion, latitud, longitud, y velocidad, como también dar ordenes
para activar o desactivar el vehiculo. Figura 4. 4. Bot de Telegram para la ejecucion de comandos. 4.5.2. Sistema
electrénico en el vehiculo

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 24

El sistema electronico implementado se encarga de rastrear el vehiculo y en caso de existir algun intento de robo,
mediante comandos por Telegram o el control de radiofrecuencia, corta el paso del combustible a través del relé, el
sisterna parte de tres principios de operacion: Ingreso de comandos, localizacion y blogueo o desblogueo del sistema
4.5.3. Ingreso de comandos En el Ingreso de comandos el prototipo recibe instrucciones mediante un chat de telegram
desde un celular, cada comando ejecuta una orden en la placa electronica por medio del Arduino nano a través del
router wifi con internet movil. Los comandos son de tipos alfanumeéricos, en este proyecto se

para representar de manera sencilla cada accion. 4.5.4. Fase de localizacion Esta parte es donde el usuario se pone en
alerta al notar que su vehiculo fue hurtado, entonces se tienen dos opciones: utilizar telegram o el control de
radiofrecuencia. En el caso de utilizar UBICACION bloqueo y rastreo enviando al chat la localizacidn con un link de
Google maps, Latitud, Longitud y velocidad del vehiculo, en la figura se muestra un ejemplo de la respuesta del bot de
telegram. Figura 4. 5. Respuesta comando "UBICACION" 4.5.5. Fase de bloqueo En la fase de blogueo o robo se
considera que un sujeto procede al robo del vehiculo en estado de parqueo, donde el delincuente burlas las cerraduras y
entra al interior del vehiculo, el usuario se da cuenta del robo y procede a ingresar a la aplicacion Telegram, ingresa al ot
de control

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 25

y localiza el vehiculo, procediendo al blogqueo del paso de gasolina recuperando el vehiculo, este proceso se lo puede
realizar también con el control de radiofrecuencia, en la figura se muestra el diagrama de flujo a seguir. Figura 4. 6.
Diagrama de flujo Fase de Robo Otro caso seria cuando el vehiculo este estacionado con el conductor dentro y el
asaltante proceda a robar el vehiculo al usuario, en la figura se muestra un esquema simplificado demostrando como
actua el prototipo.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 26 Figura 4. 7. Funcionamiento del prototipo ante
un robo o asalto. 4.5.6. Fase de desbloqueo Esta fase es la final del proceso, se da cuando el usuario logra recuperar el
vehiculo, por medio de Telegram CERRADO o con el control de radiofrecuencia Figura 4. 8. Fase de desbloqueo del
vehiculo. En el capitulo 5 se muestra los tiempos de actuacion de los comandos en Telegram a partir de pruebas
realizadas en campo. 4.5.7. Control de radiofrecuencia Una opcion cuando el usuario no tiene acceso al dispositivo movil
con Telegram es utilizar el modulo de radiofrecuencia a través de su control, en el cual se pude utilizar parala apertura y
cierre del paso de la gasolina, para un radio no superior a los 10 metros.
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 27 Figura 4. 9. Control de radiofrecuencia con sus
comandos. 4.6. SIMULACION Y CONSTRUCCION DEL DISENO DE LA PLACA ELECTRONICA Con el pasar de los afios la
tecnologia avanza en el campo de la electronica y control, aparece la necesidad de construccion de nuevos equipos y
hardware, los que contienen una o mas tarjetas de circuito impreso, estas tarjetas son cada vez mas complejas. Esto ha
llevado a la necesidad de utilizar circuitos impresos de dos capas, cuatro capas y hasta de 16 capas que es utilizado por
ahora solo en paises con gran desarrollo tecnologico. En vista de no existe la tecnologia necesaria se desarrolla tarjetas
de circuito impreso de hasta dos capas de cobre. 4.6.1. Construccion de la placa electrénica PCB Para poder desarrollar
la placa electrénica se debe tener en cuenta el diagrama de flujo que se puede apreciar en la Figura 4. 10, en el cual se
aprecia la utilizacidn de herramientas informaticas para facilitar el proceso de la construccion de la placa electronica,
como es la tecnologia CNC vy la utilizacion del software Proteus para obtener las pistas del circuito integrado.
UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 28 Figura 4. 10. Diagrama de flujo construccién de
PCB. 47. DISENO DEL PROTOTIPO Se debe contar con el diagrama del circuito que se va a desarrollar, este puede ser un
dibujo realizado en cualquier software o imagen escaneada donde especifique a cada elemento que formara parte del
disefio. Se procede a crear el esquematico del circuito en algun software de desarrollo de PCB como ORCAD, PROTEUS,
EAGLE, entre otros. Es necesario para evitar muchas confusiones o errores, ya que un entorno mas familiar para conectar
los componentes del diagrama facilita el disefio. En este punto, se debe tener en cuenta que incluso los pequefios
errores pueden cambiar el disefio previsto o la estética general del circuito impreso terminado, por lo que tener
conocimiento en software de disefio electronico se vuelve una necesidad. En este proyecto se utilizo Proteus. En la
Figura 4. 11 se muestra la alimentacion de la placa por medio de un puente de diodos al convertidor DC-DC.
UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 29 Figura 4. 11. Disefio en Proteus de la entrada de
alimentacion. En la Figura 4. 11 existe una bornera de conexién de 5V DC, puente de diodos, un médulo LM2596,
ASM1117, capacitores, resistencias, diodo led para la alimentacion del proyecto. El microcontrolador ESP-8266 tiene
terminales de conexién para poder enlazar los otros dispositivos como son GPS NEO-6M, médulo de relé dos canales
30 A de5a24v enlaFigura 4. 12 se puede apreciar el disefio en Proteus. Figura 4. 12. Terminales de conexion ESP
8266, RELE, GPS.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 30 Figura 4. 13. Diagrama Esquematico de Arduino
NANO ATMEGA 328P. Existen consideraciones que deben tomarse a parte de conectar correctamente los pines de cada
elemento como el de etiguetar grupo de conexiones para facilitar el ruteo de las pistas. He tomado como modelo a una
Fuente de Poder Regulada con la cual detallaré todo el proceso a realizar. Algo importante es que muchas veces no se
dispone en el software de un determinado elemento o dicho elemento tiene otro footprint, para lo cual se es necesario
crear ese nuevo elemento y por consiguiente su footprint ; en este proyecto se utilizara el software Proteus, el cual es el
mas familiarizado en el disefio del Layout para un circuito impreso. Una vez obtenido el diagrama esquematico, se
procede a realizar las pistas tomando en consideracion las siguientes reglas de disefio Numero de capas de cobre 3/4
Tolerancia Pad-Pad 3/4 Tolerancia Pad-Pista 3/4 Tolerancia Pista-Pista 3/4 Tolerancia en Graficos 3/4 Tolerancia en
Borde o Ranura 3/4 Estilo de Pista 3/4 Estilo de Via %

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 31 (a) Ruteo de las pistas (b) Disefio de placaa 1
capa. Figura 4. 14.Disefio y esquematico del prototipo. Las Figuras muestran el disefio en una sola capa, lo cual es algo
primordial para el disefo de circuitos con bajo grado de dificultad. Un circuito se puede hacer para dos capas © mas en
una misma tarjeta de circuito impreso, llegando a ser necesaria la utilizacion de métodos de construccion automatizados
ya que seria imposible que se lo desarrolle de manera artesanal dada la complejidad del circuito asi mismo la dificultad
de establecer un metodo rapido para la produccion a grandes escalas. 4.7.1. Visualizacion 3D de la placa electrénica.
Ayuda mucho en la estética del PCB es la utilizacion de la herramienta de Visualizacion en 3D, con la que podemos tener
una perspectiva cercana a la realidad de como sera el equipo armado. Figura 4. 15. Disefio 3D del prototipo en Proteus.
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 32 4.8. CONSTRUCCION DEL PROTOTIPO A
continuacion, se detalla el proceso fisico a realizar del prototipo 4.8.1. Disefio por Ordenador El disefio de las pistas debe
ser realizado en algun software, se utilizé PROTEUS como se describid. El disefio de la placa se lo debe hacer lo mas
compacto posible para evitar "cables” largos en el circuito, ademas, para que quede bien estéticamente, colocaré los
componentes alineados y si es posible agrupados. También se debe evitar los "puentes” aungue esto a veces es
imposible a no ser que haga una placa de doble cara. Otro aspecto importante es colocar cualquier entrada o salida del
circuito en los bordes de éste para facilitar el conexionado. 4.8.2. Construccion de la placa con maquina CNC El control
numeérico por computadora, o CNC, es un sistema de automatizacion computarizado que controla la posicion de las
herramientas instaladas en una maquina. Se utiliza para fabricar piezas y moldes dificiles de fabricar con una amplia
variedad de geometrias, cortar y grabar cobre en la pista para eliminar el cobre y el sustrato aislante no deseado (obleas)
y, finalmente, realizar un proceso de fresado. Los componentes electrénicos utilizados estan perforados, en la Figura 4.
16 se muestra la placa a grabar mediante la maquina CNC. Figura 4. 16. Impresion del circuito en maguina CNC. Con la
tarjeta lista con las pistas se procede a realizar los agujeros con la maguina CNC para los elementos que iran soldados en
la tarjeta de circuito impreso que es de mucha utilidad gracias a la base que nos brinda relativa rapidez y exactitud en el
proceso.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 33 Figura 4. 17. Retiro del sustrato aislante. Figura 4.
18. Perforacién de agujeros con CNC. 4.9. MONTAJE DE ELEMENTOS Y SOLDADURA En este proceso se realizo el
montaje de todos los elementos, verificando la datasheet de elementos electronicos y caracteristicas de conexion como
posicion entradas salidas de voltaje. En la Figura 4. 19, se muestra la placa con sus elementos soldados.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 34 Figura 4. 19. Soldadura de elementos
electrénicos con estafio. 4.9.1. Placa ubicada en el Vehiculo La placa electronica concluida con la union y enlace de los
elementos electronicos se le ubicara dentro del vehiculo para las pruebas de conectividad de todos sus elementos,
posteriormente se sube el codigo al Arduino NANO, quien va a gjecutar la parte autdmata de la placa electrdnica. Figura
4. 20. Montaje de elementos electronicos. 4.10. FUNCIONAMIENTO DEL PROTOTIPO La tarjeta fue probada en
diferentes ciudades y lugares del pais como por ejemplo Ambato. Latacunga e Ibarra realizando su funcion satisfactoria
para la que fue disefiada y modelada

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 35 luego de ensambilar en su totalidad el circuito,
este sera probado previamente y analizado exhaustivamente de que cumpla con los requerimientos de disefio y
operacion para luego proceder a una fase de comercializacion. 4.10.1. Fase de robo, usuario con dispositivo movil EL
usuario estaciona su vehiculo en algun lugar, al regresar se da cuenta su vehiculo fue sustraido. Pasos a seguir: a.
Ingresar aplicacion de Telegram en un dispositivo movil, en la Figura 4. 21 se muestra los pasos a seguir para ingresar a
Telegram. (a) lcono de Telegram en las aplicaciones (b) Interfaz principal de Telegram Figura 4. 21. Ingreso aplicacion
Telegram. b. Se debe ingresar al Telegram Bot, como se muestra en Figura 4. 22 mediante el localizar el vehiculo. Figura
4. 22. Comando "UBICACION" en el Telegram Bot.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 36 c. Al ingresar la ubicacion se despliega un link
de Google maps, latitud, longitud, v velocidad para que el usuario se percate si el vehiculo sigue circulando o ya se
detuvo. d. Se procede a enviar un mensaje por Telegram desde su dispositivo movil para cerrar la bomba de combustible
por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se blogueara y posteriormente se detendra. e. Procede a enviar de
nuevo ubicacidn para verificar si se detuvo y se blogued confirmando la velocidad si estéd en movimiento o sigue
estacionado. Figura 4. 23. Localizacidn del vehiculo y del dispositivo mouvil. f. Al localizar el vehiculo se procede a
seleccionar en iniciar en el icono de Google maps y proceder a movilizarse hacia el destino para recuperar su vehiculo.
4.10.2. Fase de asalto, usuario con dispositivo movil Esta fase se presenta en un escenario cuando el usuario esta dentro
del vehiculo y los asaltantes proceden a amenazar y hurtar el vehiculo. Pasos a seguir: a. Ingresa aplicacion de Telegram
en su dispositivo movil. b. Al ingresar la ubicacion va a desplegar un link de Google maps, latitud, longitud, y velocidad
para que el usuario se percate si el vehiculo sigue circulando o ya se detuvo,

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 37 c. Procede a enviar un mensaje por Telegram
desde un dispositivo maévil para cerrar la bomba de combustible por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se
blogueara. Figura 4. 24. Localizar vehiculo con ubicacion d. Se procede a enviar de nuevo ubicacion para verificar si se
detuvo y se blogued confirmando la velocidad si estd en movimiento o sigue estacionado, Figura 4. 25.
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UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 38 Figura 4. 25. Localizacién del vehiculo. e. Al
localizar el vehiculo proceda a pinchar en iniciar en el icono de Google maps y procede a movilizarse hacia el destino
para recuperar su vehiculo. 4.10.3. Fase de asalto, usuario sin dispositivo maovil a. Utilice su control de RF
(radiofrecuencia) que siempre va portar en su correa, este dispositivo blogueara a su vehiculo en un rango de 12 metros
con pruebas realizadas en areas abiertas y 6 metros en areas cerradas, en caso de que el sistema de RF no funcionara
realizar. b. Movilizarse hasta algun lugar donde pueda llamar a un familiar ya que estaran muchas personas de su circulo
familiar enlazados a ese BotFather de Telegram o grupo de mensajeria por lo tanto cualquier persona puede realizar el
blogued del vehiculo. c. Ingresa aplicacion de Telegram en su dispositivo movil,

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 39 Figura 4. 26. Localizacién vehiculo con
ubicacion d. Alingresar la ubicacion va a desplegar un link de Google maps, latitud, longitud, y velocidad para que usted
se dé cuenta si el vehiculo sigue circulando o ya se detuvo, e. Procede a enviar un mensaje por Telegram desde su
dispositivo movil para cerrar la bomba de combustible por medio del enclavamiento de un relé y el vehiculo se
blogueara. f. Procede a enviar de nuevo ubicacion para verificar si se detuvo y se bloqued confirmando la velocidad si
esta en movimiento o sigue estacionado. Figura 4. 27. Localizacién del vehiculo.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 40 g. Al localizar el vehiculo proceda a pinchar en
iniciar en el icono de Google maps y procede a movilizarse hacia el destino para recuperar su vehiculo. Figura 4. 28.
Localizacion de vehiculo con respecto al usuario.
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Para la implementacion de la propuesta tecnoldgica del sistema de blogueo, fue necesario realizar diferentes actividades
como el disefio de la placa, en donde se aplicaron conocimientos de automatizacion y electronica, también se realizd la
programacion de la placa Arduino NANO ademas de la seleccidn los materiales necesarios para llevar a cabo este
proyecto.

En la seccidn 5.1 Se muestra el tiempo en dar respuesta a los comandos a utilizar por el usuario mediante pruebas
realizadas en campo. 5.1. TIEMPOS DE RESPUESTA DE LOS COMANDOS DE CONTROL Se realizaron pruebas
considerando robo cuando el vehiculo esta estacionado y cuando el usuario es atracado por los asaltantes, se realizé el
control por medio de la app de Telegram y con el control de radiofrecuencia, la principal diferencia es que el control de
radiofrecuencia solo sirve para aproximadamente 10 metros a la redonda, mientras que con el acceso al Bot de Telegram
se puede localizar y realizar el blogueo o desblogqueo de la bomba de combustible en cualquier lugar, deteniendo al
vehiculo y posteriormente recuperarlo. En la Tabla 5.1 se puede apreciar el control desde Telegram, los tiempos
mostrados en segundos estan en funcién de los comandos: LOCALIZAR . Los tiempos de respuesta para este caso no
superan en promedio los 10 segundos. Esto significa que el sistema es altamente confiable y ayuda a mejorar los niveles
de seguridad en relacidn al robo de vehiculos.

Tabla 5. 1. Tiempo de repuesta Telegram. CONTROL DESDE TELEGRAM COMANDO Prueba 1 Prueba 2 Prueba 3
Promedio LOCALIZAR 10.2 9.310.2 99 ABIERTO 7.1131 6.3 8.83 CERRADO 88476 8

En la Tabla 5.2 se puede apreciar las pruebas realizadas mediante el control de radiofrecuencia, los tiempaos de respuesta
no sobrepasan los 6 segundos en promedio, pero tiene una desventaja con respecto al control mediante Telegram, no
puede operar en distancias mayores a 10 metros a la redonda.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 42

Tabla 5. 2. Tiempo de respuesta Radiofrecuencia. CONTROL RADIOFRECUENCIA BOTON Prueba 1 Prueba 2 Prueba 3
Promedio ABIERTO 5.14.7 3,549 CERRADO 383 6,25.655.2.

PRUEBA 1 En la Figura 5.1 se puede apreciar una prueba realizada, cuando el vehiculo esta en parqueo y se lo proceden a
robar, el vehiculo tarda en responder aproximadamente 24 segundos hasta responder a los comandos ingresados, es
decir hasta gue el vehiculo se detiene. En la Figura 5.1 se muestra una distancia recorrida de 264,5 metros. Figura 5. 1.
Distancia recorrida prueba 1.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 43 Figura 5. 2. Distancia recorrida prueba 2. 5.3.
COSTO DEL PROYECTO En la Tabla 5.3 se detalla el costo del proyecto

con los materiales utilizados, el material con mas costo es el router Wifi y un costo adicional y seria por afio es el plan de
internet movil para gue funcione Telegram. El precio esta detallado en délares americanos.

Tabla 5. 3. Costo de materiales utilizados el proyecto. Cant. DESCRIPSION MEDIDA V. UNITARIO TOTAL 1 ESP8266
NODE MCU Unidad 9.8 9.8 1 Médulo de Relé Arduino Unidad 8 8 1 GPS Neo 6 M Unidad 6 6 1 Arduino nano ATMega
328P Unidad 3.5 3.5 1 RF 373 MHz Unidad 8 8 1 Control RF Unidad 9 9 1 Resistencias Unidad 0.3 0.3 1 LED Unidad 0.15
0.15 3 Capacitores Unidad 0.15 045 1 Baquelita 15x15 Unidad 0.45 045 1 LM 2596 Unidad 6 6 1 Puente de Diodos Unidad
3 31Bornera Unidad 0.5 0.5 1 Cable control #18 Metros - 6 1 Switch Unidad 2 2 12 Internet movil prepago Por mes 8 96
1 Router Unidad 80 80
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Crystal 16 MHz Unidad 2 2 1 Estafio Unidad 1.5 1.5 TOTAL 24265 El costo del prototipo fue de $242,65, este costo es por
una unidad de todo el sisterma de blogueo por un afio, puede servir como referencia para una persona que necesite
imitar el sisterna haciéndolo por si mismo, sin considerar los costos de instalacion, mano de obra y otros gastos extras
que son necesarios para obtener el producto final. Tabla 5. 4. Costo de fabricacion del prototipo. Costo de Fabricacion
Costo de Materiales $242.65 Instalacion en vehiculo $20 Sub Total $262.65 Utilidad a ganar 25% $65.6625 Total $328.31
De esta forma se obtiene un costo de $328,31 para la venta al publico, con la observacion que el plan anual de internet
movil es $96. 5.1.1. Empresas que ofrecen servicios de rastreo Se mencionan empresas como Hunter y ChevyStar las
cuales lideran en el campo de rastreo y blogueo de vehiculos en el Ecuador, los precios referenciales se obtienen del
trabajo desarrollado por Luis Chulde [3]. En la tabla se muestra el servicio ofrecido por Hunter. Tabla 5. 5. Precios
referenciales Hunter Full [3]. Servicio Hunter Full Plan Basico Apertura y Cierre de Puertas via SMS - Blogueo y
Desbloqueo de Motor via SMS - Posicién actual del Vehiculo Sl Rastreo continuo GPS/GPRS SI
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Monitoreo Web de Posicionamiento S| Rastreo Lojack SI Costo $850 + iva Renovacion Anual $384 + iva En la tabla 5.6 se
describe el servicio de rastreo con apertura y cierre de puertas ofrecido por la marca Chrevolet, el servicio se denomina .
Tabla 5. 6. Precios referenciales ChevyStar.[3]. Servicio ChevyStar Apertura y Cierre de Puertas via SMS Sl Blogueo y
Desbloqueo de Motor via SMS S| Posicion actual del Vehiculo S| Rastreo continuo GPS/GPRS Sl Monitoreo Web de
Posicionamiento Sl Costo $711,48 Renovacion Anual $300 5.1.2. Comparacion con empresas que ofrecen servicios de
blogueo y rastreo

En el mercado existen precios elevados en ofrecer el servicio de blogueo y rastreo, el prototipo desarrollado en esta
propuesta tecnoldgica demuestra ser capaz de cumplir con la funcién de bloquear, desbloquear y rastrear un vehiculo,
como se puede apreciar en la Tabla 5.7 el coto del servicio en dos afios de servicio prestado considerando el plan anual
de internet movil es de $5520,31 mientras que el servicio por Hunter esta en $1234 y Chevystar en $1011. Lo que significa
que el prototipo es rentable. Se puede realizar modificacion en futuros trabajos de investigacion partiendo de esta
propuesta y realizar la apertura y cierre de puertas y ventanas.

UNIVERSIDAD TECNICA DE COTOPAXI-CARRERA DE ELECTRICIDAD 46 Tabla 5. 7. Precios referenciales ChevyStar.[3].
Caracteristica Sistema de Bloqueo y Rastreo desarrollado Hunter ChevyStar Servicio Blogueo + Rastreo Hunter Plan Full
Chevystar Costo del servicio $328,31 $850 $711 Costo Anual 965 Internet movil $384 $300 Total afio 1 $424,31 $850
$711 Total afio 2 $520,31 $1234 $1011
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CONCLUSIONES Al finalizar el proyecto de titulacion se puede concluir: Se ha investigado el estado del arte obteniendo
como resultado la base tedrica para la sustentacion del trabajo de titulacion mediante antecedentes al tema propuesto,
informacion técnica de los componentes electrénicos para obtener una base y aplicar en la metodologia. Se ha disefiado
un sistema de blogueo y rastreo para las distintas etapas para lo cual fue desarrollado, brindar seguridad. El sistema es
capaz de receptar la ubicacién en tiempo real y puede ser activado o desactivado mediante la aplicacion Telegram
Como alternativa a no tener acceso a internet se implementd un médulo de radiofrecuencia con la capacidad de activar
o desactivar el vehiculo por medio de un control de radiofrecuencia. Se construyd un prototipo con un precio de
$328,31, lo que significa que es un precio bajo en relacion con grandes empresas que ofrecen el mismo servicio. EL
sisterna de bloqueo y rastreo desarrollado por medio de internet movil tiene tiempo de respuesta bastante aceptable que
oscila entre 8 y 10 segundos por comando ingresado al Telegram, mientras gue el tiempo de respuesta por medio del
control de radiofrecuencia esta entre 4 a 6 segundos. El proyecto abre la posibilidad de usar esta tecnologia para otros
sisternas de control y automatizacion como puede ser alarmas caseras GSM, proyectos de domética y otros que
conlleven, ya sea un GPS en conjunto con Telegram.
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Al finalizar esta propuesta tecnolégica se pueden dar las siguientes

recomendaciones: Se recomienda utilizar un modulo de radiofrecuencia de mayor alcance ya que este prototipo fue de
implementado para comparar tiempos de respuesta y andlisis de resultados. Ademas, se recomienda se incorpore al
sisterna placas con elementos industrializados para llegar a exponer en el mercado nacional. Se recomienda poder
anadir mas blogueos al vehiculo como apertura de puertas y ventanas.

Telegram es una aplicacion de codigo abierto y se deberia realizar mas proyectos utilizando esta herramienta que esta
disefiada para desarrolladores.
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8.3. ANEXOC
PROGRAMACION TELEGRAM BOT

846 AMZ © & Bl il

< (7!\ BotFather &

' bot

¢Qué puede hacer este bot?

BotFather is the one bot to rule them
all. Use it to create new bot accounts
and manage your existing bots.

About Telegram bots:
s://core.telegram.or
Bot APl manual:

Contact @BotSupport if you have
questions about the Bot API.

847AMA © & B il il B G

< (\ ??tFathera

bots. If you're new to the Bot AP, please
see the manual.

You can control me by sending these
commands:

/newbot - create a new bot
/mybots - edit your bots [beta]

Edit Bots

/setname - change a bot's name
/setdescription - change bot description
/setabouttext - change bot about info
/setuserpic - change bot profile photo
/setcommands - change the list of
commands

/deletebot - delete a bot

Bot Settings

- /token - generate authorization token
/revoke - revoke bot access token
/setinline - toggle inline mode
/setinlinegeo - toggle inline location
requests
/setinlinefeedback - change inline feedback
settings
/setjoingroups - can your bot be added to
groups?
/setprivacy - toggle privacy mode in groups

Games
/mygames - edit your games [beta]
/newgame - create a new game
/listgames - get a list of your games
/editgame - edit a game
/deletegame - delete an existing game

8:46 AM

@ ®© Mensaje 2

©
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854AMZ © &

Alright, a new bot. How are we going to call
it? Please choose a name for your bot.

vy

. RastreoTeam ;o . |
| lessmEimead AL
Good. Now let's choose a username for

your bot. It must end in "bot'. Like this, for ‘
example: TetrisBot or tetris_bot. .. ., |

. RastreoTeamBot .
= U M
Done! Congratulations on your new bot. You .)k:
will find it at t. me/RastreoTeamBot. Youcan | |
now add a description, about section and
profile picture for your bot, see /help for a
list of commands. By the way, when you've
finished creating your cool bot, ping our Bot
Support if you want a better username for it.
Just make sure the bot is fully operational
before you do this.

Use this token to access the HTTP API:
6156979827 : AAFeVF7VEgrz12g3YSDyjtN
igBTiFS800KM
Keep your token secure and store it safely,
it can be used by anyone to control your

ot.

For a description of the Bot API, see this
page: https://core.telegram.org/bots/api

& O Ve 2

855AMZ © & Bl B 8:55AMZ © & Bl .l B GD
& rastreoTeam X 5
Chats Media Descargas Enlaces Arch R RastreoTeam
- bot
Bulsqueda global
RastreoTeam
bot Informacién
Mensajes @RastreoTeamBot 0o
Nombre de usuario =
BotFather & v/ 8:53 AM
i - Notificaciones ()

Si

+22  Afadir a un grupo o canal

Este bot puede gestionar un grupo o canal.
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ANEXO D

PROGRAMACION ARDUINO

#include <ESP8266WiFi.h>

#include <WiFiclientSecure.h>»

#include <UniversalTelegramBot.h> // Las comillas indica que la
libraria estd en la misma carpeta del sketck

#include <Arduinolson.h>

#include <TinyGPS++.h>»

#include <SoftwareSerial.h:

#detine INDFRF 2 //D4

#define RL1 13 HO7

#define RLZ 12 f /D8

TinyGPSPlus gps; // The TinyGPS++ object

SoftwareSerial ss(4, 5); // The serial connection to the GPS device

[/ Introduzca los datos de configuracidn del router WIFI
char ssid[] = "HUAWEI-@@e4"; [/ Agui el SSID (nombre)
char password[] = "S64T2ELMF11"; // La clave PASSWORD

/f Los datos del Token del Telegram BOT proporcionado por Telegram.
#deftine BOTtoken

"BE66253775: AAEBYy1kBIiVe7iOob h6AWIHDd ShOhnlUud™  //TUYVA

[ f#define BOTtoken "S5882983048:AAECBTi-

T Lxw80W7Q2HEMNU T SoHEBUIQSnk ™ F /ML TELEGRAM

[ f#define chat_id "pongansuchatid”

/f Su Bot Token (Proporcicnadc desde Botfather)

WiFiClientSecure client;

UniversalTelegramBot bot({BOTtoken, client);

int Bot_mtbs = 10800; //tiempo medio entre escanec de mensajes - 1
segundo).

long Bot lasttime; //la dltima vez que se realizd la exploracidn
de mensajes.

bool Start = false;
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! Pines del ESP

const int ledPin = 16; // Pin de configuracidn del Relé o LED usado
int ledStatus = @; '/ Iniciamos el estado a @ - apagado.

int flagl = @; // flag Botonl 1 = & // Para saber cuando se pulsa
el botdn.,

float latitude, longitude, velocidad;
int year, month, date, hour, minute, second;

String date str, time str, lat _str, lng_str, kmp;

int pm;
int estadoll = @;
int estadol2 = @;

uint32 t te;
uint3z_t ti1;

int ctn

a;

int advy a;

WiFiserver seprver(sa);

 Botonly
vold handlellewiiessages(int numlesiiessages) {
Serial.println("Huevos mensajes™); f/ Para ver el estado en
el puerto serie
Serial.println(String{numbewiessages));: // Para ver el estado en

el pusrto serle

for (int 1 = @; 1 < numlewlessages; i++) {
string chat_id = string(bot .messages[i].chat_id);
String text = bot.messages[i].text;
String from_name = bot.messages[i].from_name;

if (from_name == ) from_name = "Guest™;

ffhqui puedes afadir mds comandos para tu control o modificarlos
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Serial.println{ " COMANDOS");

if ((text == "ABIERTO")) {

digitalWrite(RL2, LOW); // Activa, enciende el LED - on (HIGH
es voltaje nivel alto)

digitalWrite(RL1, HIGH);
ledstatus = 1;
bot.sendMessage{chat_id, "RELE ABIERTO", "");
Serial.println{"ENCENDIDO") ;
delay(2668);
digitalWrite(RL1, LOW);

¥

if ((text == "CERRADO")) {
ledstatus = 8;
digitalWrite(RL1, LOW); // fApaga el LED - off (LOW es voltaje

nivel bajo)

digitalWrite(RL2, HIGH);
bot.sendMessage{chat_id, "RELE CERRADO", "");
Serial.println{"RELE CERRADO");
delay({2008);
digitalWrite{RL2, LOW);

¥

if (text == "ESTADO") { // Envia el estado del Rele/lLed
if (ledStatus) {

bot.sendMessage{chat _id, "RELE ABIERTO", "");

} else {
bot.sendMessage{chat _id, "RELE CERRADO", "");
h
}
if (text == "UBICACION")Y { // Envia el estado del Relé/lLed

String latil
String lonl

String{lat_str);
String({lng_str);

String dir =
"http://maps.google.com/maps?&z=15&mrt=yplt=kiqg="";

dir += lat_str;

dir += "+";

dir += lng_str;

Serial.print(latl);

serial.print(";");

Serial.println{lonl);

bot.sendMessage({chat_id, dir);
delay{2068);
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string longs = "LONGITUD: ";
longs += lng_str;

String veloc = "WELOCIDAD: ";
veloc += kmp;

bot.sendMessage({chat_id, ltas);
bot.sendMessage({chat _id, longs);
bot.sendMessage({chat_id, weloc);

}
if (text == "INICIO") { //Es el mensaje que recibimos en el
celular cuando conectamos
String welcome = "Bienvenido al Bot Telegram, " + from _name +
" An"

welcome += "Puede usar los siguientes comandos:\n\n";
welcome += "ABIERTO :--RELE ABIERTO---%n";

welcome += "CERRADO: --RELE CERRADO--‘n";
welcome += "ESTADO : --ESTADD DEL RELE--‘wn";
welcome += "UBICACION : --UBICACION--";
bot.sendMessage({chat_id, welcome, ""};

vold setup() {
Serial.begin{115288);
s5.begin(96680) ;

[/ Establezca WiFi en modo estacion y desconéctese de un AP =i
estaba conectado previamente

WiFi.mode(WIFI_STA);

WiFi.disconnect();

delay(168);

[/ Intenta conectarse a la red Wifi:

Serial.print{"Conectando a red Wifi: ");

Serial.println{ssid);

WiFi.begin{ssid, password);

while (WiFi.statwus() != WL CONMECTED} { // El programa se quedara
en este bucle hasta que el ESP conecte con el router.
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string longs = "LONGITUD: ";
longs += lng_str;

String veloc = "WELOCIDAD: ";
veloc += kmp;

bot.sendMessage({chat_id, ltas);
bot.sendMessage({chat _id, longs);
bot.sendMessage({chat_id, weloc);

}
if (text == "INICIO") { //Es el mensaje que recibimos en el
celular cuando conectamos
String welcome = "Bienvenido al Bot Telegram, " + from _name +
" An"

welcome += "Puede usar los siguientes comandos:\n\n";
welcome += "ABIERTO :--RELE ABIERTO---%n";

welcome += "CERRADO: --RELE CERRADO--‘n";
welcome += "ESTADO : --ESTADD DEL RELE--‘wn";
welcome += "UBICACION : --UBICACION--";
bot.sendMessage({chat_id, welcome, ""};

vold setup() {
Serial.begin{115288);
s5.begin(96680) ;

[/ Establezca WiFi en modo estacion y desconéctese de un AP =i
estaba conectado previamente

WiFi.mode(WIFI_STA);

WiFi.disconnect();

delay(168);

[/ Intenta conectarse a la red Wifi:

Serial.print{"Conectando a red Wifi: ");

Serial.println{ssid);

WiFi.begin{ssid, password);

while (WiFi.statwus() != WL CONMECTED} { // El programa se quedara
en este bucle hasta que el ESP conecte con el router.
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if (gps.location.isValid())

{
latitude = gps.location.lat();

lat str = String{latitude, 6);
longitude = gps.location.lng();
lng str = String{longitude, 6);

velocidad = gps.speed.kmph();
kmp = String{wvelocidad, 6);

¥

if (gps.date.isValid())

{

date_str = "";
date = gps.date.day();
month = gps.date.month();

year = gps.date.year();
if (date < 18)

date str = '8";
date str += String(date);
date str += " / ";
if (month < 18)

date_str += "8°;
date_str += String{month);
date str += " / ";
if (year < 18)

date str += "8";
date_str += String(year);

h
if (gps.time.isvalid())

{

time str = ;
hour = gps.time.hour{) + 5;
minute = gps.time.minute();
second = gps.time.second();
minute = (minute + 38);
if (minute » 59)
{
minute = minute - 68;
hour = hour + 1;

}
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hour = {(hour + 5);
if (hour > 23)

hour = hour - 24;

if (hour »= 12)

pm = 1;
else
pm = @;
hour = hour % 12;

if (hour < 18)
time =tr = '8°;

time str += String(hour);

time str += H

if (minute < 18)
time =tr += "8°;

time str += String{minute);

time str += H

if (second < 18)
time_str += "8°;

time str += String({second);

if (pm == 1)

time str += " PM ";
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f Check if a client has connected
WiFiClient client = serwver.available();

if (!client)

return;

/ Prepare the response
String s = "HTTR/1.1 286 OK\r‘nContent-Type: text/htmlyrin\rin
<IDOCTYPE html> <html>» <head» <title>GPS Interfacing with
ModeMCU</title» <style»";

s += "a:link {background-color: YELLOW;text-decoration: none;}";

s += "table, th, td {border: 1px solid black;} </style> </head>
<body> <hl style=",

s += "fonmt-size:38@%;";
s += " ALIGN=CENTER> GPS Interfacing with NodeMCU</h1>";
s += "4p ALIGN=CENTER style="

"font-size:158%;"

¥

s += "» <b>location Details</b»</p» <table ALIGN=CEMNTER style=";
s += "width:58%";

s += "» <tr>» <th>latitude</th>";

5 += "<td ALIGN=CENTER >";

s += lat_str;

s += "¢ftd>» </tr> <tr> <th:longitude</th> <td ALIGN=CENTER »";

s += lng_str;

5 4= "¢ftdy </try <tr»  <thrDate</th» <td ALIGN=CENTER »";
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5l
+
I

date str;

L
+
I

"oftdr</tre <trs <th>Time<d/th> <td ALIGN=CENTER >";

L
+
I

time_str;

L
+
Il

"¢ftd»  <ftr» </table> 7;

if (gps.location.isValid())

{

s += "¢p align=center»<a style="
"color:RED;font-size:125%;"
" href="
"http://maps.google.com/maps *&z=15&mrt=yp&t=kiqg=";

s += lat_str;

s += lng_str;

target="
* top”
"»Click here!</a> To check the location in Google
maps.</p»";
¥
s += "¢/body> </html> \n";
client.print(s);

delay(108);
h
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8.5. ANEXOE
MONTAJE DEL PROTOTIPO EN EL VEHICULO
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8.6. ANEXOF

MANUAL PARA FUNCIONAMIENTO SISTEMA DE BLOQUEO Y
RASTREO (GPS, EP8266, RF)

18 185 g

~
B <& Buscaaqui 9

‘@ \/{VERES MARICRI

Cam Real

<> Indicaciones A Iniciar [1 Guardar -<

11 O < x

/R
£ Precaucion

4

Por favor, lea la siguiente informacion antes decomenzar a utilizar su sistema de
blogueo y rastreo.

a. Normas de Seguridad Eléctrica.

Esta nota contiene informacidn esencial para protegera los usuarios y a otros de posibles

lesiones o dafios materiales y para asegurar el uso correcto.

b. Atencion.
El GPS NEO 7m, ESP 8266 esta disefiado para para utilizarse Unicamente con fuentes de

alimentacion externa quecumplan las siguientes caracteristicas eléctricas.
e ENTRADA: 3.3a5VDC 50/60Hz, Mé&ximo 40 a 80 mA.

e SALIDA:5V, 40 mA.
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e TIPO DE CONECTOR: Ingreso positivo negativo 12 v vdc bateria automovil para
energizar la placa electronica al dispositivo LM2596 brindando voltajes ajustables

para todos los elementos.

CARACTERISTICAS Mddulo GPS NEO-7m

Comunicacién Serial
Voltaje de alimentacion 3.3-5v DC
Antena Ceramica Activa

Temperatura de operacion  -40°Ca85°C

Corriente de trabajo 35 mA
Peso 159
Memoria EEPROM

c. Advertencia.

Tenga en cuenta que la fuente de alimentacion externa que utilice cumpla con las caracteristicas

mencionadas; Precaucion !\ reemplazar esta fuente por otra con diferentes caracteristicas

eléctricas podriaocasionar dafios al equipo y al usuario.

d. Pasos Previos.

e Cargar las baterias 8hs seguidas sin interrupciones.
e Conseguir un chip de cualquier compaiiia.

e Asegurarse que el chip funcione correctamente para esto, realizar los siguientes

pasos:
a.- Colocar el chip en el modem portatil de la compafiia de claro o liberado.
b.-Mandar un mensaje de Telegram al teléfono que se va a utilizar como administrador.

c.-Hacer un llamado al ESP 8266 desde otro teléfono y otro usuario enlazado en Bot father para

comprobar.
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d.-Una vez realizadas estas comprobaciones, asegurarse de ver el cddigo cargado toda la
informacion que seencuentre dentro del codigo de Arduino (contactos, mensajes enviados, de
Telegram etc.)

e.- Colocar la bateria en el la PCBs al hacerlo se observa como encendera una luz verde en el
lateral del mismo una vez que haya encendido esperar a que comience a parpadear, de esta
manera sabremos que el dispositivo ha aceptado el CHIP y que tendra sefial GSM (sefial en su
vehiculo).

Configuracion para uso via Telegram (mensajes de texto).Importante:

e Toda PCB debe encontrarse en un espacio adecuado al menos para realizar las

pruebas, luego podra esconderse dentro de un vehiculo sin inconvenientes).

e Es necesario que haya sefial de celular y modem portatil para que envie la

informacion.

e EI Chip tiene que contar con crédito o un plan de datos para responder al ESP 8266

y su codificacion.

e Para poder activar cada funcidn no es necesario activar o desactivar previamente la
funcién en uso ya que si llega los mensajes por TELEGRAM el ESP 8266 aceptara
y los pondra en cola de espera y en lo posterior ejecutarlos y dando respuesta a

nuestras solicitudes.

e Los mensajes deben enviarse exactamente igual a como se encuentran escritos en el

presente manual, dejando los espacios donde corresponda y en mayuscula.

Ej.: si el mensaje dice INICIO se debe escribir de la misma manera (sin dejar espacios y con
mayuscula), después sale la codificacion y pardmetros como

Bienvenido al Bot Telegram, Carlos.

Puede usar los siguientes comandos:

BLOQUEO: VALVULA DE GASOLINA.

DESBLOQUEO: VALVULA DE GASOLINA.
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e ESTADO: ESTADO VALVULA
e UBICACION:

http://maps.google.com/maps?&z=15&mrt=yp&t=k&q=-1.231148+-78.607719.
LATITUD: -1.231148

LONGITUD: -78.607719

VELOCIDAD: 60.927679

Para localizar vehiculo se debe ingresar en el link de Google Maps. Al final del manual

encontrard una guia para solucionar los problemas frecuentes.

e. CONFIGURACION TELEGRAN EN PROGRAMACION ARDUINO

En primer lugar, se debe registrar en el equipo al teléfono que se va a utilizar para la aplicacion.
Para esto, se debe enviar un mensaje de texto desde TELEGRAM con elsiguiente comando.

e INICIO representa la funcion que debe estar dentro de la programacién de Arduino

para que se comunique con la 10T.

e KEY:564T2ELMF11 es la clave que viene en el dispositivo de internet por defecto
HUAWEY.

e USUARIO: HUAWEY-0004
e Los equipos se conectaran enlazados al IOT mediante wifi contestara:
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ACTIVAR O DESACTIVAR FUNCIONES DE TELEGRAM

Localizacion Simple.
El equipo puede enviarnossu localizacion de forma rapida y sencilla.

a. Se debe realizar un mensaje por aplicacion de Telegram desde el celulara administrador al
ESP 8266 para que de las ordenes de ejecucion como latitud, longitud y velocidad al GPS NEO
6M.

El equipo nos contestara con un mensaje de texto que indicara: Latitud, Longitud, Velocidad y

un link que nos muestra la posicién en Google Maps.

Autorizacion de teléfonos controladores
El sistema y la plataforma de aseso libre TELEGRAM otorga la posibilidad de afadir hasta

(2000 USUARIOS) todos ingresados como administradores agutilicen la funcién de rastreo y

blogueo del vehiculo.

e Para autorizar a varios teléfonos debemos enlazar a TELEGRAM.
e Ingresamos a TELEGRAM.

e Nuevo grupo
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cM

Carlos Manzano

Nuevo grupo
Contactos

Llamadas

Personas cerca
Mensajes guardados

Ajustes

Invitar amigos

Aprende sobre Telegram

‘ Primer Encuentro

Notificaciones

e Afadir miembros.

Anadir miembros

Carlos Manzano Propietari

en linea

Paul Corrales Tema T... Administrado

Luigi Freire

Ing Diego Corrales Utc

Rastreo_Esp Administrado

e Seleccionar en icono creado de Telegram, en contacto y se desplegara un icono como

promover a administrador.
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@ Promover a administrador

/D Cambiar permisos

e Afadir Bot como administrador y todos los contactos se enlazaran.

& Privilegios de admin.

@ Ing Diego Corrales Utc

¢Qué puede hacer este administrador?

nfo. del grupo

Eliminar mensajes

Expulsar usuarios

Invitar con un enlace

Gestionar streams en directo

Afnadir nuevos admins.

Ser anénimo

PARA DESACTIVAR A UN TELEFONO
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Se pincharé en contacto y saldra un icono eliminar del Grupo.

@ Promover a administrador

A5 Cambiar permisos

Eliminar del grupo

IMPORTANTE: Para que funcione correctamente no es necesario que el

dispositivo tenga una memoria

Exceso de velocidad

El equipo da la posibilidad de bloquear cuando el usuario observe que el vehiculo supere
determinada velocidad de movimiento.

RESETEO DEL EQUIPO.

En caso que el dispositivo se bloquee y no responda a nuestras solicitudes, tendremos la
oportunidad de resetearlo y asi volver a la configuracion inicial. de esta manera podremos

realizar nuevamente las funciones que deseemaos.

Para activar esta funcion debemos solo pulsar el reset de ESP 8266.

Muchas gracias por adquirir este producto
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