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Introducién Requi acions rface ne 5 / Montaxe Probas

Introducién
¢Por que? UNIVERSIDADE DA CORUNA

m Estar localizado é unha necesidade.
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Introduciéon  SWL  Re G S C Comandos AT Montaxe

Introducién
Obxectivo UNIVERSIDADE DA CORUNA

m Elaborar un sistema fisico co seu software asociado ,empregando
software libre, que aplique ambas tecnoloxias (GPS e GSM) capaz
de informar aos distintos dispositivos mébiles da posicion do mesmo.
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Introducion SWL  Requisito dns Interface  Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

Introducién
¢ De que maneira se logrou? UNIVERSIDADE DA CORUNA

Sistema de posicionamento global (GPS).

m 24 satélites a 20.200 km de
altura.

m Teoricamente baséanse na
trilateracion para poder
localizar calquera obxecto.

m A distancia ao satélite
determinase medindo o tempo
que tarda o sinal de radio,
emitido por el mesmo, en
acadar o noso receptor de
GPS.
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Introduccién

¢De que maneira se logrou? UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Exemplo de tritateracion.
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Introduciéon  SWL  Re ons Interface  Funcionamento Montaxe Probas

Introduccién
¢ De que maneira se logrou? UNIVERSIDADE DA CORUNA

Comunicacion GSM.

GSM é abreviatura de ‘Sistema Global para as comunicacions
Moébiles (en inglés, Global System for Mobile communications).

En Europa, as bandas de frecuencia son 850, 900 y 1800 MHz
En EEUU Usase a banda de frecuencia de 1900 MHz.

Para a comunicacion é necesario dispor dunha tarxeta SIM e un
teléfono mabil.

Teléfono mébil (IMEI: Identificador internacional de equipos mébiles).
Tarxeta SIM (IMSI :Identificador internacional de abonados mabiles).
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Introducion  SWL Re

O software I|bre
¢ Por que utilizamos SWL? UNIVERSIDADE DA CORUNA

Software libre parte basicamente
da idea de liberdade de

cofecemento, de poder tratar de \ G N U
entender, comprender e mellorar General Public License
as cousas que fan os demais.

Free Software

Free as in Freedom
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O software I|bre
Razons para utilizar SWL? UNIVERSIDADE DA CORUNA

m A GPL é a licenza de software

libre mais popular, emprégase @\ GN U

en 68 cyo do Software General Public License

m Os traballos derivados desta
obra estan obrigados ao

mesmo licenciamento. ‘

m Facilidade para reconecer este Free Software
tipo de licencia e aplicala ao Free as in Freedom
meu codigo.

m Moitas das librerias que utiliza
Arduino estan baixo a licencia
GPL.
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Introducion SWL Requisitos Especificacions Interface Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

O software libre
Actividade publica UNIVERSIDADE DA CORUNA

m https://github.com/

cristobalgc/ @\ G N U

General Public License

Posicionamiento-vehiculos

m https:
//forxa.mancomun.org/
projects/controlposic/ ‘

H ht tps: Free Software
//es.linkedin.com/pub/ Free as in Freedom

crist%C3%B3bal-garc%C3%
ADa-camoira/ba/349/12a
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Introducion SWL  Requisitos ) nterface  Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

Requisitos de deseno

UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Utilizacion da plataforma Arduino para
a elaboracion do traballo.

m Utiliza-lo dispositivo GPS GPRS GSM
V3.0 compatible con Arduino para a
comunicacion.

m Para que o usuario poida interactuar co
dispositivo utilizarase un LCD e un
encoder.

m O dispositivo podera enviar datos e
recibir ordes desde calquera outro
dispositivo.

| ano>=01D

m Elaborarase unha interface que permita
visualizar a posicion do dispositivo.

Cristébal Garcia Camoira | Control de posicionamento de vehiculos mediante Arduino 15/33



Especificaciéns Int

UNIVERSIDADE DA CORUNA

Seccion 4 | Especificacions do dispositivo
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Introducion Requisitos  Especificacions Interface Funcionament Montaxe Probas

Especificaciéns do dispositivo

UNIVERSIDADE DA CORURNA

Tres modos de funcionamento.
m Funcionamento auténomo.
m Funcionamento a peticion de usuario.
m Funcionamento a modo de braxula dixital.

Axuste do fuso horario segundo o pais.

Envio de SMS.

Axenda de 3 nimeros de teléfono.

Seleccién do numero para o envio da SMS.

@ Cambio dos nimeros de teléfono.

Tempo de envio de SMS configurable.

H Control a distancia do dispositivo.

El Interaccion con Google maps.

Alimentacion con bateria lipo de 7,4V e 2200mA.
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UNIVERSIDADE DA CORURNA

Seccion 5| Interface de usuario
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Introducion SWL Requisitos Especificacions Interface Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

Interface de usuario
UNIVERSIDADE DA CORUNA

615934713 Obtener posicion
615934713 Pedir
posicion

Hora de localiacion:

- s i IEMVENID
» PIN rue

Figura: Localizador GPS

Figura: Aplicacion de control
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UNIVERSIDADE DA CORUNA

Seccidén 6 | Funcionamento do sistema
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Funcionamento

Funcionamento do sistema
UNIVERSIDADE DA CORUNA

Peticion de usuario recibida Peticién de usuario

sendSMS (ver seccién 15.3)
onClickPedir (ver seccién 15.3)

SMS enviado dende Arduino SMS recibido
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Funcionamento

Funcionamento do sistema
UNIVERSIDADE DA CORUNA

Peticién de usuario recibida Peticién de usuario

descomponerSms() (ver seccién 14.4.4)
leersmsSim() (ver seccion 14.4.3)
EnviaComandoAT (ver seccion 14.4.8)

SMS enviado dende Arduino SMS recibido
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Funcionamento (

Funcionamento do sistema
UNIVERSIDADE DA CORUNA

Peticion de usuario recibida Peticién de usuario

EnviaComandoAT (ver seccion 14.4.8)
establecer numero tif (ver seccion 14.4.7)
envia mensaje gsm (ver seccién 14.4.6)
finaliza envio gsm() (ver seccién 14.4.5)

SMS enviado dende Arduino SMS recibido
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Funcionamento (

Funcionamento do sistema
UNIVERSIDADE DA CORUNA

Peticion de usuario recibida Peticién de usuario

onClickObtener (ver seccion 15.3)
conversionGradosDecimal (ver seccion 15.3)
obtenerMensaje (ver seccion 15.3)
obtenerPosicion (ver seccién 15.3)

SMS enviado dende Arduino SMS recibido
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UNIVERSIDADE DA CORURNA

Seccidon 7| Comandos AT
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Comandos AT

UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Son unha serie de instruciéns que conforman unha interface de
comunicacion entre usuario e moédem.

m A suUa abreviatura AT pola que son mundialmente conecidos estes
comandos ven da palabra “attention”.
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Comandos AT

UNIVERSIDADE DA CORURNA
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UNIVERSIDADE DA CORURNA

Seccion 8 | Montaxe do dispositivo
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UNIVERSIDADE DA CORURNA
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Montaxe

Montaxe do dispositivo

Figura: Placa para o LCD
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Introducion SWL Requisitos Especificacions

Interface  Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

Montaxe do dispositivo

UNIVERSIDADE DA CORURNA

s9/SYd9/Sd
3 OA0HEE

ANALOG IN

e ooolso
Uart Select

)* FURE

=SS —___DuR STAT NET _6sh

£10¢- <0710
0€n 2P

iy

Figura: Insercio

0 modulo en Arduino Mega

Cristébal Garcia Camoira | Control de posicionamento de vehiculos mediante Arduino



Introducion SWL Requisitos Especificacions Interface Funcionamento Comandos AT Montaxe Probas

Montaxe do dispositivo
Pezas impresas cunha impresora 3D UNIVERSIDADE DA CORUNA

Figura: Base da caixa impresa Figura: Tapa da caixa impresa
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Seccién 9| Probas de funcionamento
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cion SWL 5| t Funcionz

Probas de funcionamento
UNIVERSIDADE DA CORUNA

m Localizador encontrou
as coordenadas da sua
posicion.
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Introduciéon  SWL itos Especificacions Interface Funcionamento Comandos AT Monta

Probas de funcionamento
UNIVERSIDADE DA CORUNA

m Localizador encontrou
as coordenadas da sta

pOSiCién . 615934713 Obtener posicion
m Enviamos unha peticion 615934713 Pedir
- posicion

Hora de |ocaliacion:

ao noso dispositivo.

North
Atlantic
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L | Funcionz

Probas de funcionamento

UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Localizador encontrou
as coordenadas da suUa
posicion.

m Enviamos unha peticion
ao noso dispositivo.

m O dispositivo responde (2100
Lon: 08g14.675774mW
cunha mensaxe. Lat: 43g30.025830mN
+
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SWL E | Funcionz

Probas de funcionamento

UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Localizador encontrou
as coordenadas da sua

pOS | Clé n. 615934713 Obtener posicion
m Enviamos unha peticion 615934713 Rediy
posicion

Hora de la localizacion: 12:18:00
Coordenadas: Lat 43° 30’ 2"Lon -8° 14' 41"

ao noso dispositivo.
m O dispositivo responde
cunha mensaxe.

m Prememos o botdén de
“Obtener posicion”.
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L | Funcionz

Probas de funcionamento

UNIVERSIDADE DA CORURNA

m Localizador encontrou
as coordenadas da suUa
posicion.

m Enviamos unha peticion
ao noso dispositivo.

m O dispositivo responde
cunha mensaxe.

m Prememos o botén de
“Obtener posicién”.

m Comprobamos en
Google Maps se a
posicion recollida é
correcta.
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Seccién 10| Conclusiéns
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Conclusiéns

Conclusions

UNIVERSIDADE DA CORURNA

Este proxecto € unha boa alternativa e de baixo custo para poder cofiecer
a posicion de calquera obxecto nun determinado instante. As
posibilidades de mellora son numerosas, entre elas:

Utilizar a tecnoloxia GPRS para poder conectarnos a internet, desta
forma poderiamos ter acceso & informacion en tempo “real”.

Posibilidade de control total do dispositivo dende a aplicacién

realizada, cambio de hora, tempo de envio...

Diminuir o tempo de resposta do médulo ante unha peticion de

usuario, actualmente é dun minuto.

Mellorar a aplicacion Android de forma que tamén nos poida realizar

un seguimento mas exhaustivo do dispositivo.

a

[~
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