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Transporte inteligente > AUTOMOCION - Control de fatiga para gestion de mantenimiento

Objetivos del sistema:

Facilitar las tareas de gestion del mantenimiento: generacion de avisos
automaticos para la realizacién de los mantenimientos

Aumentar la seguridad en las flotas de vehiculos: pronta identificacion
de degradaciones

Disminuir el coste de mantenimiento de la flota (evitando una frecuencia
de revision excesiva)
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DEFINICION DE LAARQUITECTURA DEL
SISTEMA
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DESCRIPCION Y ANALISIS DE LA PLATAFORMA
EMBARCADA
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Microcontrolador: KL25Z Kinetis KL2x MCU Plataforma KL25Z Ny
(MKL252128VLK4) ARM® Cortex™ -MO0 + Frecuencia:
48MHz.
* Memoria RAM: 16KB
* Memoria FLASH: 128KB USB: Uso de USB como Host /
Device.
* Interfaces:
* SPI (2)
* 12C (2)
* UART (3)
* PWM (TPM)
* ADC (16 bits)
* DAC (12 bits)
* Touch sensor
* GPIO (66)
 Sensores:
* MMA8451Q - acelerometro de 3 ejes.
* Sensor tactil capacitivo.
¢_ Alimentacion: USB, fuente externa (1.76 a 9V).
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VISION GLOBAL DE FUNCIONAMIENTO
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plataforma

\

Inicio de temporizador
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PRUEBAS REALIZADAS: ENTORNO DE TEST

Plataforma Embarcada i
Channel 1D: 737851 | 5\

Author: shoyos
Access: Public
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f/0btengo la posicion GPS inicial, gueda almacenada en locationl
get_gps(120);
Braveazo: | B f fADAGD el modulo STMBOS
Channel Stats tu Iﬂ_‘:lff_m':'dﬂm 1 'Il : 7,8:22 PM (11 days ago) !
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Lastentry:
Entries: 58

ﬁ’;&uarcie la posicién actual en la variable auxiliar lecation I v

Field 1 Chart

location2=locationl;

J/Para simular movimiento del wehiucloc en las prusbas en estatico se sustituye
ffpa linea anterior por estas dos siguientes

frfgue fuerzan a que la posicion inicial obtenida sea diferente a la final
//locationd. longitude=035.000000;

k{il:--:a::.anz.lazltudt-lé.:-jaa?g;
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* Implementacion de nuevas funciones dentro de la \
plataforma

* Optimizacion del hardware mediante la omision del uso
de la plataforma de desarrollo KL25Z y su sustitucion
por una placa propia.
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