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ANALISIS DE LA TRANSMISION DE DATOS Y COMUNICACION EN VEHICULOS HIBRIDOS

RESUMEN

Se denomina “vehiculos hibridos” a los automdviles que utilizan un motor de combustion interna que
trabaja alternadamente con un motor eléctrico, que también puede ser generador en algunas
condiciones, todo el sistema utiliza una bateria de alto voltaje para almacenar carga eléctrica, mientras
el sistema de frenos regenerativos se encargan de mantener la carga de las mismas. Entre los
principales componentes de un vehiculo hibrido podemos encontrar: motor gasolina, inversor, moto
generador, transmision y Bateria de alta. Hoy en dia, el avance de los sistemas de computadora ha
hecho posible el desarrollo de los vehiculos hibridos. Los sistemas de control de los hibridos son
increiblemente complejos. Sin los recientes avances en velocidad y potencia de procesamiento de
informacidn, la invencién de sistemas de software grafico y sistemas de operacion de tiempo real ha
hecho posible que exista una coordinacién de componentes en los vehiculos hibridos; también el uso
de un bus y comunicacion en el vehiculo, conocido como CAN (controler area network) o controlador
de red de area, ha jugado un rol grande en los hibridos, estos permiten a los microprocesadores

comunicarse entre ellos.

ABSTRACT

Called "hybrid vehicles"” to cars that use an internal combustion engine that works alternately with an
electric motor, which can also be generator in some conditions, All system uses a high-voltage battery to
store electric charge, while the system regenerative braking are responsible for maintaining the charge
of them. The main components of a hybrid vehicle can find: petrol engine, inverter, motor generator,
transmission and battery discharge.

Today, the progress of computer systems has enabled the development of hybrid vehicles. The control
systems are incredibly complex hybrids. Without recent advances in speed and processing power of
information, the invention of graphic systems software and operating systems real time has made it
possible that there is a coordination of components in hybrid vehicles; Also the use of a bus and
communication in the vehicle, called CAN (controler area network) or controller area network, has

played a big role in hybrids, these allow microprocessors to communicate between them.
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INTRODUCCION
La comunicacion de datos en redes tiene una
funcién y es de mantener la seguridad al
enviar un dato de informacion sea este
aplicado en el mddulo electrénico del ABS,
continuando con el sistema de control
electronico de inyeccion del motor a gasolina,
y enviandolo hacia moédulo de control
electronico de baterias recargables, confort y
el control electrénico de la transmision.
Las diferentes aplicaciones que se dan en este
vehiculo es:
Unidad ABS mantienen comunicacion y
solicitan datos del motor, asi mismo lo hace
con la traccion antideslizante.
Unidad de control de caja automatica este

mantiene comunicacion con la unidad del

motor a la vez verifica la velocidad de&2

vehiculo las comunicaciones de datos tratan de
sincronizarse para dar un funcionamiento
correcto al vehiculo.

El sistema de inyecciébn también tiene
comunicacion con los diferentes tipos de
sensores y a la vez de actuadores para ser
procesadas para dar la informacién
correspondiente y adecuada para el motor de

combustion interna.

1.1 UNIDADES DE CONTROL

Se cuenta con un complejo mecanismo de

funcionamiento el cual alterna las operaciones

de Motores Eléctricos y el motor de

combustion interna, para que todo este
revolucionario sistema opere de forma segura
y fiable debe medir y controlar gran numero
de variables de forma independiente, como por
ejemplo la Temperatura de la bateria o la
Temperatura de los inversores entre otras, para
esto el sistema debe ser descentralizado
teniendo unidades de control independiente,
pero relacionandolas todas a través del BUS
DE DATOS, es decir aunque una unidad de
control no reciba directamente la informacion
de un componente si la va a tener todo el
tiempo disponible ya que esta informacion
viajard permanentemente por el bus.

En la grafica se puede apreciar las principales
unidades de control que estan relacionadas

para el funcionamiento en un vehiculo Hibrido

FLUJO DE COMUNICACION ENTRE LOS

COMPONENTES DE UN HIBRIDO.

Mott/n_/G_ene_rad\or 1 Inversor

Pagquete de
4 Baterias

Potencia

Motor de Gasolina

------ Motor/Generador 2

Transmision Hibrida

Figura 1. Flujo de datos de comunicacion
vehiculo hibrido

Fuente: Manual técnico Toyota Prius



Pero de qué tipo de comunicacion, se habla
aqui, se tomara como ejemplo los frenos ABS
que se encuentran en muchos vehiculos, un
controlador de frenos puede comunicar
informacion de la velocidad de rotacion de la
rueda y la velocidad del motor al controlador
central del motor y la transmision. El
controlador del motor puede determinar cuanta
aceleracion o que tanto torque esta
demandando el piloto en un momento dado,
luego, esto datos pueden ser enviados a las
respectivas maquinas, la transmision para
seleccionar la marcha adecuada si el

controlador indica que hay una rueda
patinando se envia un mensaje para reducir el
torque y el evitarlo se conoce como control de

traccion. (Mira, 2006)

1.3 CONTROLADORES DE
INFORMACION DE DATOS
VEHICULOS HIBRIDOS.

El sistema de control de un hibrido es mucho
mas complejo que uno de frenos ABS, pues el
sistema hibrido constituye basicamente dos
vehiculos en uno, dos trenes de potencia, uno
a base de un motor de combustion interna y
otro a base de energia eléctrica.

Con el sistema hibrido, la comunicacion se da
en multiples redes y niveles de control y
sistemas de comunicacion, algunos de los
controladores son:

Controlador de motores eléctricos.

Controlador del motor de combustion interna.
Controlador de frenos.

Administrador de baterias.

Controlador de transmision.

Controlador de la red eléctrica.

1.3.1 UNIDADES DE CONTROL QUE
ACTUAN EN UN VEHICULO

HIBRIDO, HV ECU (UNIDAD DE
CONTROL DEL SISTEMA HIBRIDO)

Es el centro de la operacion hibrida, tiene el
control total de la operacién, comunica con todos
los modulos importantes del sistema Hibrido, y
controla de forma directa la electronica del
INVERTER, también recibe sensores como el
APP (Sensor de Posicion del Acelerador), y
sefiales correspondientes al seleccionador de

Marchas por parte de la unidad de la transmision.

14 FUNCIONES DE LA ECU DE
CONTROL HV.

La ECU de control HV controla el estado de
carga de la bateria HV, MG1, MG2, motor y
control de freno regenerativo. Estos factores se
determinan por la posicion del cambio, la
posicion del pedal del acelerador y la

velocidad del vehiculo.

La ECU de control HV supervisa el estado de

carga y la temperatura de la bateria HV, MG1



y MG2 para optimizar el control de estos
elementos.

Cuando la posicion de cambio es N, la ECU
de control HV detiene el control para detener
eléctricamente el MG1 y MG2.

Si no hay traccion en las ruedas motrices, la
ECU de control HV activa la funcion de
control de la traccion del motor que limita la
rotacion de MG2 para proteger la unidad del
engranaje planetario y evitar que MG1 genere

demasiada electricidad.

UNIDADES DE CONTROL

ELECTRONICA Y RED

MULTIPLEXADA.
La comunicacion de las unidades de control
electronica y la red multiplexada estan basadas
en las matematicas y en los niumeros binarios,
el sistema multiplexado se divide en paralelo y
serie definiendo que la comunicacion en
paralelo se transmite un solo dato binario por
cable, por lo implica colocar més cable para
compartir una comunicacion en forma digital.
La comunicacion en serie este transmite por
un conductor o cable una fila de dato bits que
compone la comunicacién binaria que se
transmite en forma continua teniendo asi un
retraso para direccionar la comunicacion de

datos légicos que la comunicacion en paralelo.

21 COMPONENTES DEL

SISTEMA
MULTIPLEXADO.

El sistema multiplexado de acuerdo a su

composicién binaria también estd compuesto

de emisor, codificador, medio de transmision,

receptor, servidor donde podemos definir qué:

Emisor: Es el que va ser enviada una vez

procesada.

Codificador: Traduce la informacion para ser

enviada.

Medio de transmisién: Es el que transporta la

informacion enviada.

Receptor: Es el que recibe la informacion y el

que decide en que va a ser utilizada.

Servidor: Es aquel que gestiona los datos y

permite que la red de comunicacion entre en

funcionamiento. (Mira, 2006)

2.2 RED DE COMUNICACION CAN.

La red de comunicacion CAN o también
Ilamada red de area de control, este protocolo
se los usa en los vehiculos de nueva
generaciéon transmitiendo datos en forma
serial, tiene la facultad de enviar informacién
en grandes cantidades, utilizando asi la
informacién adecuada para quien lo necesita
esto quiere decir que esta red da prioridades de
informaciéon, estd compuesto por dos
conductores o cables que se denomina CAN
Low y CAN High que transmite la
informacién en doble sentido, para eliminar

los campos magnetico que se genera en el
10



cable estos dos conductores se los mantienen
entrelazados, esta comunicacion que hay entre
computadores es de forma segura. (Javier,
2015)

2.3 RED DE COMUNICACION VAN.

Los modulos electrénico de carroceria, confort y
proteccion del vehiculo es denominado red de
comunicacion VAN, este sistema es utilizado
para diversos modulos de control que se
encuentra en el vehiculo, este sistema de
comunicacion tiene la caracteristica que los
maodulos electronicos de confort se conecta a una
red de

velocidad, pero los modulos de seguridad y de

transferencia de datos de menor

transmision (traccion) se conecta a una red de

comunicacion de mayor velocidad de
transferencia de datos ya que estos

Componentes exigen mayor demanda de
aplicacion en el momento de ser conducido el
vehiculo. (Javier, 2015)

Esta red de comunicacién esta conformada por
dos conductores o cables que entrega y recibe
datos e igualmente que la red CAN los
conductores o cables se encuentran entrelazados
para evitar los campos magnéticos y transmitir
los datos de forma segura.

En el caso de los campos magnéticos, cuando se
trenzan los alambres, las ondas se cancelan, por
lo que la interferencia producida por los mismos
es reducida lo que permite una mejor transmisién

de datos.

El motivo por el cual los pares deben de ir
trenzados. Cuando un par va sin trenzar no es
posible cancelar las posibles interferencias
externas, ya que siempre uno de los hilos del par
recibird mayor cantidad de ruido que el otro. En
cambio, cuando los hilos del par van trenzados a
intervalos regulares, ambos hilos reciben la
misma cantidad de ruido y puesto que en
recepcion se mide la diferencia de tension entre
hilos del par, este ruido captado se cancela, no
afectando a la sefial recibida., por lo cual la
informacion va a llegar de una forma segura, y

confiable.

Figura.2 Red CAN
Fuente: (Kagelmacher, 2013)

24 VENTAJAS DE LA RED DE
COMUNICACION CAN.

Las redes de comunicacion CAN también tienes

sus ventajas dentro de la transmisién de datos en

un vehiculo.

» Para ampliar este protocolo solo se necesita
modificar el software.

» El mddulo de control electrénica supervisa
constantemente y tiene un bajo porcentaje de

error.
11



» Entre las unidades de control electrénico sea
este de confort, seguridad, motor o
transmision tiene comunicacion muy rapida.

» Lanormalizacién de la red de comunicacion
CAN en el mundo ayuda al intercambio de
datos en las unidades de control entre varios
fabricantes.

» La comunicacion entre unidades de control
electronico y periférico la transferencia de
datos es de modo seguro.

> El bajo costo del sistema multiplexado y la
reduccidn de circuitos eléctricos.

» Flexibilidad al configurar un nuevo sistema.

> EIl sistema de comunicacién multiplexado
puede aumentar sus componentes periférico

y por ende unidades de control electronica.

24.1 APLICACION DEL SISTEMA
MULTIPLEXADO.

El sistema multiplexado se ha ido expandiendo a
la mayoria de los sistemas de control electronico,
Para eso la comunicacion CAN y la red
multiplexada nos ayuda a la comunicacion entre
si viajando la informacion en doble sentido
cumpliendo un rol importante en los sistemas
automotrices de la era moderna obteniendo
beneficios de reduccion de costo, dando la
amplitud en los sistemas electronicos se puedan
implementar para el confort y seguridad del

usuario.

El sistema multiple o multiplexado
denominado también red de comunicacion, es
una tecnologia que abarca a vehiculos de alta
gama que contienes multiples computadores y
varios elementos electronicos a la cual dan una
secuencia entre si, este tipo de vehiculos en la
era moderna se basa la comunicacion de modo
rapido y seguro entre computadores ya sea
este para el sistema hibrido o para las diferente
sistemas que se esta compuesto el vehiculo.
Debido a la cantidad de accesorios de modo
visual o de audio el funcionamiento tanto del
motor, caja de cambios, sistema hibrido o
aquellos que cumplen una funcion especifica
el sistema de red de comunicacion.

La red de comunicacion CAN o (Controller
Area Network) consta de una central que
recepta todas las informaciones que proviene
de los diferentes sistemas, sea el sistema de
frenado ABS, como el de la caja de cambios
deconstruccion automatica y también se
incluye el sistema de suspension, en esta
centralita Illamada BCM (Body Control
Module) también Illega la conexién de
comunicacion red multiplexada que es llamada
red de comunicacion VAN (Vehicle Area
Network) esta red conecta los accesorios
periféricos que dan el confort de los
automoviles, y a su vez conecta también el
modulo central de carroceria haciendo una

agrupacion de multiples modulos de control

12



electrénico sea este el modulo de aire

acondicionado, pantallas de informacion,
sistema de seguridad, air bag, audio y video
sin dejar fuera de esta conexion el médulo de
control electronico del motor q también se

incluye a este sistema de confort.

242 ANALISIS DE DATOS EN EL
SISTEMA DE COMUNICACION.

La comunicacién de las unidades de control
electronica y la red multiplexada estan basadas
en las matematicas y en los nimeros binarios, el
sistema multiplexado se divide en paralelo y
serie definiendo que la comunicacion en paralelo
se transmite un solo dato binario por cable, por
lo implica colocar méas cable para compartir una
comunicacion en forma digital. La comunicacién
en serie este transmite por un conductor o cable
una fila de dato bits que compone Ila
comunicacion binaria que se transmite en forma
continua teniendo asi un retraso para direccionar
la comunicacion de datos ldgicos que la

comunicacion en paralelo.

3 RED CAN DEL TOYOTA HIBRIDO
PRIUS.

La red CAN del Toyota Prius tiene maultiples

conexiones para asi tener una comunicacion en

doble

electronico de las bateria hibrida, interactuando

sentido, esta incorpora el modulo

con el modulo del motor a gasolina, teniendo
también comunicacién con el modulo electronico
antipatinaje, consecuentemente mantiene cruces
de datos con el sensor de angulo de direccion,
sensor de desaceleracion y un acceso al conector
de diagndstico para poder observar los
parametros o los dafios que se puedan ocasionar

en el sistema de comunicacion. (Javier, 2015)

et ECU del molor
de gasolina

ECUde I bateria i

‘C:\Users\henry\Pictures\imgOlS.jpgI
E de Is difecciés®

|
= ECUdEPS

Conector [_|
=

ECU de control e i""‘ﬂ"’
antipatinaje —

ECUde acceso CU 7
de enlace - BEUBHY

Figura 3. Red CAN Toyota

Fuente: Manual de servicio de Toyota.

3.1 VELOCIDAD DE COMUNICACION
DEL SISTEMA MULTIPLEXADO.

En la actualidad las empresas automotrices lo
que buscan en sus clientes un confort, seguridad
y que sus vehiculo sean lo menos contaminantes

del mercado.
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Tabla 1: Protocolos de comunicacion.

CONTROL
DEL
CONTR | SISTEMA | CONTROL DELSISTEMA PARTE
oL ELECTRO ELECTRICA PRINCIPAL
NICO DEL
CHASIS
CAN (I1SO ACV-
PRIV STANDAR BEAN LAN(TOYOTA
CoLO ..
D) ) Original
VELOCI
DAD DE 500 Kbps-

LA max Max. 10kbps Max. 17,8
comu | $ TOKOP bps
NICACI P

ON
comMu
NI,CACI 2 cables 2 cables

ON trenzados 1solo cable trensados

POR
CABLE
TIPO DE diﬁ‘Z:(:;C::Iia control de control
UNIDA voltaje de un | diferencial de
| de .
D . solo cable voltaje
voltaje

LL?IID\IS:ET 1-6 byte 1-1 byte 0-32 byte
DATOS variable variables variable

Fuente: Manual de servicio de Toyota.

La tabla explica la composicion, la velocidad y
longitud de cada uno de los protocolos el cual
esta compuesto el sistema de comunicacion
multiplexado del Toyota hibrido Prius.

Se tomo con referencia este modelo por cuanto
hay informacion y por la colaboracion en la
informacion. (Javier, 2015)

Con los conocimientos ya mensionados se
procedio a realizar el analisis de los datos de

comunicacion, en analisis de comunicacion del

vehiculo TOYOTA Prius el mismo que posee 3
clases de comunicacion que permite al Toyota
Prius ejercer una movilidad tanto mecanico y
eléctrico debidos a una comunicacién datos muy
bien estructurada, el objetivo de esta red que
permanece dentro del sistema de este
vehiculo, permite generar comunicacion entre
centrales y revision de datos que permita
describir  la localizacion de fallas o hacer
rectificaciones de acuerdo a las lecturas que
generan sensores o0 actuadores.

Este sistema de red multiplexada ayuda a
funcionabilidad

tener un homogeénea

permitiendo asi al motor de combustion
interna reducir los gases contaminantes que
emana al ambiente, pero también supervisa el f
uncionamiento de los motores elé ctricos en la
generacion de energia para asi realizar los ciclos

consecutivos para un funcionamiento general.

3.1 COMPROBACION Y ANALISIS DEL
SISTEMA MULTIPLEXADO DEL
TOYOTA HIBRIDO PRIUS.

La comprobacidn del sistema multiplexado

se debe de tomar en cuenta los procedimientos

de inspeccion que contiene el manual de

servicio Toyota, la comprobacidénes realizada
por medio de la  herramienta  de
diagnostico la cuales vamos a utilizar Multimetro
automotriz y el osiloscopio. Y el escaner

Techstreamesta herramienta de diagndstico nos

14



permite visualizar los datos de trabajo del
vehiculo o los respectivos codigos de falla

que se pudieran generardurante la conduccion
0 prueba en el sistema de comunicacion CAN,
debemos de tomar en cuentas las diferentes
mediciones que el manual de servicio nos sefiala
manera la

para direccionar de la mejor

comprobaciones sistema CAN., es muy

importante interpretan los datos que nos

informan los diferentes herramientas de
diagnostico para realizar el analisis de la
informacion que nos propocionan.,

Para la verificacion de la resistencia del
sistema de comunicacion lo hacemos por
medio de un multimetro este nos indica la
condicion en que se pudiera encontrar lared y
determinar los parametros para verificar si la
red estd en cortocircuito, el cableado en mal
estado, mal contacto de los pines o su vez
una unidad electrénica en mal estado los
parametros son los que consta en el manual

técnico de Toyota.

3.2 ANALISIS DE  PARAMETROS
RESULTANTES VEHICULO
TOYOTA YARIS Y PRIUS.

Esta prueba de campo la realizamos en la

empresa Car tronic, la misma que nos dio las

facilidades para realizar las pruebas en los
vehiculo, y por su asesoramiento tecnico , para

realizar el analisis de las curvas.

Para el identificar y hacer una comparacion
de datos se lo hace con los diferentes tipos
de equipos de medicion incluyendo el debido
manual de servicio técnico, ya que tomamos
los datos del fabricante como referencia y
obteniendo una muestra de datos reales del

Vehiculo dando los siguientes resultados.

3.3 MEDICION.

Las mediciones son base importante para el proc
eso de comprobaciones y de efectividad de
trabajo para cada uno de los componentes
del sistema bus CAN , debido a esto podemos
definir las condiciones de trabajo que se
encuentra la red en el cual tiene un rango al que
deberé regirse debido su configuracion.

La siguiente tabla muestra el rango de trabajo

tedrico segun el manual técnico de Toyota.

4 ANALISIS DE LA GRAFICA DEL
SENSOR CTC

El osciloscopio se conecta directamente a los
dos pines del sensor, los cuales se encuentran
adaptados en el tablero de instrumentos, los
valores que se muestran son los datos reales que
genera el banco de pruebas.

La variacion de tension se logra gracias a la
implementacion de un  potenciometro, el
mismo que hace que la resistencia del sensor
varie, de esta manera podemos obtener una

variacion de tensidon como se da en un caso real

15
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8

Figura 4. Prueba con osiloscopio motor a temp.

95 grados

Fuente: Llumiquinga - Poma

°C" TEMPERATURA DEL SEMNSOR DEL ...

Figura 5. Prueba con osiloscopio motor a temp.
25 grados

Fuente: Llumiquinga — Poma

Cuando el valor méximo de la curva llega a
los 3.5 voltios aproximadamente, se deduce
que la sefal que envia el sensor a la ECU es
la de un motor frio el cual se encuentra a
unos 20 °C aproximadamente, de lo contrario
si la curva propia del elemento a medir cae

hasta los 0.5 voltios como se muestra la

parte inferior de la figura, deducimos que
el motor se encuentra a temperatura normal
de funcionamiento, es decir
aproximadamente entre 85 y 95 °C.

Esto quiere decir que si la curva que se
genera en el osciloscopio estd dentro de
estos pardmetros, el sensor se encuentra
funcionando correctamente y de esta manera
descartamos un mal funcionamiento del

mismo.

4.1 ANALISIS DE LA GRAFICA DEL

SENSOR TPS.

Al girar la mariposa del sensor, la
resistencia interna del mismo varia, haciendo
que varie la tension de salida, la misma recibe
la ECU para sus respectivos calculos.

Al igual que la mayoria de sensores, trabaja
con una alimentacién de cinco voltios, es asi
que la sefial de retorno estd entre los
Puntos (A) rangos de 0.5 como minimo y
(C) 4.5 voltios como maximo, y una variacion
en el momento de la aceleracion en el punto
(B), lo cual nos fue de mucha ayuda a nosotros
poder ver con mayor exactitud los cambios de
la curvas con este instrumento, en el momento

de realizar las mediciones.
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Figura 6. Prueba con el osiloscopio

Fuente: Llumiquinga — Poma
Cuando el oscilograma nos da una lectura
como se muestra en la figura de un valor
minimo de 0.48 voltios, sabemos que en
ese instante el motor se encuentra en ralenti,
si variamos la posicién del pedal haciendo que
varié la posicion de la mariposa hasta en un
50 % , el oscilograma tiende a variar
hasta llegar a una tensiéon de 2.5 voltios,
interpretando asi que el motor de combustién
interna trabaja a media carga en ese instante, y
por ultimo si variamos el pedal en un 100% la
lectura del oscilograma nos da un valor de
tension de 4.5 voltios, asumiendo tanto la
unidad de control como el diagnosticado que
la carga del motor de combustién interna en

ese instante es maxima.

4.2 ANALISIS DE LA GRAFICA DEL

SENSOR MAP.
En la prueba de campo que realizamos se
puede observar los siguientes cambios de la

onda

Cuando la presion en el colector de

admision se acerca a la  presion
atmosférica tenemos un valor maximo de
voltaje, punto (C) en la grafica., cuando existe
una depresion o caida de presion disminuye el
volteje, se observa el punto (B) esto se
interpreta como una aceleracion, ya que el aire
que se encuentra en el colector de admisién es
aspirado por los pistones, produciéndose una
depresién en el multiple de admision., también
se puede observar el punto (A), en el cual el

vehiculo se encuentra en relanti, en un punto

medio de entrada de aire.

Figura 7. Datos de funcionamiento sensor MAP

Fuente: Llumiquinga - Poma
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Figura 8. Variacion de la curva vehiculo a plena
carga

Fuente: Llumiquinga — Poma

4.3 ANALISIS DE COMUNICACION DE
LA RED CAN TOYOTA PRIUS

AU LIy et
e comunicaciones
bus CAN se actualizard automticamente.
e el manual de reparaciones para determinar las ECU que deben estar presentes.
ﬁﬁéﬁ=Aaualnnmr liay €0il 101 en el BUS CAN
| Amarilla = Comunicacidn restablecida en el BUS CAN.

I R0 = No hay comunicacif en el BUS CAN.
2

1A|r£ag = i de aire aconcicionado =
| [ Amy da aire Cable en espial (sensor del angulo horizontal de reccidn) |
| | Canocenta principal Centificacidn (sistemas inte'igentes) |
| Control de derrape (ABSIVSC/TRAC) Control de derraps (ABSVSCITRAC)
| | Control de derrape {ABSIVSCITRAC) Contrcl de la
| [ Control de vehiculo hibrido ECM {motor)
| | ECM (motor) Gestién ce la ifn 1
| | Interuplor maestro Wotor de la puerta del conductor

Mator de la puerta del pasajero [ Motor de la puerta RL

Motor de la puerta RR Panel de

Sensar de velocidad de derrape

Figura 9. Software Techstream de Toyota
Fuente: Llumiquinga - Poma

Con estas pruebas en el sistema de

comunicacion CAN se define en qué

condiciones esta trabajando la red CAN en

existentes en el

los diferentes sistemas

vehiculo, la comprobacion con la

Senudireccifn (EPS) =

herramienta de diagndstico  Techstream
demuestra al sistema CAN el funcionamiento
con datos reales para su verificacion con el
manual de servicio Toyota.

El osciloscopio también verifica este sistema
por medio del conector DLC3 en el pin 6 y
14 que corresponden la lineas de
CAN-L y CAN-Hy Ila

utilizacion de una sonda que va a unos de los

comunicacion

canales del osciloscopio verificando de forma
grafica los parametros que son enviados
por la red de comunicacion CAN en las
unidades principales desmostado en Tiempo
y Voltaje de cada uno de los sistemas a

verificar.

Figura. 10 Prueba de red can con el osiloscopio

Fuente: Llumiquinga — Poma
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5 CONCLUSIONES

» Se concluyé que los parametros de
seguridad son muy importantes y se
deben tomar un estricto seguimiento
antes y durante la manipulacion del
sistema de alto voltaje ya sea para un
mantenimiento preventivo o correctivo.

> Con la
Techstream de Toyota se logrd detectar

utilizacion  del  software

deterioros 'y averias siendo esta
herramienta la mas importante en
vehiculos hibridos de esta marca
japonesa.
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ANEXOS

n

L3LL00855
ORI EUONI

" TEMPERATURAMA DEL SENSE)R DFL
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Unicdad

SEMNSOR Map

hPa

SENSOR DE TEMPER
ETURS DEL REFRIGE
RANTE

SENSOR DE POSICIO
N DE L& MARIPOSH

PaGT

ISIGUIENTE

Fuente: Llumiquinga - Poma

Mormbre del Malor Unictad)
Componente

SEMSOR Map hPa

SENSOR DE TEMPER
£TURS DEL REFRIGE
RANTE

SENSOR DE POSICIO
N DE LA MARIPOSSE

GREFICOS

PAG:
SIGUIENTE

Fuente: Llumiquinga - Poma
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Fuente: Llumiquinga - Poma
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