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RESUMEN

El trabajo de investigacion detalla el disefio e implementacion de un sistema de
localizacion personal para area cerrada, consta de tres blogues: transmision,

recepcion y control.

Los bloques de transmision envian un cddigo de area, hacia el receptor que compara
el codigo para determinar el area de ubicacion y a su vez envia una dato hacia el
bloque de control, el que consta de un interfaz de recoleccién de datos desarrollado
en Visual BASIC, los datos obtenidos son visualizados y almacenados en tiempo

real, en una base de datos.

Para el establecimiento de las comunicaciones entre los bloques se utilizo,
microcontroladores 16F628A, modulos de radiofrecuencia 434 y Tranceiveres HR-
1020 que permite la comunicacion entre los blogues, ademas se muestra el disefio
de placas en todas sus fases de desarrollo y finalmente se realizaron diferentes
pruebas de funcionamiento tomando los datos de localizacion para verificar el
funcionamiento del sistema propuesto en el area total con la division de areas

adecuadas.
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ABSTRACT

The research paper details the design and implementation of a personal location
system for enclosing area, consists of three parts: transmission, reception and

control.

The transmission blocks sends an area code, to the receiver comparing the code to
determine the location area , it sends a data to the control block, which consists of
an interface data collection, develdped in Visual BASIC, the data obtained are

displayed in real time and stored in a database.

For establishing communications between the blocks, microcontroller 16F628A,
radio frequency modules 434 and Tranceiveres HR-1020 were used, allowing
communication between blocks also shows the design of plates and at all stages of
development. Finally made different performance tests, taking location data to

verify the operation of the proposed total area, dividing the system in suitable areas.
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INTRODUCCION

Las tecnologias utilizadas para la localizacion en espacios interiores son: El
infrarrojo fue la primera en ser utilizar para la localizacion, trabaja mas como un
sistema de deteccion de proximidad. Ultrasonicos utiliza el tiempo en que tarda la
onda ultrasonica en reflejarse para la localizacion. ldentificacion por Radio
Frecuencia (RFID) utiliza la medida de potencia para el alcance y los codigos de
informacidn sirven para la identificacion del Tag para el establecimiento de una
localizacion. Wifi altamente utilizada puede ser implementada sobre la red
existente. Bluetooth utiliza la sefial que intercambias los dispositivos para la

localizacion.

La localizacién en espacios cerrados se han estudiado o desarrollado con distintas
tecnologias tales como Wifi, Bluetooth, Infrarrojo, Ultrasénicos, RFID, al ser un
medio rapido para la comunicacion y desenvolvimiento en varias areas. Permitieron
un analisis sostenido para modificar aspectos de localizacion a través de trasmisores
de radiofrecuencia que cumpla con caracteristicas de buen funcionamiento a muy
bajo costo, utilizando un microcontrolador 16F628A, modulos de RF 434, y
adicionalmente un Tranceiver HR-1020 con elementos adicionales.

Todos los datos de localizacion fueron enviados a una estacion de control para ser

visualizados y guardados en una base de datos para su revision.

Una vez disefiado e implementado el sistema de localizacién se procedi6 a realizar
distintas pruebas de funcionamiento, en cuanto a la division, limitacion de areas, y
recepcion de datos de localizacion en la estacion de control, quienes se visualizaron
en una aplicacion desarrollada en visual BASIC, para guardar los datos se vinculo

a una Base de Datos en Access 2013 de Microsoft Office.



CAPITULO |

1. FUNDAMENTACION TEORICA

1.1. SISTEMAS DE LOCALIZACION

Localizacion es la determinacion del lugar en el cual se halla una persona o cosa
con atributos adicionales como limites o extension en que se encuentra o sucede
algo (Diccionario, OXFORD).

Segun el medio en que se va a realizar la localizacion se divide en:

1.1.1. Sistemas de Localizacion en Exteriores (Oudoor)

La localizacion en exteriores se realiza a grandes distancia, utiliza mayormente
el GPS Sistema de Posicionamiento Global, trabaja por medio de satélites, utiliza
para la localizacion y ubicacidn las sefiales mas cercanas a estos.

Permite ubicar la posicion de una unidad movil préxima a la superficie terrestre se
realiza el posicionamiento al menos con tres satélites. Realiza geo posicionamiento

por medio de triangulacion de las sefiales de diversos satélites.

1.1.2. Sistemas de Localizacion en Interiores (Indoor)

Existen tecnologias para la localizacién en interiores, en la Tabla 1, se muestra
las caracteristicas de las mas utilizadas, no todos los medios utilizados brindan
resultados Optimos de funcionamiento, de tal manera que no esta establecida la

utilizacion de algun dispositivo en general.

En espacios cerrados se considera que la comunicacién tendra ciertas variaciones,

en cuanto a su alcance, porque se encuentran medios que pueden causar pérdidas



de sefial como son paredes, puertas, ventanas, puede darse una interferencia en la
sefial si se encuentran varios dispositivos trabajando a la misma frecuencia, esto

dependera de la seguridad del dispositivo o las técnicas de verificacion de la

informacién.
Tabla 1:; Caracteristicas de Tecnologias en Interiores.
LOCALIZACION EN INTERIORES
Utiliza para la localizacion la deteccion de proximidad.
Infrarrojos

Tiene limitacion de radiacion, no atraviesa cuerpos.

Mayor infraestructura para mejores resultados.

Ultrasonicos | Utiliza tiempo en que tarda la onda ultrasonica en
reflejarse para la localizacion. Se basa en la utilizacion de

transmisores y receptores ultrasonicos.

Tecnologia de identificacion, utiliza la medida de
RFID . Ly . .
potencia para el alcance y los codigos de informacion
sirven para la identificacion del Tag para el

establecimiento de una localizacion.

Altamente utilizados. Pueden utilizar la red existente.

WI-FI Reduccion de rendimiento por falta de vision directa

NLOS.

Comunicacion  inalambrica de acceso personal.

BLUETOOTH | Restriccion de potencia y tamafio. Ventaja que varios

aparatos que llevan integrada esta tecnologia.

Referencia: El Autor



1.1.2.1. Propagacion en Interiores

La propagacion en entornos cerrados, tiene similitudes en relacién a la
propagacion en exteriores, los espacios en sistemas de localizacion en interiores son
reducidos, conformando su espacio por paredes, ventanas, puertas entre otros, son

medios en que la comunicacién debera realizarse.

En interiores las comunicaciones inaldmbricas a la falta de linea de vista siguen
diferentes trayectos para lograr la comunicacion, se presenta una propagacion
multi-trayecto la misma se produce por fendmenos como difraccion, reflexion y
dispersion. (Perez, 2004).

1.2. SISTEMAS INALAMBRICOS

Los sistemas inalambricos son ampliamente utilizados con diferentes prop6sitos
como son, ayuda o remplazo de sistemas cableados que tuvieran alguna limitacion
de potencia o espacio, o para facilitar la instalacion, dependiendo de la actividad o
trabajo que se va a desarrollar. Utiliza como medio de propagacion el vacio con la
radiacion de ondas electromagnéticas por medio de una antena. Entre sus

caracteristicas principales estan:

e Facil de instalar en cuanto a los sistemas cableados.
e Mejor movilidad.

e Facil desplazamiento.

e Permite escalabilidad.

e Factible para varias aplicaciones.

e Mayor flexibilidad, menores costos.

1.3. RADIOFRECUENCIA

Para él envio y recepcion de informacién, en radiofrecuencia se utiliza ondas

electromagnéticas u ondas de radio en la que se superpone los datos a transmitir, y



son radiados en el espacio por medio de una antena, tanto en el receptor como el
transmisor, entre los que se desea realizar la comunicaciéon. En la Figura 1, se
muestra una onda electromagnética con su especificacion de longitud de onda y

frecuencia. (Sanchis, 2004).

Langitud de anda Larga

Longitud Menar frecusnela
da anda )\l Menor Eneigia
Largitud
din onda A
- =
Langitud de onda Carta

Mayar frecusncila
Mayar Fnargia

Figura 1: Representacion de una onda electromagnética.

Fuente:
https://grupo2radiobilogiayradioproteccion2.wordpress.com/category/uncategorized/pag
e/5/

1.3.1. Ondas electromagnéticas

Combinacién de campos eléctricos y magnéticos, oscilantes y perpendiculares

entre si, que se propagan través del espacio. (Tomasi, 1996).

1.3.2. Longitud de onda

La longitud de una onda es el periodo espacial, es decir, la distancia a la que se

repite la forma de la onda. (Tomasi, 1996).

1.4. MODULOS DE RADIO FRECUENCIA 434

Los modulos de RF mostrados en la Figura 2, trabajan con una comunicacion

inalambrica unidireccional, se puede utilizar con microcontroladores o con



codificadores y decodificadores para la transmision de datos. Los mddulos trabajan
a una frecuencia de 433.92Mhz, esta es la frecuencia de portadora.

TRANSMISOR RECEPTOR

Antena X x

Vee pata GND

Figura 2: Modulo de Radiofrecuencia Transmisor y Receptor

Fuente: http://www.bolanosdj.com.ar/TEORIA/MODULOS_DE_RF.pdf

1.4.1. Transmisor 434

Es el encargado de transmitir informacion, utiliza un voltaje entre 2 a 12
voltios, dependiendo de este voltaje se puede determinar el alcance o distancia en
el que puede trabajar el mddulo diferenciando estos parametros para interiores
como para exteriores. Las especificaciones técnicas se muestran en la Tabla 2,
posee un resonador Auk 433a mostrado en la Figura 3, que funciona a una
frecuencia 433.920 MHz

/' - Pin Configuration
1 ,3’(&; 1 Input / Output
1 2 Output / Input
w 2o (_@7 3 Case Ground
4 .
Q{\ Dimension Data (unit: mm)
; A 9.15+0.20
¢ | i B 508020
i ] c 3.30:0.20
D - D 3£0.20,/5£0.20
E 0.45+0.10

Figura 3: Resonador Auk 433a

Fuente: Saw Resonador Datasheet
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Circuitos tipicos de aplicacion para el resonador 433a se muestra en la Figura 4.

Transmisor de baja potencia Oscilador local

3 +Yoo

RF
Bypass

Modulation ,];

Input

L1
(Antennal)

sk
SAW c2 SAW [_T
Bicttom Yiew Battom View

Figura 4: Circuito tipicos para el resonador 433a

Fuente: Saw Resonador Datasheet

Especificaciones Técnicas

Tabla 2: Especificaciones técnicas Transmisor 434

Voltaje de alimentacion 2 a 12 voltios dc
Corriente de alimentacion 5a45 mA
Velocidad de transmisién maxima 9.6 KHz
Modulacion ASK
Frecuencia de operacion 315 MHz 433.92MHz

Referencia: El Autor

1.4.2. Receptor 434

El mddulo receptor es el encargado de recibir la informacion, trabaja con un
voltaje de 5 voltios. Las especificaciones técnicas se muestran en la Tabla 4, para
una comunicacion eficiente debe cumplir con criterios de calidad como se muestra
en la Tabla 3. Esta compuesto por un LM358 mostrado en la Figura 5, es un

circuito integrado de 8 pines, comprende dos amplificadores operacionales a baja



potencia, su uso general puede ser para: amplificadores, filtros pasa bajos, altos,
pasa banda y sumadores analdgicos.

1
OUTPUT A vt

2 7
INVERTING INPUT A =y = OUTPUT B

NON-INVERTING __3
INPUT A

INVERTING INPUT B

5 __ NON-INVERTING

4
GND — INPUT B

Figura 5: Amplificador operacional LM358

Fuente: Datasheet LM358

Tabla 3: Criterios de calidad médulo receptor de Radio Frecuencia

Sensibilidad Fidelidad
Nivel minimo de sefial que sera capaz | Capacidad de recibir y demodular la
de recibir, con buena calidad. sefial sin distorsion.

Referencia: El Autor

Especificaciones Técnicas

Tabla 4: Especificaciones técnicas receptor 434.

Voltaje de alimentacion 5V DC
Consumo de corriente 5mA
Sensibilidad de recepcion -103 dbm
Velocidad de transmision maxima 4.8 K

Tipo de salida TTL
Modulacion ASK
Frecuencia de operacion 315 MHz 433.92MHz

Referencia: El Autor

1.4.3. Antena

Las dimensiones de una antena dependen de la longitud de onda de la sefial que
se desea transmitir.

Hay dos propuestas de antenas para utilizar en los modulos de radiofrecuencia:



Las ondas electromagnéticas se propagan a la velocidad de la luz es por ello que se
utilizara los siguientes datos para el calculo de la antena: Velocidad de la luz (c)=
300.000 Km/seg, Frecuencia 433.92 MHz. (vazquez, 2015)

e Se puede utilizar una antena tipo latigo mostrada en la Figura 6, puede
medir un cuarto de longitud de onda (A / 4) de la onda portadora, A (lambda)
es utilizada como representaciones de longitud de onda.

Latigo

Figura 6: Antenas tipo latigo

Fuente: http://www.bolanosdj.com.ar/TEORIA/MODULOS_DE_RF.pdf

e Para circuitos impresos pequefios se puede utilizar una antena helicoidal
como se muestra en la Figura 7, con medidas de 3/8 de pulgada de

diametro y 1.5 pulgadas de longitud.

Helicoidal

i

Figura 7: Antenas helicoidal.

Fuente: http://www.bolanosdj.com.ar/TEORIA/MODULOS_DE_RF.pdf
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1.5. REGULADORES DE VOLTAJE

1.5.1. Lm317

ADJ Vin

Vout

Figura 8: LM317

Fuente:http://mrelberni.blogspot.com/2014/12/fuente-de-alimentacion-varias-fuentes.html

El regulador de voltaje LM317 mostrado en la Figura 8, varia entre 1.25 a 35
Voltios, puede soportar hasta 1.5 Amperios, trabaja con dos resistencias una no

variable y otra variable para la regulacién del voltaje de salida.

LM117
Vin = 28V =g ViN  VouT vout't
ADJ
R1
240
ci* ha 2t
0.AF T 1uF
R2
5k
9

Figura 9: Circuito de regulacién de voltaje con LM317

Fuente: Datasheet LM317

En la Figura 9, se muestra el esquema base de regulacion positiva con el LM317.
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Calculo para el voltaje de salida

R2
ttWoyT = 1.25V (1 t ﬁ;) t lapgiRz)
laps=50uA

1.5.2. Lm337

IM337

ADJ Vout

Vin

Figura 10: LM337

Fuente: http://itzelgomezseguin.blogspot.com/2012/06/Im337.html

El regulador de voltaje LM337 mostrado en la Figura 10, varia entre -1.25 a -35

Voltios, puede soportar hasta 1.5 Amperios, se utiliza para variar voltajes negativos.

LM237
or
LM337

Vi -T- INPUT OUTPUT

Vo

ADJUSTMENT

|
|
|
| 4+
o |/
C1 —
T

|
: "

AN

R1

+

1

Figura 11: Circuito de regulacion de voltaje negativo con LM337

Fuente: Datasheet LM337
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En la Figura 11, se muestra un circuito de regulacion variable entre -1.25 a -37
voltios con una corriente maxima de 1.5 A, el esquema es similar al del regulador
de voltaje LM317 con la inversion de la posicion de los capacitores, el anodo del

capacitor va conectado a tierra y el catodo al voltaje de entrada.

1.5.3. Fuente regulable con aproximacion a cero voltios

0 to 30V Regulator

LMi17
Vin v Vour v
il —e— Vin AD) 1] ouT
R1
150
c1
= 0.1uF
R2
5k

T

-10V

Figura 12: Circuito de regulacion con aproximacion a cero voltios

Fuente: Datasheet LM317
En la Figura 12, se muestra el circuito electrénico de un regulador con
aproximacion a cero voltios, tomado del datasheet del LM317, trabaja con un diodo

rectificador y voltaje negativo para variar el voltaje de referencia aproximéandolo a

cero voltios.

1.5.4. Lm7805

En la Figura 13, se muestra los pines de conexion para el regulador de voltaje

fijo a cinco voltios para utilizar en varios circuitos electronicos que requieran este

12



voltaje para su funcionamiento, como es el microcontrolador 16f628a, el modulo

Tranceiver y el buzzer.

O

LM7805

Input Output

T

Ground

Figura 13: LM 7805

Fuente: Datasheet LM7805

1.6. BUZZER

Figura 14: Buzzer

Fuente: http://www.shoptronica.com/buzzer-altavoces-micro/893-buzzer-12mm-5v.html

El buzzer mostrado en la Figura 14, es un transductor que se encarga de
transformar energia eléctrica en acustica, posee dos pines de conexién una para el

ingreso de la sefial y el otro con conexién a tierra.
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1.7. TRANCEIVER HR-1020

HR-1020 Low Power RF Module

Figura 15: Modulo Tranceiver HR-1020

Fuente: datasheet HR -1020

En la Figura 15, se muestra el hr-1020 es un modulo Tranceiver inalambrico

de baja potencia, con buena estabilidad y fiabilidad, es utilizado para envié de datos

con distancias aproximadas de 300m, su tamafio es pequefio trabaja en la banda
estrecha bajo UHF (Frecuencia Ultra Alta), banda ISM a 433/868 a 915 MHz.

Transmisor de baja potencia a 10dbm/10mw, basado en modulacion GFSK.

Los pines de conexion que conforman el médulo Tranceiver se muestran en la

Figura 16.

MNo.

Pin name Description
GHD Power to
VCC DC power

REDITTL RXD [ . )
L Serial data receiver

THRDITTLTHD ! Serial data
TTL transmitter
SGMND Signal to

The RS-485 A
AT A (T The RS-232 TK
The RS-485 B
BRX) B (RX) The RS-232 R¥
SLEEP Durmgncv control
(input)
RESET Reduction and

cantral {inputy

Level

3.3 ~5.0V
TTL

TTL

TTL

TTL

Connected to
the terminal
FPower to

Remarks

THD

RXD

Can be connected

Simulation and with the power to

ARR) A RX
BT B (T
Dormancy Low effective t=
signal 18ms
Reset signal Megative Pulse 1
ms

Figura 16: Pines de conexion modulo Tranceiver HR-1020

Fuente: Datasheet HR -1020
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Para la utilizacion del Tranceiver HR-1020 se buscé conocer las especificaciones
técnicas bajo las cuales este presentara un correcto funcionamiento asi se muestra

en la Figura 17.

Serial -
Item Parameter Note
number
1 Modulation mode GFSK/FSK
2 Work frequency 433/470/868/915MHz
3 Transmission power 10dBm(433/470MHz),5dBm{868/915dBm)
4 Receiving sensitivity -118dBm 1200bps
16/32 channel
5 Channel amount 8channel
custom-made
6 Transmuitting current 38+ 2mA
7 Receiving current 28+ 2mA
8 Sleeping current 54 2uA
9 Interface velocity 1200/2400/4800/9600/19200bps
User setting,
10 Interface mode UART TTL/RS-232/RS-485 and 19200bps
TTL only
11 Power supply +3.3—~5VDC
. -40C~85TC
12 Working temperature 25 C~75C
= custom-made
. o 10%~90%(relative humidity without
13 Working humidity ’ o . 4
condensation)
14 Dimension 47mm=26mm~ 10mm
15 Reliable transmmt distance OO0 Meter AT-9/1200bps

Figura 17: Especificaciones técnicas Mddulo Tranceiver HR-1020

Fuente: Datasheet HR -1020

Conexiones del médulo Tranceiver, conexion Serial

La conexion serial del mddulo Tranceiver segun el datasheet se muestra en la

Figura 18.

GND |1 ® GND
vce 9 - vce
RXD 3 - TXD/TLL
TXD |4 ® RXDITLL
soND |5 ®

ATX) |6 ®

BRO [T @

SLEEP |8 @

RESET 9 ®

11020 interface user equipment interface

Figura 18: Conexion serial Médulo Tranceiver HR-1020

Fuente: Datasheet HR -1020
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En la Figura 19, se muestra la Conexion para la comunicacion serial entre un

microcontrolador y médulos Tranceiver.

El TX del microcontrolador se conecta al médulo Tranceiver con el pin de RDX'y
lo radia por la antena. En su recepcion la conexion del modulo es por el pin TDX
del modulo Tranceiver y recibe por el RX serial del microcontrolador, la conexion

de GND y VCC no pueden faltar para el funcionamiento del modulo.

GND === GND
oo —r
MICROCONTROLADOR ANTENA
5 RX s TDX
coMPUTADOR | X === RDX
MODULO
TRANCEIVER 1
GND === GND
VCC e VCC
ANTENA MICROCONTROLADOR
TDX mmmm= RX b
RDX s TX COMPUTADOR
MODULO
TRANCEIVER 2

Figura 19: Conexion comunicacion serial entre modulos Tranceiver HR-1020

Fuente: El Autor

1.8. MICROCONTROLADOR

El microcontrolador es un dispositivo electrénico, posee en si puertos de entrada
y salida, conexion por puerto UART, y diferentes caracteristicas adicionales que
permiten realizar un sin numero de aplicaciones electronicas. Para su

funcionamiento debe ser cargado una programacion, desarrollada en un lenguaje de
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programacion, en la Figura 20, se muestra la arquitectura interna de un
microcontrolador.

2 Microcontroller

Figura 20: Microcontrolador arquitectura interna.

Fuente: http://slideplayer.es/slide/1490917/

1.8.1. 16F628A

El microcontrolador 16F628A mostrado en la Figura 21, estd compuesto por
18 pines en los que se encuentran puertos para configuracion de entrada y salida,
comunicaron serial entre otros.

i

RAZIAN2IVREF -—-J:? 18 [Je—s RATANT
RAUANICMP1 =—] | 2 17 | Je—= RADIAND
RA4TOCKICMP2 +—[ | 3 g 18 [ J+—+ RATIOSCH/CLKIN
RASMCIRVer —={]4 g 15[]=—= RAsOSC2CLKOUT
ves —[|5 F 14 [e—veo
RBO/INT +—+[| 6 § 13 J+— RBZIT10SUPGD
RB1RUDT +—e]| 7 g 12 [ J«— RB&T10SOMICKIPGE
RE2ITXICK ——] | 8 E o [J=— REs
Rreaiccet +—|9 10[J+—+ RB4IPGM

Figura 21: Microcontrolador 16f628A

http://ww1.microchip.com/downloads/en/DeviceDoc/40044F.pdf
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En la Figura 22, se observa la arquitectura interna del microcontrolador 16F628A.

Arquitectura Interna del 16F628A

1 DataBus 1
Flash $| Program Courier |-:' "
Frogram :||"l 5
Mamary W Rl
E-Lavel Siack Flie
[13-0iT) Reqisiers
:in:g-arp 4 o
Eus RAM Ader (1) Y @ ORTA
Instructon reg r.-" _H:I-::rl'ﬂL.'.i by 14
4+—
o 7 Indirect
“ Direct Addr __,r ﬁlr a i Addr — :::
; T
5 —H Satus Reg |t 1
LA
FawErp 3 N mux Iy PORTH
i Tmeay 1
nstrugtion |, || osctistor 1
Decode & [Sr—- | Stan-up Timer 1
Control Toweron ]
Rasst ]
| mem L[ Wt —
[kt cenerton 5= | Timer I
OSC1CLEIN EBrom-out
OSCRCLKOUT Diteet
Low-Vod
SragraTb
MCLRE Voo, Ves
Comparaior Timend Timert Timer2
ri F) iy Fiy
L I i [
v I ¥ i
VREF CCAM USART Data EEFROM

RALAND
RATANT
RAIANIVREF
RAJANICMPT
RAATICE1/CMPZ
RASTICTRV
RAGOSCCLKOUT
RATIOSC1/CLEIN

REQINT

REARXDT

REZTHCK

REICCM

REAPGM

RES
REST1050MICKEPGC
RETT10SLPGD

Fuente: Datasheet 16f628A.
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1.8.1.2. Caracteristicas del Microcontrolador 16F628A

En la Tabla 5, se muestra las caracteristicas del microcontrolador 16F628A

Tabla 5: Caracteristicas Microcontrolador 16F628A

Memoria de programa 1 KBytes

Memoria SRAM 224 Bytes

Memoria EEPROM 128 Bytes

Pines de E/S 16

Entradas anal6gicas (ADC) No

Salidas PWM 2

SPI No

12C No

USART Si

Temporizador de 8 Bits 2

Temporizador de 16 Bits 1

Comparadores 2

Oscilador Frecuencia maxima: 20MHz
Oscilador interno de 4MHz

NUmeros de pines 18

Encapsulado PDIP, SOIC, SSOP, OFN

Fuente: http://proyectoaula-pic16f628a.blogspot.com/

1.8.2. Comunicacion serial

La comunicacién serial sirve para enviar y recibir bytes de informacion,
generalmente la informacion son caracteres ASCCI. EIl microcontrolador 16F628A
posee esta comunicacion, el pin (8) TX para la transmision, el pin (7) RX para la
recepcion, utiliza una comunicacion asincrénica.

Se deberéa configurar las caracteristicas de envié de la informacién las mismas se

muestra en la Tabla 6.
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Tabla 6: Configuracién para envi6 de datos

Velocidad de transmision Numero de bits por segundo a
transmitir
Bits de datos Cantidad de bits en la trasmision

generalmente (8 bits)

Bits de parada Indica el fin de la comunicacion de
un paquete

Paridad. Verificar errores en la comunicacion
serial

Fuente: El Autor

1.9. LENGUAJE DE PROGRAMACION MIKROC PRO FOR PIC

;‘Fnikrd‘QPRO o
e

Figura 23: MikroC PRO for PIC

Fuente: El Autor

Es un lenguaje de programacién para microcontroladores, su icono de ingreso
se muestra en la Figura 23, desarrollado por Mikroelektronika, el entorno de
trabajo se observa en la Figura 24. Es muy similar al lenguaje C estandar, permite
el desarrollo de diferentes procesos de programacion, y compilacion para ser
cargados al microcontrolador esto le permitira el funcionamiento del mismo para

las diferentes aplicaciones.
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Permite la programacion para diversos microcontroladores de microchip de varias
series. Entre las més utilizadas a consideracion del autor son 16f87xA, y 16f62xA.

mikroC PRO for PIC v.4.1.0.0 - DAFINALTESIS\TODO-VALE-TESIS\SEGUNDO\PROGRAMACION\PROGRAMACION FINAL\TRANSMISOR 4Mz\tx1-4Mz-CGG\be.mcppi

File Edit View Project Build Run Tools Help
AN e NI s S e 3 Bl indd b SKAa g ;0 il e Pa @@
| e

1 char a;

unsigned short da,dal:
- Bvoid main() {
TRISB=0E00101001;
portb.BO=0;
porth.B3=0;

portb.B4=1;

10 ART1_Init(2600); /7 Initialize UART module at 9600 bps

| Ia10(dx3 3po7) mﬂ‘ | sBuas Palold @4]‘

elay_ms(100):
da = 0b0DODO00OL;
dal = 0b00000000;
while (1){

//if (PORTE.B5==0)
URRT1 Write text("C7);
UART1_Write text("C"):

20 UART1_Write text("C"):

Figura 24: Entorno de desarrollo para microcontroladores mikroc pro for pin

Fuente: El Autor

1.10. ENTORNO DE SIMULACION PROTEUS

Figura 25: Imagen principal del entorno de simulacion PROTEUS

Fuente: El Autor

Proteus es un entorno de compilacion, disefio y simulacion de programas,
desarrollado por Labcenter Electronics, su icono de ingreso se observa en la Figura

25, la descripcion de sus programas principales se muestra en la Tabla 7.

Realiza procesos de:

e Disefio,
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e Simulacion,
e Depuracion

e Construccion.

En la Tabla 7, se muestra las caracteristicas de los programas principales en Proteus

ISIS y ARES.

Tabla 7: Programas principales utilizados en Proteus

Programas principales

ISIS

ARES

Intelligent Schematic Input System
(Sistema de Enrutado de Esquemas
Inteligente)

Advanced Routing
and Editing Software (Software de
Edicién y Ruteo Avanzado)

Permite disefiar y simular circuitos
electronicos, este posee componentes

mas utilizados como son:

Resistencias
diodos
Microcontroladores entre otros.

Permite la simulacion en tiempo real

mediante el médulo VSM

Permite la ubicacion de componentes
para el disefio de una placa
electrénica, es una herramienta de

enrutador

Permite editar capas de:

Capa superficial (Top Copper),
Capa soldadura (Bottom Copper).

Fuente: El Autor

1.11. VISUAL BASIC 6.0

La Tabla 8, muestra las caracteristicas con las que cuenta el lenguaje de
programacion visual BASIC 6.0 para el desarrollo de diversas aplicaciones que

permiten conexion con datos externos.
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Tabla 8: Caracteristicas Visual BASIC 6.0

Lenguaje de programacion visual

Caracteristicas
Programacion por cédigos Operaciones graficas
Secuencias de cddigos Seleccidn de operaciones graficas
existentes.

Lenguaje de programacion se basa en objetos, en sus propiedades y métodos

Trabaja en dos modos

Modo de disefio Modo ejecucion

Fuente: El Autor

En la Figura 26, se muestra el interfaz de disefio visual en el entorno de

programacion de visual BASIC 6.0.

Proyectol - Microsoft Visual Basic [disefio;

Archivo Edicién Ver Proyecto Formato Depuracién Ejecutar Censulta Diagrama Herramientas Complementos Ventana Ayuda
B-a-8=E ® » HESFEFRF LT 00 37 4800 % 3600

x|
| General |

id

3 Proyectol - Forml (Form)
O

B3 Forml [E=N NN =)

N
a L B E

=

=
=

B [ Eh
S oee [

Figura 26: Interfaz de disefio visual BASIC 6.0

Fuente: El Autor

23



En la Figura 27, se muestra el interfaz de ingreso de secuencia de codigos de
programacion, se ingresan todas las instrucciones para los componentes que se

utilizaron en el interfaz de disefio visual.

e —
I Proyectol - Microsoft Visual Basic [disefo]

Archivo Edicién Ver Proyecto Formato Depuracion Ejecutar Consulta Diagrama Herramientas Complementos Ventana Ayuda

M- @R R WE SR E D n2cont
x|
General A
L I Proyectol - Forml (Cédigo) [==Ec
A [T Form j ‘Load j
= Private Sub Form Load () |
Vo End Sub

i
e

Figura 27: Interfaz de ingreso de secuencia de codigos visual BASIC 6.0

Fuente: El Autor

1.12. Microsoft Access

Es un sistema de gestion de base de datos, ofrece numerosas plantillas y una

interface gréfica intuitiva que permite manejar rapidamente esta aplicacion.

Como tablas: Es su forma mas simple, se almacenan los datos en forma

estructurada.

Como consulta: Se puede facilmente extraer la informacion filtrada segin la

necesidad del usuario.

Como formularios: Existen plantillas que pueden ser vinculados a tablas para la

administracion de informacioén en la base de datos.
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En la Figura 28, se muestra el interfaz de trabajo de Microsoft Access para crear

una base de datos.

@ E A HERRAMIENTAS DE TAELA  Base de datos2 : Base de datos-
INICIO CREAR DATOS EXTERNOS HERRAMIEMTAS DE BASE DE DATOS CAMPOS TABLA

b/‘ AB 12 I [ E‘ Fechay hora
) Si/No
Ver Texto MNimero Moneda
- corto Eil Més campos =

Vistas Agregar y eliminar Propiedades H
H Tablal

Todos los objet... @ « | & ™=

s 5o Id ~ Haga clic para agregar ~

USCar..

Tabl * (Nuevo)

ablas ES

B Tablal

Figura 28: Interfaz de trabajo Microsoft Access

Fuente: El autor
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CAPITULO I

2. METODOLOGIA

La presente investigacion es de tipo cuasi experimental porque se pretende
obtener resultados, se realizara la manipulacion de la variable, como es el
funcionamiento y la obtencidn de resultados favorables de division de areas en el

sistema de localizacion.
La investigacion empirica se puede definir como "la investigacion basada en la
experimentacion o la observacion (evidencias)". Este tipo de investigacion es

llevada a cabo para poner a prueba una hipétesis, se basé en las pruebas de

funcionamiento, con las distintas divisiones de areas del sistema de localizacion.

2.1. TIPO DE ESTUDIO

Descriptivo: ElI fendmeno se manifiesta en la localizacion de personas en
distintas areas, se describiran caracteristicas del sistema y dispositivos inalambricos
a utilizados para lograr el objetivo propuesto, las divisiones de areas en el espacio

total dispuesto para la localizacion.

Explicativo: para el desarrollo del disefi6 de localizacion personal en &rea cerrada

se explicara el funcionamiento y caracteristicas del sistema.

2.2.POBLACION Y MUESTRA

2.2.1. Poblacién

Son los datos tomados de division de area con las diferentes variaciones de

voltaje en el médulo transmisor, para limitaciones de alcances y distancias.
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2.2.2. Muestras

El célculo de la muestra se establecio por la poblacion infinita o desconocida,

se realiz6 tomando los siguientes datos y sus respectivos calculo.

Zipq
l'2

Valor tomado de la distribucién de gauss ~ Z, =0.05 = 1.96
p prevalencia esperada de los datos a evaluar

p=95%

g=1-p
q=1-0.95

g=0.05

i el error que se pretende cometer

10%
_ 1.962(0.95)(0.05)
B (0.1)2
_ 1.962(0.95)(0.05)
B 0.01
0.182476
n ="—
0.01
n = 18,25

n=18

2.2.3. Hipotesis

Con el disefio e implementacién de un sistema de localizacién personal para

area cerrada permitira localizar a una persona en un espacio dividido en areas.

27



2.3. OPERACIONALIZACION DE VARIABLES

Variable Independiente Hi =

localizacion personal para area cerrada.

Disefio e implementacion de un sistema de

Variable Dependiente Hd = Division de areas para la localizacion de personas en

espacios cerrados.

Tabla 9: Operacionalizacion de variables.

una persona O
cosa.

TECNICAS

VARIABLE DEFINICION | DIMENSION INDICADORES E

INSTRUMENTOS
INDEPENDIENTE
Disefio e
implementacion de | Localizacion Recepcion  de | Datos de | Verificacion de
un  sistema de | es la | informacidn. localizacién en la | datos de
localizacion determinacion estacion de | localizacién de érea.
personal para area | del lugar en el control.
cerrada. cual se halla

DEPENDIENTE

Division de areas
para la localizacién
de personas en
espacios cerrados

Comunicacién
transmisor

receptor para
la localizacion.

Médulos de
radiofrecuencia

Movilidad

Limitacion  de
areas

Caracteristicas

Dispositivos
inaldmbricos por
area y dispositivo
mévil receptor

Areas bien

distribuidas

Verificacion de
modulos utilizados
para realizar la
division de areas

correcta
comunicacion entre
dispositivos 0
modulos

Variacion de voltaje
para limitacién de
areas y distancias

Fuente: El autor
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2.4. PROCEDIMIENTOS

El sistema de localizacion personal para area cerrada consta de tres mddulos

como se muestra en la Figura 29.

Area 1

Comunicacion 1

Modulo Transmisor

Modo de operacion:
con
Modulo Receptor

Area 2
H h
1 1
Comunicacion 2
Modulo Receptor
Area 3

con
h

Modulo de Control
Figura 29: Modo de operacidn del sistema de localizacion.

Fuente: El Autor

Hubo la necesidad de dividir las areas a trabajar, tomando en consideracion que no
todas las areas tendran la misma dimensién, esto dependera de la necesidad y
espacio total dispuesto para la localizacion.

En la Figura 30, se muestra los dispositivos utilizados tanto en el disefio como en
la implementacion del sistema.



Disefio Implementacion

Transmisor 1

. Transmisor 2
Modulo Transmisor

Transmisor 3

Modulo Receptor Receptor Mavil

Modulo de Control Estacion de Control

Figura 30: Nombre de los dispositivos del sistema

Fuente: El Autor

2.4.1. Mobdulo Transmisor

El mddulo transmisor esta conformado por: circuito de regulacion de voltaje y

circuito transmisor de cédigo de area, como se muestra en la Figura 31.

Modulo Transmisor

e CIRCUITO
DE TRANSMISOR
REGULACION d DE
ARFA

Figura 31: Comunicacion del Médulo Transmisor

Fuente: El Autor

2.4.1.1. Circuito de regulacion

Se utilizd como referencia el circuito electronico en el Datasheet del LM317

mostrado en el anexo 1, se observo la necesidad de utilizar voltajes negativos y

positivos.
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El regulador LM317 para valores positivos, permite variar de 1.25a 37 V, el LM337
regulador de voltaje para valores negativos, permite variar entre -1.25 a -37V, La

alimentacion méxima que se puede ingresar en los dos reguladores es de 37 voltios.

Circuito de Regulacion

TRANFORMADOR
COMN TAF CENTRAL

L |

ETAPA DE
RECTIFICACION
4

e

ETAPA DE
FILTRADO

:

ETAPA DE
REGULACTIOMN
NEGATIVA

L |
ETAFA DE
‘ REGULACION
POSITIVA

Figura 32: Etapas del regulador de voltaje entre 0 a 12V.

Fuente: El Autor

El diagrama de bloques de la etapa de regulacion de voltaje se muestra en la Figura
32, tiene cuatro etapas, se utilizd como entrada un trasformador con TAP central,
etapa de rectificacion, etapa de filtrado, etapa de variacion de voltaje negativo, etapa

de variacion de voltaje positivo.

Disefio del Circuito de Regulacion

En la Figura 33, se muestra el circuito electronico de la fuente de regulacion de

voltajes, basada en el esquema de regulacion con aproximacion a 0 voltios.
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Filtrado Variacion voltaje pOS\tivo
fiicaci ] 5
TR 12V Etapa de reciﬁmamoW’_a
07 1o S g0y T

CONN-SILY

Salida entre 0 12 voltios

110 VOLTIOS O :
g .
pril
TRAN-2P35 12\/ 1N4007 CONN-SIL2 RV2
U 24 valtios I
L3371
K
. 21y Vo -—y—s
Fitrado EL 2
cglzlce T ¢l D10
Tmm o i o | R1DPRT 0007
R8 RY 20| | 20
b 0 =
Variacion voltaje negativo

Figura 33: Circuito general en proteus regulador variable entre 0 a 12 V

Fuente: El Autor

En el circuito mostrado anteriormente se utilizo:

e Transformador con tap central de 24 V
e Puente rectificador de diodos

e Capacitores para etapa de filtrado

e LM337 regulacién de voltaje negativo

e LM317 regulacién de voltaje positivo

Etapa de rectificacion

Etapa de rectificacion

Figura 34: Etapa de rectificacion

Fuente: El Autor
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La etapa de rectificacion mostrada en la Figura 34, estd compuesta por 4 diodos
rectificadores 1N4007, en su entrada se utiliza un voltaje alterno que obtiene del
secundario del transformador con tap central de 24V, en la salida de esta etapa se

obtiene un voltaje continuo.

Etapa de Filtrado
Filrado

C10ea (3
o 57 2

T3
I

Figura 35: Etapa de filtrado

Fuente: El Autor

La etapa de filtrado mostrada en la Figura 35, se utiliza para eliminar los pulsos de
la sefial rectificada, estad conformada por, un capacitor de 0.1uf ceramico y una de
2200uf electrolitico.

Etapa de regulacién negativa

| i

Firuaml $C€ ) gﬂ

D ]
[Mle | =
5

Variacion voltaje negativo

Figura 36: Etapa de regulacion negativa

Fuente: El Autor

La generacion de voltaje negativo utiliza un LM337 como se muestra en la Figura

36, en su entrada se observa una etapa de filtrado, resistencias que se utilizaron para
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variar el voltaje de salida de esta etapa, inicialmente se utiliz6 un potenciémetro de
precision, hasta la calibracion del voltaje negativo adecuado, una vez medido el

valor a utilizar se la cambio por la resistencias fijas R10=220Q y R7=330Q.
Etapa de regulacién positiva
En la etapa de regulacién positiva mostrado en la Figura 37, se utiliza un LM 317,

el valor negativo ingresado en esta etapa permite variar el voltaje de referencia, es

decir aproxima el valor inicial a cero voltios.

AL omsu RV

24 voltios [h

Figura 37: Etapa de regulacién positiva

Fuente: El Autor

Disefio de placas

Para el ruteo de pistas en el circuito de regulacién, se utilizé un tamafio T50, el
tamafio aproximado de la placa es 5 por 4 cm, se lo desarrollo en el entorno Ares

de Proteus, como se observa en la Figura 38, 39,40, 41.

Figura 38: Ruteo de pistas en ares

Fuente: El Autor

34



u

Figura 39: Placa regulador de voltaje entre 0 a 12 V

Fuente: El Autor

Figura 40: Placa en 3D regulador de voltaje entre 0 a 12V

Fuente: El Autor

Figura 41: Placa circuito de regulacion de voltaje

Fuente: El Autor
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2.4.1.2. Circuito Transmisor de Cdodigo de Area

El circuito transmisor es el encargado de enviar los codigos para cada una de
las &reas, compuesto por un microcontrolador 16F628A, por medio de una
comunicacion serial envia el codigo al Transmisor 434, que es alimentado con
valores entre 1 a 12 voltios del circuito de regulacion, el disefio del circuito de

trasmision se muestra en la Figura 42.

Disefid del circuito transmisor de area.

ENTENA
TRANSMISOR
434

Zliell 2 FUENTE ENTRE 0a 12 VOLTIOS T

J4 1

H];U
gl |5
B

7805

14 u1
i wo |2 ) 17 18
o Ji{Ranieno  vDORAZIOSCHCLIN (2
% L Ratian RABIOSC2ICLKOUT |12
o | RazienanREF i
n 2] RA3IANICMP1 RASHCIR
G4 —— Cf — RA4TOCKIICMP2
0u 100n D1
R2 ——{ RBOANT
—~—REIRXDT
4 10K RB2ITXICK
LED-BLJE — | RB3/CCP1
RB4
FUENTE & VOLTIOS R3 RB5
= — | 12_| REBT10S0MICKI
iy 13 IRB7mOSI  VSS

J12
PULSADOR 5 PIC16FB28A

PULSADOR

Figura 42: Circuito transmisor de area

Fuente: El Autor

La placa de circuito transmisor de codigo de &rea es alimentada directamente de la
etapa de la etapa de rectificacion y filtrado, es decir ingresa los 24 voltios, se realizé
un regulador de voltaje con el LM7805, para alimentar al microcontrolador que
trabaja con 5 V +- 0.5V en su entrada, y se utiliza para generar el codigo de area

que envia el dato al transmisor 434.
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Disefio de placas

En la Figura 43, 44, 45, 46, se muestra el ruteo de pistas, el desarrollo del circuito
electronico para el transmisor de codigo de area, las medidas de la placa son de 7 x

5 cm, fue disefiada en Proteus, con un tamafo de pista T40.

Figura 43: Ruteo de pistas en ares

Fuente: El Autor

Figura 44: Placa circuito transmisor para envio de datos de area

Fuente: El Autor

Figura 45: Placa en 3D circuito transmisor de codigos

Fuente: El Autor
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Figura 46: Circuito transmisor de area

Fuente: El Autor

Programacion

El cddigo de area enviado al mddulo transmisor 434 estuvo compuestos por tres

letras del alfabeto como se observa en la Tabla 10.

Tabla 10: Cédigos de area

Area Antecesor Letras de Cadigo final de
comparacion area
Area 1 A EE AEE
Area 2 FF BFF
Area 3 C GG CGG

Fuente: El Autor

La programacidn utilizada en el microcontrolador del circuito transmisor de codigo

de area se muestra en el anexo 2, fue desarrollada en el lenguaje de programacion

MiKroc mediante una comunicacién serial, entre los puntos importantes de la

programacion se encuentra.

Activacién Del Puerto UART

UART21_Init(9600); // Initialize UART module at 9600 bps



Envid de codigo de area

UART1_Write_text("A");
UART1_Write_text("E");
UART1_Write_text("E");
Delay_us(104);

Para la comunicacion serial, se trabajé a una velocidad de transmision de 9600bps,
el tiempo de envid de cada cddigo se calcul6 para 1 segundo, se trabajo sin paridad,

con 8 bits de datos y un bit de parada.

Tiempo = 1s/9600bps
Tiempo = 1.0416 x10™* = 104us

En la Figura 47, se muestra el diagrama de funcionamiento para envié de datos.

Inicio del Microcontrolador)

L |

Activacion del
puerto serial

) g While=1 Se—«—y
L ,/
|

Fin } \

| Envio del codigo de
‘ area
Puerto serial

Figura 47: Diagrama de envid de datos

Fuente: El Autor
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2.4.2. Moddulo Receptor

El Diagrama general del modulo receptor se observa en la Figura 48.

ENTRADA 9 VOLTIOS

REGULADOR DE
VOLTAJE FIJO &
VOLTIOS

Y

MODULO RECEPTOR |MICROCONTROLADOR
434 - 16F628A

A J A Y

LED INDICADOR TRANCEIVER BUZZER

Figura 48: Diagrama general médulo 2.

Fuente: El Autor

El médulo receptor es el dispositivo movil que porta la persona a ser localizada,
este se desplaza por las diferentes areas instaladas. Trabaja con un microcontrolador
16f628A que necesita para su alimentacion una etapa de regulacion de 5 voltios con
el LM7805.

Entradas y salidas del médulo receptor:

ENTRADAS

e Recepcion de datos del receptor 434.

SALIDAS
e Salida de led indicador

e Salida de datos al mddulo Tranceiver
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e Salida al buzzer

Los procesos que se realiza en el modulo receptor son: ingreso de datos por el
receptor 434, envid de datos al microcontrolador por el puerto serial, comparacion
de codigos para conocer en qué area se encuentra la persona, enciende el led de
area, envid de informacién por medio de un Tranceiver al médulo de control, para
su visualizacion y revision. La salida hacia buzzer es usada cuando la persona a ser
localizada no puede acceder a un area, ya sea por peligro o restriccion, por medio

de una sefial sonora alerta a la persona portadora del mddulo receptor.

Los pardmetros de la comunicacion serial en el microcontrolador tanto del médulo
transmisor y el modulo receptor, fueron los mismos, para un correcto envio y

recepcion de datos, en cuanto a velocidad de transmision, bits de datos, asi con los

demas parametros.

Para alimentar del mddulo receptor se utiliz una bateria de 9 voltios.

2.4.2.1.Disefio del circuito electrénico

12 VOLTIOS

J2
AUMENTACION
%

el

u2
7805

dw

c9

1000 T 030

GND

1000

i

J7
CONNSIL2
c4
Ccs =

T

1000
14|

18 {Razoscacuawon  Raoan

RS
63

L c7
100n

P

—15 ) RAB/OSC2/ELKOUT RA1ANT 2

3 RASTIEIR

J13
1
Z

PULSADOR-RESET

RA4/TOCKVCMP2

RBOVINT
RBA/RXDT

REZITXICK

RBICCP1

RE5
RBE&/T10SOMICK
VSS  RB/TIOS!

5 PIC16FEZ2A

VDD= 5 VOLTIOS
VSS= GND

Figura 49: Esquema general de recepcion

J6
1

CONN-SIL1

RECEPTOR 434

1

TRANSCEIVER

Fuente: El Autor
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El circuito electronico del médulo receptor o dispositivo mévil se muestra en la
Figura 49.
Cuenta con una etapa de regulacion fija a 5 voltios, un microcontrolador 16F628A,

un modulo receptor 434 y un buzeer.

2.4.2.2. Disefio de placas del mddulo receptor

En el disefio de placa del mddulo receptor mostrado en la Figura 50, 51, 52, se
utilizé un tamafio de pista T40, una pista se la tomo con T30, para evitar un puente

en el disefio, el tamafio de la placa es de 6 x 4 cm.

Figura 50: Ruteo de placa médulo receptor

Fuente: El Autor

Figura 51: Placa modulo 2

Fuente: El autor
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BATERIA DE ALIMENTACION

9 VOLTIOS

nnnnnnnnnn

MODULO RECEPTOR
RF 433.92

[ Iy
BUZZER MODULO TRANCEIVER

Figura 52: Visualizacion del médulo receptor en 3D

Fuente: El Autor

2.4.2.3. Programacion

En la Figura 53, se muestra el funcionamiento de la etapa de receptor moévil o
maodulo receptor, encargado de recibir los codigos de area con el receptor 434, los

compara y los envia al mddulo de control.

La comparacion se la realizo de acuerdo al dato de area recibido, el codigo de area

1 fue el siguiente.

Comparacién con el antecesor A
Comparacion con una letra E
Comparacion con una letra E

Programacion para lectura y comparacion de codigo de Area

n[0]= UART1_Read();
n[1]= UART1_Read();
n[2]= UART1_Read();
Delay_ms(100);

if (n[0]=="A"){
if (n[1]=="E){
if (n[2]=="E){
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UART1_Write_text("A");
porta.b1=1;
Delay_ms(100);
porta.b1=0;
Delay_ms(900);
porta.b0=1;

1

La programacion de la etapa de recepcion se muestra en el anexo 3.

Led de Inicio

Modulo receptor Recepcion de datos
434 "] en el microcontrolador

—
—-

ENVI® DE CODIGO DE AREA
A LA ESTACION DE CONTROL
ENCENDIDO DE LED INDICADOR

Figura 53: Comparacion de datas

Fuente: El Autor

2.4.3. Moddulo de Control

El modulo de control esta conformado Unicamente por un médulo Tranceiver
de recepcion de datos, se conecta directamente por medio de un cable serial USB
RS232 TTL directo al computador, para su conexion es necesario instalar los driver

del puerto COM segun el sistema que se va a utilizar.
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2.4.4. Implementacion del Sistema de Localizacion
2.4.4.1 Implementacion Modulo Transmisor

En la Figura 54, muestra el modulo transmisor en sus etapas de desarrollo.

SISTEMA DE LOCALIZACION

g

PERSONAL
\‘c:-...m TRANSMISOR 1 -

DISPOSITIVO FINAL

Figura 54: Médulo Transmisor

Fuente: El Autor
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2.4.4.2. Implementacion Modulo Receptor

En la Figura 55, muestra el médulo receptor en sus etapas de desarrollo.

CIRCUITO

EMPAQUETADO

DISPOSITIVO FINAL

Figura 55: Médulo Receptor

Fuente: El Autor
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2.4.4.3. Implementacion modulo de control.

En la Figura 56, muestra el modulo de control en sus etapas de desarrollo.

CIRCUITO

EMPAQUETADO

DISPOSITIVO FINAL

Figura 56: Mddulo de Control

Fuente: El Autor
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2.4.5. Interfaz de visualizacion en visual BASIC.

El interfaz visual de aplicacion para el sistema de localizacion personal para area
cerrada fue desarrollado en el lenguaje de programacion visual BASIC, esta

conformado por las siguientes pantallas de vista.

e Pantalla de seguridad o ingreso.
Aqui se ingresa el usuario y contrasefia, por defecto seran Usuario:

localizacion, Contrasefia: 201516, para acceder al sistema de localizacion.

é SEGURIDAD

EMWIAR

Figura 57: Ingreso a la aplicacion en la estacion de control.

Fuente: El Autor

e Pantalla principal
Una vez que los datos de seguridad fueron ingresados se muestra la
siguiente pantalla del interfaz, se visualizan las areas de localizacion y los

datos son guardados en una base de datos en Access.

En la Figura 58, se muestra la pantalla principal, estd conformada por un boton de
conexidn, un botdn de salida, la muestra de las diferentes areas que sirven para la
localizacion, cuenta con un reloj propio de la aplicacién, este verifica el
funcionamiento del sistema por una hora, cada dos segundos son receptados los
datos de localizacién para posteriormente ser enviados a la base de datos, se muestra
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un aviso el que actta en caso de que el usuario se encentre en una area no autorizada.
Existe un boton de plano de instalacion, ay se verifica el plano real en que se instald

el sistema, muestra el lugar de ubicacion de los transmisores por area.

CONECTAR

MUESTRA DEL PLAND DE
INSTALACION

Figura 58: Pantalla principal de la aplicacién para el sistema de localizacion

Fuente: El Autor

Los datos que se reciben son guardados automaticamente en una base de Datos
desarrollada en Access, se encuentra guardado en la carpeta de instalacion del
sistema de localizacién, en la Figura 59, se muestra el documento de Access en que

son guardados todos los datos de localizacion.

BEHS & = HERRAMIE]
INICIO CREAR DATOS EXTERNGS HERRAMIENTAS DE BASE DE DATOS

b(‘ X Cortar Y 2| Ascendente Y- Seleccién ~ @ & Nuevo
el H

ER Copiar % Descendente T Avanzadas - o Guardar
Ver | Pegar Filtro Actualizar
- ¥ Copiar formata 7o Quitarorden W Alternarfiltro | 4440~ 2% Eliminar =

Vistas Portapapeles & Ordenar y filtrar Regis

Todos los objet... @ « || 5 vusiel
F— o NUMERO  ~ AREAL - - AREAZ -

* (Nuevo)
Tablas S

= usuario

Figura 59: Base de datos en cero

Fuente: El Autor
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Al existir un total de 3 areas a trabajar, los datos visualizados en tipo real se
mostraran como se observa en la Figura 60, 61, 62.

Zonas de aviso

L=

O3 LOCAUZACION

COMECTAR SALIR

MUESTRA DEL PLANDO DE
INSTALACION

Figura 60: Zona de aviso area 1

Fuente: El autor

13 LOCALIZACION =

CONECTAR SALIR

MUESTRA DEL PL&NO DE
INSTALACION

Figura 61: Zona de aviso area 2

Fuente: El Autor
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[ LOCALIZACION

MUESTRA DEL PLAND DE
INSTALACION

Figura 62: Zona de aviso area 3

Fuente: El Autor

En la Figura 63, 64, se muestra el funcionamiento del interface en Visual BASIC,
la comparacion y los datos guardados en la base de datos. La localizacion inicia
presionando en boton 2CONECTAR, puede ser detenido con el botén SALIR
independientemente del proceso que esté realizando.

[ INICIO |

Y

PANTALLA
PRINCIPAL

BOTON
CONECTAR

BOTON
SALIR

Figura 63: Programa principal Visual BASIC.

Fuente: El Autor



A=|ICII

Y

A=DATO RECIBIDO

ADODCINEW
TEXT1=SI
TEXT2=NO
TEXT3=NO
ADODC1UPDATE
'
MUESTRA DE
4 IMAGEN
A=nB|l l o
ADODC1NEW
TEXT1=NO
TEXT2=SI
TEXT3=NO
ADODC1UPDATE
MUESTRA DE
IMAGEN
ADODC1NEW
TEXT1=NO
TEXT2=NO
TEXT3=SI
ADODC1UPDATE
MUESTRA DE
IMAGEN
A A e
&)

Fuente: El Autor
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Los datos de cada area son guardados durante todo el tiempo de funcionamiento en
el dia, el encargado puede revisar los datos y continuar con la localizacion, el
sistema no va ser utilizado las 24 horas del dia, puede ser detenido en cualquier

momento en caso de ser necesario con el botdn salir.

== 7 HERRAMIENTAS DE TABLA  Basedatd : Base de datos- C:\Users\JENNY\Desktop\base\valel\Basedatd.mdb (Formato de archivo d... 2?2 - x
INICIO | CREAR  DATOSEXTERNOS  HERRAMIENTAS DEBASEDEDATOS  CAMPOS  TABLA Iniciar sesién
Y 2| Ascendente Y Seleccion - D i1 Nuevo > Totales -
ER) Copiar . %] Descendente 7] Avanzadas - et H Guardar % Revisién ortografica -
tod -0 Q- ===4- =
Vistas Portapapeles El Ordenary filtrar Registros Buscar Formato de texto A
Todos los objet... @ « | = tbs i
r— NUMERO -| AREAL -| AREA2 -| AREA3 -| AREA4 - |Hagaclicparaagregar -
NO NO NO s
Tablas %

2 NO NO NO sI
ERE 3NO NO NO si
= toblat 4NO NO NO si
5NO NO NO st
6NO NO NO st
7NO NO NO st
8 NO NO NO st
9 NO NO NO st
10 NO NO NO st
11/NO NO NO st
12 NO NO NO st
13 NO NO NO st
14 NO NO NO st
15 NO NO NO sI
16 NO NO NO st
17 NO NO NO st
18 NO NO NO st
19 NO NO NO st
20 NO NO NO st
21 NO NO NO st
22 NO NO NO st
23NO NO NO st
24 NO NO NO sI
25 NO NO NO st

Registro: M« [1del64 | » M b Buscar

Figura 65: Datos guardados en la base de datos

Fuente: El Autor
Los datos guardados en una plantilla de Access se muestra en la Figura 65, permite
visualizar paso a paso la trayectoria de la persona que esta siendo localizada, en
caso de a ver una anomalia, es decir que se ingresd a una area no autorizada se

mostrara esos datos en esta plantilla, se debe realizar un limpieza de la tabla para la

nueva localizacién, los pasos se muestran en el anexo 4.

2.5.  PROCESAMIENTO Y ANALISIS

2.5.1. Pruebas de funcionamiento

Para la toma de pruebas de funcionamiento se utilizé la comunicacién mostrada

en la Figura 66.
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Y Y Y

MODULO MODULO
TRANSMISOR RECEPTOR

Figura 66: Comunicacion mddulo transmisor y receptor

Fuente: El Autor

La Tabla 11, se la realizo tomando como escenario un lugar sin obstaculos es decir
en exteriores, se obtuvieron las distancias con cada variacion de voltaje, esto para
verificar si la comunicacion es optima. Se tomaron los datos cada 0.5 V iniciando
desde un voltio, ya que la variacion se la puede medir de mejor manera con esta

variacion de voltaje.

Tabla 11: Variaciones de voltajes y distancias sistema de localizacién

VOLTAJE [V] DISTANCIA [M]
1 73
15 11,2
2 15,2
25 18,2
3 21,3
35 234
4 27,2
45 30,2
5 34,4
55 36,3
6 49,2
6,5 52,3
7 54,9
75 56,8
8 68,3
8,5 72,1
9 75,3
9,5 78,4
10 80,3
10,5 85,2
11 88,3
115 95,3
12 102,1

Fuente: El Autor
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Pruebas realizadas en interiores

El lugar en que se realizaron las pruebas en espacios interiores fue, en la universidad
nacional de Chimborazo blogue a piso 3, aqui se podra apreciar el funcionamiento
del sistema, tomando en cuenta condiciones de interferencias o posibles obstaculos

que distorsionen la sefal.

El espacio total dispuesto de las pruebas es 15.2 x 8.2 metros de largo y ancho

respectivamente, en la Tabla 12, se muestran los valores de voltaje utilizados.

Tabla 12: Valores de variaciones de voltaje en interiores

VOLTAIJE [V] LUGAR DE DISTANCIA (METROS)
UBICACION DEL ALCANCE
TRANSMISOR
1 EXTREMO 5.7 X 5.2 del espacio total
1.5 CENTRO 10.2 X 6.1 del espacio total
1.5 EXTREMO 10.3 X 6.8 del espacio total
2 EXTREMO 15.1 X 8.2 del espacio total

Fuente: El Autor

2.6. COMPROBACION DE LA HIPOTESIS

El coeficiente de correlacion de Pearson es una medida de relacion lineal entre
dos variables aleatorias cuantitativas, es un indice que puede utilizarse para medir
el grado de relacion de dos variables siempre y cuando sean cuantitativas. Se calcula
la covarianza, que es un valor que muestra la relacion de dos variables con distinta

dimensién, su valor permite conocer lo siguiente:

Los posibles resultados del calculo de covarianza se muestran en la Figura 67, 68
,69.

Si la relacion es directa la mayoria de los puntos aportan sumandos positivos y la

covarianza es positiva
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L Sy >0

Figura 67: Relacion Directa.

Fuente: https://www.youtube.com/watch?v=1gkAU--1K8Y

Si la relacion es inversa la mayoria de puntos aportan sumandos negativos y la

covarianza es negativa

"-:_,::'_-.'. S\j/ <0

-: ':--:t:-

Figura 68: Relacion Inversa.

Fuente: https://www.youtube.com/watch?v=1gkAU--1K8Y

Si no hay relacién se compensan los sumandos positivos y negativos y la covarianza

se aproximadamente a cero.

Figura 69: No existe relacion..

Fuente: https://www.youtube.com/watch?v=1gkAU--IK8Y

El indice de correlacion de Pearson [r] permite obtener un valor adimensional de

las variables cuantitativas para ello muestra los siguientes resultados.
r <0 Relacion lineal inversa
r >0 Relacion lineal directa
Variables independientes

r=0

Relacién no lineal
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Los valores a obtener de la correlacion de Pearson, se muestran en la Figura 70.

r>0 r<0 r=0

RELACION LINEAL DIRECTA RELACION LINEAL INVERSA INDEPENDIENTES

Figura 70. Resultados correlacion de Pearson.

Fuente: https://www.youtube.com/watch?v=1gkAU--IK8Y

Para la comprobacion de hipotesis del presente proyecto de investigacion se tomo
de una poblacidn infinita o desconocida de valores a evaluar, con una muestra de
18 valores, calculados en el capitulo 1l. Los datos a evaluar son las variaciones de
voltaje realizadas entre el mddulo transmisor y el médulo receptor.

Datos obtenidos

Tabla 13: Valores obtenidos comprobacion de la hipotesis

N.- VOLTAJE [V] DISTANCIA [M]
1 1 73
2 15 11,2
3 2 15,2
4 25 18,2
5 3 21,3
6 35 234
7 4 27,2
8 45 30,2
9 5 344
10 55 36,3
11 6 49,2
12 6,5 52,3
13 7 54,9
14 75 56,8
15 8 68,3
16 8,5 72,1
17 9 75,3
18 95 78,4

Fuente: El Autor
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Planteamiento

Se quiere comprobar que el sistema de localizacién permitid la distribucion de
distintas areas de localizacion en un espacio cerrado o0 en interiores, para su
funcionamiento y obtencidn de datos, se evaluaron dos variables el voltaje utilizado

y la distancia alcanzada en su transmisién.

Hipdtesis a comprobar:

H: = Existe una relacion directa entre la variacién de voltaje del sistema de
transmision y la distancia o alcance obtenido, mayor voltaje mayor distancia

alcanzada.

Tabla 14: Valores representados para utilizar en correlacion de Pearson

Xi [V] Yi [M]
1 7.3
15 11,2
2 15,2
2,5 18,2
3 21,3
35 234
4 27,2
45 30,2
5 34.4
55 36,3
6 49,2
6,5 52,3
7 54,9
75 56,8
8 68,3
8,5 72,1
9 75,3
9,5 78,4

Fuente: El Autor

En la Figura 71, se muestran los datos en una grafica del plano cartesiano con

valores de X y Y, de voltaje y distancia respectivamente de la Tabla 14.
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Figura 71: Valores obtenidos de variacion de voltaje

Fuente: El Autor

Media calculada en Excel

2. X

!. ]

X =

n

Media obtenida para el eje X y Y de voltaje y distancia respectivamente

Y =5.25
F =40.7

COVARIANZA

iz =)y —y)
B n

Sxy
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Para el calculo de la covarianza se realizé la sumaria de cada uno de los valores de

voltaje menos la media aritmética tanto para X y Y como se muestra en la Figura

72, se divide para el numero de la muestra calculado.

(X1-X) (Y1-Y)
(1-5.25) (7.3-40.7)
(-4.25) (-33.4)
141.95

(X2-X) (Y2-Y)
(1.5-5.25) (11.2-40.7)
(-3.75) (-29.5)
110.63

(X3-X) (Y3-Y)
(2-5.25) (15.2-40.7)
(-3.25) (-25.5)
82.88

(X4-X) (Y4-Y)
(2.5-5.25) (18.2-40.7)
(-7) (-22.5)
61.88

(X5-X) (Y5-Y)
(3-5.25) (21.3-40.7)
(-2.25) (-19.4)
43.65

(X6-X) (Y6-Y)
(3.5-5.25) (23.4-40.7)
(-1.75) (-17.3)
30.28

(X7-X) (Y7-Y)
(4-5.25) (27.2-40.7)
(-1.25) (-13.5)
16.88

(X8-X) (Y8-Y)
(4.5-5.25) (30.2-40.7)
(-0.75) (-10.5)
7.88

(X9-X) (Y9-Y)
(5-5.25) (34.4-40.7)
(-0.25) (-6.3)

1.58

(X10-X) (Y10-Y)
(5.5-5.25) (36.3-40.7)
(0.25) (-4.4)
-1.10

(X11-X) (Y11-Y)
(6-5.25) (49.2-40.7)
(0.75) (8.5)
6.38

(X12-X) (Y12-Y)
(6.5-5.25) (52.3-40.7)
(1.25) (11.6)
14.50

(X13-X) (Y13-Y)
(7-5.25) (54.9-40.7)
(1.75) (14.2)
24.85

(X14-X) (Y14-Y)
(7.5-5.25) (56.8-40.7)
(2.25) (16.1)
36.23

(X15-X) (Y15-Y)
(8-5.25) (68.3-40.7)
(2.75) (27.6)
75.90

(X16-X) (Y16-Y)
(8.5-5.25) (72.1-40.7)
(3.25) (31.4)
102.05

(X17-X) (Y17-7)
(9-5.25) (75.3-40.7)
(3.75) (34.6)
129.75

(X18-X) (Y18-Y)
(9.5-5.25) (78.4-40.7)
(4.25) (37.7)
160.23

Figura 72: Célculos iniciales covarianza

Fuente: El Autor
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El calculo de la covarianza utilizando Excel se muestra en la Tabla 15.

Tabla 15: Calculo de la covarianza en Excel

141,95
110,63
82,88
61,88
43,65
30,28
16,88
7,88
1,58
-1,10
6,38
14,50
24,85
36,23
75,90
102,05
129,75
160,23

Sumatoria 1046,35

Covarianza 58,13

Fuente: El Autor

Valor obtenido

Covarianza 58,13

58,13 >0 Covarianza es Positiva

El coeficiente de correlacion de Pearson se lo utiliza para obtener un valor

adimensional debido a que los datos evaluados anteriormente son: X = voltios, Y=

metros.
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Los valores con el componente de correlacion de Pearson se calcula con la siguiente

formula

Coeficiente de correlacion lineal de pearson

Sxy
S,S,

T =

Se calcula la desviacion estandar para X y para Y, utilizando la funcion DESVEST

de Excel, como se muestra en la Tabla 16.

Tabla 16: Célculo de la desviacion tipica en Excel

X Y
1 7,3
15 11,2
2 15,2
2,5 18,2
3 21,3
3,5 23,4
4 27,2
45 30,2
5 34,4
55 36,3
6 49,2
6,5 52,3
7 54,9
75 56,8
8 68,3
8,5 72,1
9 75,3
9,5 78,4

DESVIACION

ESTANDAR 2,67 23,27

Fuente: El Autor

62



Calculoder
Sxy

5. S,y

T =

58,13

"= 2,67)(2327)

r = 0.935
r = 0.94

Se obtuvo que r es mayor a cero se comprueba que existe una relacién directa entre
los valores de X de voltaje y los valores de Y de distancias. Existe una relacién
directa entre los valores obtenidos en la division de areas cuando varia el voltaje

aumenta el alcance o distancia.

H: = Existe una relacion directa entre la variacién de voltaje del sistema de
transmision y la distancia o alcance obtenido, mayor voltaje mayor distancia

alcanzada.
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Figura 73: Resultados de la hipotesis

Fuente: El Autor
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El valor graficamente se muestra en la Figura 73, utiliza como eje la media de los
valores de X y de Y, se muestra que los puntos en rojo aportan valores positivos
para una relacion directa de los datos. El nuevo eje X y Y tomado es de las medias
aritméticas calculadas. X =5.25, Y=40.7

Evaluando los datos en una aplicacion online como se muestra en la Figura 74, se
obtuvo, que el valor de correlacion es 0.991 los datos obtenidos estan correctos con
los calculados por ello que se comprueba que 0.991>0, se acepta que existe una

relacion directa entre las variables obtenidas del sistema de localizacion.

Coeficiente de correlacion de calculo

Introduzca los ndmeros con comas separani(,)
Intraduzca el valorde (1,1.5,2,2.5,3,3.5,4,4.5,5%,5.5,6,6.5,
=

-

Introduzca los ndmeros con comas separani,)

Introduzca el valorde |7.3,11.2,15.2,18.2,21.3,23.4,27.2,36

G+ | 11 35

La produccion de Coeficiente de correlacién de calculo

A

N ° de Entradas 18
Coeficiente de correlacion 0.991
Kptean(Hy) 5.25
Y Mean(Hy) 40.66666666666666
0 2.6693
o, 23.2874

Figura 74: Calculo de la correlacion de Pearson

Fuente: http://es.ncalculators.com/statistics/correlation-coefficient-calculadora.htm
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CAPITULO 11l

3. RESULTADOS

3.1.MUESTRA DE AREAS EN EL PLANO CON SU LIMITACION

FACULTAD DE INGENIERIA
BLOQUE A
TERCER PISO
B _— =L o -
AREA2 ARFA 3 o
y - 1 >
L =
8 = == |
ARFA1 w9
=
y = ! A

Figura 75: Muestra de transmisores con su respectiva area.

Fuente: El Autor

En la Figura 75, se observa el plano de instalacion del sistema.

3.2. VOLTAJES Y DISTANCIAS POR AREA

Se realiz6 la limitacion de éareas en el espacio total dispuesto para la

localizacion, con tres transmisores, cada uno con su respectiva area, en la Tabla 17,
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se muestra los valores de voltaje y distancia a utilizar en el area dispuesta tomando
como referencia la tabla de valores de variacion y distancia observados en la Tabla
10.

Tabla 17: Valores finales de voltajes y distancias

AREA VOLTAIE DISTANCIA
Area 1 2.00 Muestra plano
Area 2 1.5 Muestra plano
Area 3 2.00 Muestra plano

Fuente: El Autor

3.3. RESULTADOS EN LA BASE DE DATOS

Los datos obtenidos en la base de datos se muestran en la Anexo 5, observando

paso a paso la trayectoria que siguio la persona en el espacio total dispuesto.
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CAPITULO IV

4. DISCUSION

El sistema de localizacion personal para area cerrada pretendio conocer la
localizacion de una persona en la totalidad del plano de su instalacion, para ello se
dividid en areas de prueba cada una con diferentes dimensiones. Con el uso de
maodulos de radiofrecuencia que permiten obtener diferentes alcance o distancia de
comunicacion con variaciones en su voltaje de alimentacion, se logrd esta
limitacidn de espacio. Se instalaron tres dispositivos transmisores que enviaron un
cbdigo de area que fue recibido por el dispositivo que porta la persona que esta
siendo localizada.

La inquietud estaba en que la localizacion se dé cuando la persona se encuentre
dentro del rango de comunicacion de cada transmisor, es decir no tuvo que existir
areas de comunicacion que estén trabajando en el mismo espacio, porque el
dispositivo receptor no podria identificar en que area se encuentra si estaba

recibiendo dos codigos.

Asi realizadas las diferentes pruebas con la variacion de voltaje en los transmisores
se logré lo propuesto que fue la limitacion de &reas, y la localizacion en cada una
de ellas. Como control de funcionamiento del sistema se desarrollé una aplicacion
para la recoleccion de datos, los que fueron guardados en una base de datos para
conocer en un lapso de lhoras los lugares que la persona atravesd, con su

caracteristica adicional que permitio conocer si se encontraba en un area restringida.

Todas las pruebas realizadas fueron afirmativa se logrd localizar a la persona

portadora del receptor movil.
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CAPITULO V

5. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

5.1. CONCLUSIONES

e Elsistema de localizacion personal para area cerrada puede ser instalado
en diferentes espacios interiores, con la correcta variacion de voltaje

para la limitacion del &rea.

e Laalimentacion de voltaje en un microcontrolador debi6 ser la correcta
0 aproximada al permitido para el correcto funcionamiento y para evitar

dafio del mismo.

e EIl interfaz de control, permite la recoleccidén, administracion y

visualizacion de la posicion de la persona.

e Los mddulos de radiofrecuencia 434 permiten disefiar un sistema de

localizacion de personas eficiente a bajo costo.

e Los modulos de radiofrecuencia 434 se encuentran a mayor alcance de
adquisicion, pueden utilizarse en aplicaciones que requieran una

limitacién de espacio.
5.2.RECOMENDACIONES
e En el envio y recepcion de datos de localizacion se debe utilizar un

cddigo ASCII, y realizar algunas comparaciones para recibir datos

correctos.
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Establecer el tiempo de espera en €l envio de la trama de datos de
acuerdo a la velocidad de transmision para la correcta recepcion de datos

en la comunicacion serial.

El voltaje utilizado en las distintas divisiones de &rea, debe ser
estabilizado para evitar variaciones en el area de localizacion, para evitar
que el dato recibido no sea el correcto y envié resultados erréneos al

interfaz de visualizacién en Visual Basic.

La base de datos en Access por la cantidad de datos ingresados durante
la localizacidn, necesita ser limpiada en el periodo de un dia para evitar

sobrecarga de informacion.
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CAPITULO VI

6. PROPUESTA

6.1. TITULO DE LA PROPUESTA

DISENO DE UN SISTEMA DE LOCALIZACION PERSONAL PARA AREA
CERRADA

6.2. INTRODUCCION

En varios ambientes se hace necesaria la actividad de localizacién, sea para dar
seguimiento a un persona adulta o un nifio pequefio, o se desee conocer en donde
Se encuentra una persona, puede ser en una empresa, institucion, centro de cuidado
de personas. Es por ello que el disefid de un sistema con caracteristicas de division
de areas puede ayudar con este propdsito, buscando los dispositivos 0 mddulos
inalambricos adecuada que cumplan con caracteristicas Optimas para el disefio a

bajo costo.

6.3.0BJETIVOS:

6.3.1. Objetivo General

e Disefid e implementacion de un sistema de localizacién personal para

cerrada con alarma de seguridad.

6.3.2. Objetivos Especificos

e Desarrollar una comunicacion adicional en el receptor movil de

localizacion, que permita por medio de la pulsacion de un boton hacer un
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Ilamado a la estacion de control para recibir ayuda por haber sufrido un

percance.

e Desarrollar una comunicacién que me permita recibir una alerta en el
receptor maévil por parte de la estacion de control en caso de emergencia

puede ser un incendio, o un robo.

6.4. FUNDAMENTACION CIENTIFICA — TECNICA

Para el desarrollo de alertas por parte de la estacion de control y el receptor
movil de localizacion, se debe considerar una comunicacién entre ambos que

permita realizar alertas.

Existe ya una comunicacion entre ambos para el envio y recepcion de cddigos para
localizacion, se puede utilizar esta comunicacion ya establecida, con la adicién de
un codigo de alerta que no se tendra que confundir con el de localizacion para ello
se puede seguir los siguientes paramentos.

En el sistema actual se estdn enviando una letras de comparacion de area a la
estacion de control, se tendra que adicionar una letra que se esté enviando
constantemente con el cédigo de localizacion puede ser [L] significa que no ha sido

presionado el botdn de alerta.
Por otro lado si se presiona el botdn de auxilio se cambia la letra [L] por una letra
[M] que significa auxilio. La estacion de control realiza entonces la comparacion

de las dos letras conociendo que la segunda pertenece a la llamada de auxilio.

6.5. DESCRIPCION DE LA PROPUESTA

La propuesta podra ser afiadida al sistema de localizacion ya disefiada con la

comunicacion ya establecida entre el receptor movil y la estacion de control.
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El desarrollo a seguir es el disefio del circuito receptor movil que incluya el boton
de auxilio. Se debera afiadir una pequefia sirena para alerta en caso de incendios, si
el microcontrolador con el que se esta trabajando no permite enviar mas salidas se
debe realizar el disefié con un microcontrolador que tenga mas puerto de entrada y

salida para incorporar méas aplicaciones de uso del receptor movil.

6.6. DISENO ORGANIZACIONAL

En la Figura 76, se observa, el esquema organizacional de los participantes

quienes desarrollaran la propuesta.

Figura 76: Disefio organizacional

Fuente: El Autor

6.7. MONITOREO Y EVALUACION DE LA PROPUESTA

Para el monitoreo y evaluacion de incorporacion de alertas entre la estacion de
control y el receptor movil de localizacidn se deberan hacer pruebas de recepcién
de datos y compasién de los mismos en la estacién de control.

Para el receptor mavil de localizacion se debera adicionar la comparacion de codigo
de alerta por medio de programacion en el microcontrolador. Si la comunicacién y
establecimiento de alertas funcionan, el sistema tendrd incorporado en su
funcionamiento una importante caracteristica ya que en cualquier lugar se esta

expuesto a peligros como son incendios entre otros.
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CAPITULO VIII

8. ANEXOS

ANEXO 1: Circuito base para el regulador de voltaje con aproximacion a 0 voltios.

Typical Applications (continued)
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ANEXO 2:

CODIGO DE AREA 1

char a;

unsigned short da,dal;
void main() {
TRISB=0B00101001;
portb.B0O=0;
portb.B3=0;

portb.B4=1;

UART1_Init(9600); /I Initialize UART module at 9600 bps
Delay_ms(100);

da = 0b00000001;

dal = 0b00000000;

while (1){

UART1 Write_text("A");
UART1_Write_text("E");
UART1 Write_text("E");

Delay _us(104);

¥
¥

char a;

unsigned short da,dal;
void main() {
TRISB=0B00101001;
portb.B0=0;
portb.B3=0;

CODIGO DE AREA 2

portb.B4=1;

UART1_Init(9600); /I Initialize UART module at 9600 bps
Delay_ms(100);

da = 0b00000001;

dal = 0b00000000;

while (1){

/lif (PORTB.B5==0) {

UARTL1 Write_text("B");
UART1_Write_text("F");
UARTL1 Write_text("F");

76



Delay_us(104);

I3}

¥
¥

char a;

unsigned short da,dal;
void main() {
TRISB=0B00101001;
portb.B0=0;
portb.B3=0;

CODIGO DE AREA 3

portb.B4=1;

UART1_Init(9600); /I Initialize UART module at 9600 bps
Delay_ms(100);

da = 0b00000001;

dal = 0b00000000;

while (1){

/lif (PORTB.B5==0) {

UART1_Write_text("C");
UART1 Write_text("G");
UART1 Write_text("G");

Delay_us(104);

I}

—
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ANEXO 3

Caodigo de recepcion y comparacion de datos

char n[2];

void interrupt (){

if(PIR1.B5){

porta.b0=1;

portb.b0=0;

n[0]= UART1_Read();

n[1]= UART1_Read();

n[2]= UART1_Read();

Delay_ms(100);
if (n[0]=="A'){
if (n[1]==E{
if (n[2]==E)}{
UART1_Write_text("A");
porta.b1=1;
Delay_ms(100);
porta.b1=0;
Delay_ms(900);
porta.b0=1;
1
if (n[0]=="B'{
if (n[1]==FX
if (n[2]==FK
UART1_Write_text("B");
porta.b2=1;
Delay_ms(100);
porta.b2=0;
Delay_ms(900);
porta.b0=1,;

1}
if (n[0]=="C'){
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if (N[1]=="G"){
if (n[2]=="G"){
UART1_Write_text("C");
porta.b3=1;
Delay_ms(100);
porta.b3=0;
Delay_ms(900);
porta.b0=1;
portb.b0=1,;
Delay_ms(100);

33,

}
PIR1.B5=0;

¥

void main() {
cmcon=7;
trish.B0=0;
TRISa.b0=0;
TRISa.b1=0;
TRISa.b2=0;
TRISa.b3=0;
porta.BO=1;
INTCON=0b11000000;
PIE1.B5=1;
UARTZ1_Init(9600);

while(1){
porta.b0=1;}}
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ANEXO 4:

INSTALACION DEL SISTEMA DE LOCALIZACION

El modo de instalacion del sistema para su utilizacion no es complicado se debera

realizar lo siguiente:

e Encender el receptor de cddigos de area
e Conectar al computador el modulo de control del sistema.
e Se deberan conectar los trasmisores en el lugar indicado para su utilizacion.

e Abriry conectar la aplicacion.

UTILIZACION SISTEMAS DE LOCALIZACION

Una vez ubicado los transmisores por area en el lugar adecuado con su respectivo
voltaje, en la etapa de transmision, se procede a ingresar a la aplicacién para la
visualizacion y control de datos de localizacion, estad conformado por tres pantallas.
e Seguridad
e Pantalla principal

e Pantalla muestra diagrama de ubicacion de los transmisores por area

La aplicacion inicialmente queda instalada en el escritorio, es un archivo ejecutable

no requiere una instalacion de algun programa para su utilizacion
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Una vez ingresada a la aplicacion se muestra la primera pantalla de seguridad en la

que solicita un nombre de usuario y contrasefia.

L O

INFORMACION

Se debe conectar el modulo de control de datos al computador. El receptor mavil

que porta la persona tendra que estar en encendido como se muestra en las

especificaciones en el dispositivo.
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Realizada la actividad de conexion y enviado el codigo de usuario y contrasefia se
muestra la pantalla principal de localizacién, la que esta conformada por dos

botones con los que el usuario debera interactuar.

e Conectar

o Salir
Conectar inicia el contador del tiempo en el cual se realiza la localizacién, el sistema
esta conectado para la recepcion de datos, una vez recibidos los datos son guardados

en la base de datos para su revision.

Salir este cierra la aplicacion cuando se desea finalizar la localizacion.

MUESTRA DEL PLANO DE
INSTALACION
r |

o
—

0:57
il s p
21/01/2016

La base de datos esta elaborada en Access de Microsoft office, se encuentra
instalado en toda computadora al ser muy utilizado.

Esta base se encuentra en una carpeta guardada en el escritorio, una vez finalizada
la localizacién se accede a la base de datos para su revision, esta puede ser copiada
a un documento de Word, posteriormente a eso se debera borrar la base de datos
esto por la gran cantidad de datos guardados.
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Se ingresa a la base de datos, se presiona en usuario se muestran
receptados de la localizacion

® = Basedaté : Base de datos- DAFINALTESIS\TODO-VALE-TESIS\SEGUNDOWISUAL BASIC\ultimo programa vale\Basedatt.mdb (Formato de archivo de Access 2000) - Access
INCIO | CREAR  DATOSEXTERNOS  HERRAMIENTAS DE BASE DE DATOS
X, Cortar Ascendente Seleccion Muevo 2. Totales 35 Reemplazar
ER) Copiar Descendente 7] Avanzadas Guardar 55 Revision ortogrifica Tra
Ver | Pegar ' Filtro | Actualizar Buscar N K S
Copiar formato Quiter orden ¥ Altemnar filtro 1540~ P< Biminar + [ Mss Seleccionar =
Vistas Portapapeles T Ordenar y filtrar Registros Buscar Formato de texto
Todos los objet... © «
Buscar. D
Tablas 2
3 usuario

Preparado

e

Se muestran los datos de localizacion

los datos

?2 - 8 X

Iniciar sesién

B d s HERRAMIENTAS DETABLA  Basedatd : Base de datos- D:AFINALTESIS\TODO-VALE-TESIS\SEGUNDOWISUAL BASIC\ultimo progra.. 7 = x
INICIO  CREAR  DATOSEXTERNOS  HERRAMIENTAS DEBASEDEDATOS ~ CAMPOS  TABLA Iniciar sesién
b/‘ Cortar Y 4] Ascendente Y Seleccion - ’—@ i Nuevo = Totales 2. Reemplazar Calin T
] Bl Copiar % Descendente = Avanzadas + & Guardar %% Revisién ortografica > Trar
Ver  Pegar Filtro ) Actualizar ) Buscar NKS AV H- =
- Copiar formato Quitar orden W Alternar filro | o~ Eliminar ~ EH Mas - [} Seleccionar~
Vistas Portapapeles i) Ordenar y fiftrar Registros Buscar Formato de texto I} ~
Todos los objet... @ « H usuario’\ X
NUMERO -| AREAL -| AREA2 -| AREA3 - |Hagaclicpara agregar ~ -
Buscar... yel
Tablas 5 E =5 . .
2 usuario Ino o NG
4 NO st NO
5 NO st NO
6 NO st NO
7 NO st NO
8 NO st NO
9 NO st NO
10 NO st NO
11/NO st NO
12 NO st NO
13/NO st NO
14/ NO st NO
15 NO st NO
16 NO st NO
17 NO st NO
18 NO st NO
19 NO st NO
20 NO st NO
21/NO st NO
22 NO NO si
23NO NO si
24/NO NO si
25/ NO NO si -
Registra: 1de63 LI Buscar

Vista Hoja de datos

BLOQ NUM

Se la puede copiar dando clic en la siguiente parte marcada con el cuadro rojo.

Copiar y se pega en un documento de Word
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E d v

ARCHIVO paidiieie; CREAR DATOS EXTERNOS HERRAMIEMTAS

b/‘ Cortar Y %lﬁkscendente T Seleccién

[
Em Copiar ] ,%,.L Descendente Tgﬁwanzad
Ver Pegar Filtro
- Copiar formato Quitar orden Alternar

Vistas Portapapeles P Crdenar y filtrar
=z usuariu:u.."-.__
NUMERO - AREAL -

i NO
2 NQO
3 NO
4 NO
3 NO
6 NO
7 NO

Todos los objet... @ «
Buscar.. o

Tablas 3

j usuario

Limpieza de la base de datos

Se copia los datos en caso de ser necesario, limpia la totalidad de datos.
Posteriormente se da clic derecho como en la imagen anterior, se selecciona
eliminar registro.

Se borran los datos guardados en la tabla.

Para reiniciar la tabla se da clic en archivo y se da clic en compactar y reparar

@ Basedatd : Base de datos- D:\FINALTESIS\TODO-VALE-TESIS\SEGUNDO\VISUAL BASIC\ultimo programa vale\Basedatd.mdb (Formate de archivo de Access 2000) - Access 7 - x

Informacion

Nuevc
Basedat4
Abrir D: » FINALTESIS » TODO-VALE-TESIS » SEGUNDO » VISUAL BASIC » ultimo programa vale
- - Compactar y reparar Ver y editar propiedades de base de datos
it Use Compactary reparar para evitar y corregir problemas con los archivos
@rrrEmD Compactar y reparar de bases de datos.
base de datos.
Imprimi
Cerrar o8 Administrar usuarios y permisos
“ Use contrasefias y permisos para permitir o restringir el acceso de los
yp para p 9
Usuarios y usuarios, o grupos de usuarios, a los objetos de la base de datos.
Cuent: permisos.
Opciones
= Establecer contrasenia para la base de datos
Use una contrasefia para restringir el acceso a la base de datos. Los archivos
Establecer con rasefia que usan el formato de archivo Microsoft Access 2007 o posterior estan
para la base de datos cifrados.




Se cierra la ventana de Access Y se inicia nuevamente la localizacion en caso de ser
necesaria.

Dependiendo del numero de areas instalas puede ser de 3, 4 y mas, se muestra sus
respectivos gréficos de localizacion
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Disefio para cuatro areas

By LOCALIZACION

CONECTAR SALIR

MUESTRa& DEL FLAND DE
INSTALACION
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ANEXO 5:

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DEL SISTEMA

Variacion de voltaje de regulacion con el multimetro.

AREA 1

Espacio total de Funcionamiento
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Pruebas area 1

AREA 2

Espacio total de funcionamiento
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Pruebas area 2
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Espacio total de instalacion

Pruebas area 3
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Datos en la base de Datos

Usuario
NUMEROJAREA1JAREA2|AREA3
1l NO |NO
2|si N0 |NO
351 N0 |NO
45l NO |NO
551 N0 |NO
6)ss N0 |NO
7NO  NO  sI
gNo N0 sI
9NO  |NO sI
10NO  NO s
11NO N0 Sl
12N0  NO |
13NO N0 Sl
14NO  NO |
15N0 N0 S|
16NO N0 |
17N0 NO sl
18NO N0 S|
19N0  [NO s
20N0  |NO s
21NO [NO  sI
22/l N0 |NO
23)si N0 |NO
24/l N0 |NO
25/ N0 |NO
26)si N0 |NO
27/l N0 |NO
28]N0  si |NO
29N0  [sI |NO
30N0 Sl |NO
31NO Sl |NO
32N0 Sl |NO
33NO Sl |NO
34NO Sl |NO
35NO Sl |NO
36NO Sl |NO
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Usuario

NUMERO|AREA1|AREA2|AREA3
37|NO S| NO
38|NO S NO
39|NO S| NO
40|NO S NO
41|NO S| NO
42 NO S| NO
43|NO S NO
44 NO S| NO
45|NO S| NO
46 |NO N NO
47 NO S| NO
48|NO N NO
49|NO S| NO
50|NO N NO
51|NO S| NO
52|NO S| NO
53|NO N NO
54NO S| NO
55|NO N NO
56|NO S| NO
57|NO S| NO
58|NO S| NO
59|NO S| NO
60(NO S| NO
61NO S NO
62|NO S| NO
63NO S| NO
64 NO S| NO
65|NO S| NO
66 NO S| NO
67|NO N NO
68 NO S| NO
69|NO N NO
70|NO S| NO
71NO S| NO
72|NO S NO
73|NO S| NO
74\NO S NO
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Usuario

NUMERO|AREA1|AREA2|AREA3
75|NO S| NO
76|NO S NO
77|NO S| NO
78|NO S NO
79|NO S| NO
80|NO S| NO
81|NO S NO
82|NO S| NO
83SI NO NO
84Sl NO NO
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ANEXO 6: Circuito electronico de la Fuente de regulacion fija 5 voltios

24 VOLTIOS

U1
7805

— C1
ESSY ( 33,

Vi

GND

VO

5 VOLTIOS

3 . .
::{:: c2 __I_. C3
Ssrs 0.1uf ']" 100n

Fuente de regulacion fija 5 voltios
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ANEXO 7: Circuito electronico Fuente Regulable entre 0 a 12 voltios.

Fuente regulable entre 0 a 12 voltios.
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ANEXO 9: Circuito electronico del mddulo receptor de datos.
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ANEXO 10: Data Sheet LM117/217-LM317

LM117/217
K’[ LM317

1.2V TO 37V VOLTAGE REGULATOR

OUTPUT VOLTAGERANGE : 1.2TO 37TV
OUTPUT CURRENT IM EXCESS OF 1.54
0.1% LIME AND LOAD REGULATION
FLOATING OPERATION FOR HIGH
VOLTAGES

« COMPLETE SERIEZOF PROTECTIONS :
CURRENT LIMITING, THERMAL
SHUTDOWN AND 50A CONTROL

DESCRIPTION

The LM117T/LM217ALM317  are  monolithic
integrated circuit in TO-220, ISOWATT220, TO-3
and D°PAK packages imtended for use as
positive adjustable voltage regulators.

They are designed to supply more than 1.54 of
load current with an output voltage adjustable
overa 1.2 to 37V range.

The nominal cutput voltage is selected by means
of only a resistive divider, making the device
exceplionally =asy to wse and eliminating the
stocking of many fixed regulators.

ISOWATT220

ABSOLUTE MAXIMUM RATING

Symivod Parameter Value Unit
Vie |Input-putput Differential Voltage 40 v
la Cutput Cument Intenrally Limited
Tap | Dperating Junction Temperature for: LM117 -55 to 150 “C
LM217 -25 to 150 °C
LMa317 0to 125 “C
Pim | Poweer Dissipation Internally Limited
Targ | Storage Temperaturs - &5 to 150 G
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ANEXO 11: Data Sheet Regulador de Voltaje Positivo series uA7800.

1ATE00 SERIES
POSITIVE-VOLTAGE REGULATORS
ELHERL - MAT TRTE - MEWVIZED WAY I
* 3-Terminal Regulators ® High Powsr-Dlsslipation Capablllty
& Qutput Cument up fo 1.5 4 ® Intemal Short-Circult Cumrent Limiting
#  Internal Thermal-Overload Protection & Dutput Translstor Safe-Area Compenaation
HE (TO-220| PACKASE HTE PACHAGE
[TOR VEEW] [TOF VIEW)
=
—— CUTPUT
E {:J === coMMON F 1 OUTFUT
z == INPUT 5 L
0 z COMMOMN
HEE [TO-I0 PACHAGE Fa’ O |yEuT
(TOR VIEW)
&
f——— ouTFUT
; L ——= coMMON
o == |NFUT

descriptionfordering information

This sries of fixed-voltage Inbegrated-ciroul? voitage reguiatons ks deslgned for 3 wide range of appllcations.
These applications Inciude on-card reguiation for eimination of noise and distibution prodiems 35500ated with
single-point requiation. Each of thess reguiators can deliver up % 1.5 A of owiput cumend. The Intemal
cument-imiting and themmal-shuidown features of these regulatons essentialy make them Immune o overioad.
In 3dmton 1o Use 38 Meed-voltzge reguiators, thess devices can be used with sxtemal components to ootan
adjustabie oUW voltages and currents, and also can be used as the powsrDass element In precision

regulaiors.
ORDERING INFORMATION
T un'pt-?“' Pacxace! pim qu;JEEn L‘ﬂﬂﬁﬁ
POWER-FLES (KTE) Feel of 2000 | RATBIECHTER RATEOSC
5 0220 (FC} Tistss o 50 WATBOSCHE P
O 21, shaorl sbosulcher {HICE) | Tbe of 30 pATBIGCHES
POWER-FLEX, (KTE) Foeel of 2000 | WATBIBCHTER LATEOEC
8 D220 (KL} Tistst o 5 WATBOBCHE T
O3, short sbosulcder (KIZE) Tishe of X PATBIBCETS
POWNER-FLER, (RTE) Foedl Of 200 | ILATENOCHTER BRTEAO:
R u TO- 20 (R} Tk o 50 WATBICHE RATEA O
POWER-FLEX, (KTE) Foeel of 2000 | RATE1ZCHTER RATEAZC
w D220 (KL} Tt of G WATBIZCHE P
O 21, shaorl sbosulcher {HICE) | Tbe of 30 PATEI2CHES
POWERFLEN, (KTE) Fesl of 2000 | LATHIECHTER RATEASE
5 D220 (KL} Tistst o 5 WATBIECHE
TO-220, shorl Shouder [KCS] | Tobe o 20 WATBIECH, AT
POWNER-FLER, (RTE) Foedl OF 2000 | ILATEACHTER AT
™ 02 (R Tube of 50 LATHMCHE EATENC

I Package crawings, standand pecking guantdbes, themal daie symbolzaton, and PCE design gudelines are available af
www I comisoipackage

Fieaies b awane thil an important rotios concerning avalability, sindand wamanty, and uss in oilesl sppbcations of
Teocam | rrsirurments semicendueion prodocts. end dieclaimens deneln apreans ai the end of Tis ol Shest

ml‘:ﬂt:l.l'l: L = .ngr;ﬁ:t Copyripht & 007, Texes instrumsnis inoopomstsd
INSTRUMENTS
PO T OFFRCE 000 elgoih & DALLAS TENAS Tixd 1
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ANEXO 12: Data Sheet LM237-LM337

i3 Texas

INSTRUM LM237, LM337
BLVE04TL —NOVEMEER 1584 REVEIED JANUARY 2015
LMx37 3-Terminal Adjustable Regulators
1 Features 3 Description

- Output Voltage Range Adjustable From The LM237 and LM337 are adjustable 3-terminal
12V io a7V negative-voltage regulators capable of supplying in
. excess of —1.5 A over an output voltage range of —1.2
Cutput Current Capability of 1.5 A Max V to —37 V. They require only two external resistors
Input Regulation Typically 0.01% Per Input- to set the cutput voltage and ome cutput capacitor for

\Voltage Change frequency compensation.

- O t R lation Typically 0.3%
utput Regulation Typically Device Information'!

Peak Output Current Constant Over Temperature
PART NUMBER PACKAGE BODY SIZE (MOM)
Range of Regulator —
. _— . TO-220 [4) 10,156 mm x E.6E2 mm
Ripple Rejection Typically 77 2B LMix3T TO-263 [4) 10.15 mm x 502 mm
- .10 L
Direct Replacement for Industry-Standard LM237 Tozm () e EEID

and LM337
{1} Far all avallable packages, ses the orderable addendum at

2 Applications the and of the data sheet.

Applications Requiring Megative Cutput Voltage or
Precision Curmrent Regulation

Consumer Electronics

End Equipment

Partable Applications

4 Simplified Schematic

LM237
or
LM337
W ——§——(WNPUT  OUTPUT —% Vip
I ADJUSTMENT
I R
|
o1 = -
T '
|
| Re2
I
=+
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ANEXO 13: Data Sheet Diodo Rectificador del 1N4001 a 1N4007

NTE

ELECTROMICS, INC.
di FARE ANTESTIRET
BLOOIMFIELD, HY o703
1T TR

BELpediorare i oo

TR0 thrw 1 HN3007

1.0A Standard Recovary Ractifier
Ceatures:
i s lrardirun
Luwe M reand Wallzye Chop
High Carrwnd Compe by
Fiighi Sunge Curment Capabiny
RaHE Comolinm
Caser D0—41. Molided Flastio
Towrmmak. Mok Lead: Subkloobdc po MIL-OTD-202, Mcimal 203
Primrzy- Cimdhrde Rmnd
Wesigal, .03 gaunms lapure])
Mawrting Fosndor: Any
Maskrng Tyre Nunbe:

R I I

a = a3 = oa &

ADEOIUTE MAXimum Faings ana clecTical Lnaraciedsdcs: i1, =+20"0, IMSss OMenaise Spednied)

Pzl Repotiive Weltmge, Wnme
Wokihg Fesk Reverss 'ui:II'I!gE. Wl
DC Elsoking 'n.'i:l'ln-:e

NS00

L OSSO

MK MNeve os Yullage, Yapws)
T4 ...

AN C DD DI I L I T

TH400E ...

ANMAOOS C DD LI L I LI

THHELS

Narmge Rasfnsd i Carmant [Ty = 87950, Mate 1005+ <ooe oo e

Hnﬂ—l'l.e-Fed'hle Feak Fonwerd Suge CUTeT, |rogy

BAms Sirgle I'l:lfﬂne—mtmp-u'npn:cdm rabesd load. JEDES Metwadl .

Frerwerd Velages (1= = 1.04], YWy - . ..
Fepl Heyverse Ciarent | |¢.-+E|"'_-| ||:||,|

PR e ke 'T"=4_1n.ﬂr:,

Ty pwal dbarrsian Capevilarnes Maws E), ':-i .

Typoal Therna AesEtanos JJn:h-:n—bJ—.ﬂthﬂt H.q.. A .
Cperoting Temnpersture Range T .

Sormos |emrpestbane HEnoge, I,-,u-n I

Hof= 1. Lemds mambsned :turherrb:rnﬂ'h.r-u]u.:i'-nm-enflﬂ-mn'ﬁ':rn e pame

Heots 1. Mescussd wt 1060l wnd Applisd Aecsrcs Vohage of 2.0 00T,

101

.. TS
150

L
LLE

. 80
0o

.. T
140
. 2B
AT
T
. nn
1.04

38
T

. DUpA
e )
S ry
e JPCW
BT 4= 110950
BT B T

Rwew 1112



ANEXO 14: Data Sheet Modulo Transceiver HR-1020

ORIENTAL HUARAY GROUF LIMITED

HR-1020 Low Power RF Module
User Manual

ORIENTAL HUARAY GROUP LIMITED

Telk: 86 755 31782516 Cell phone: 86 1581385467 Fax: 86 7SS 81782518
Address: Haxtia Industrial park, Jiaghel, Shisas, BaoAn district, Shesshen, China Postal code:
S15108

Webaite: www abglrf.com E-mal: sdesaohgirfoom  or jolshangf e pmald.com

Before usinz HR-1020 Module, please carsfully read the user manual of HR-1020
Module, any question in technical, you can contact us, Tel:86 755 81782516 Cell:
86 15813856667

| « HR-1020 Main Application Range

HR-1020, the low-power wireless transceiver data module is used as the wireless data
transceiver in short-ranges, with the small size, weight and power consumption and
good stability and relability. Narrowband low power UHF wireless data transmitters
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and receivers with channel spacings as low as S0EHz:

* AME  Automarc Meter Beadins

* Wireless alamm and secunity systems

* Hame automation

* Low power felemeiry

* 433 /363 and 915 MHz IS 5FD band systems

* Dafa radio can be nsed for Wireless conference voting system;

* Mapping:

* Fadio modem can be used for Sports Taining & competition;

* Wireless dishes ardering,

* Wirelpss POS, PDA wireless spart terminal-

* BF modem can be wsed for Elecironic bus staton and intellizent traffic;

* BF transmiiter Wiraless electronic display screen and quening maching;

* Wirelsss telemetry Charging for parking, parking lot;

* Wireless modem Auafomobils inspecion and four-whes] orisntation;

* Wireless sensor Indusmial wireless remots conirol and air conditioning reme
conreller;

* Observation and predication of ofl well and hydrolegical information;

* Point to noalti-poeint wireless network, wireless on-the-spot bus and aatomatic data
colleciion sysbem;

Il . Feature of HR-1020 Low Power Data EF Module:

1. low power transmission with the mansmiszion power of 10T fmT

2 ISM frequency band , requiring on application of frequency point.

Camer frequency of 433MHz/HE.-1020 F433), 91 5MHZHE.- 1020 Fo135),
BSEMEH=HE -1020 FA52).

3. High anii- mierference and low BERE(Bif error Eate)

Basad on the GFSE modulation mede, the high- efficiency forward emor comection
channsl encoding technology is used to ephance data's resistance to both buarst
interference md mndom interforence and the actual bit emror rate of 10-3 ~ 10-4 can
b2 achisved when charme] bit emror rte &5 10-2.

4. Lomg tramsmizsion diztance

Withm the range of visibility, the reliable ransmizsion distance is =200 m when the
heizht is greater than Im (EER=10-3@08000bps]).

Withm the range of visibiity, the reliable ransmizsion distance is =700 m when the
heizht is greater than Im (BEER=10-3@12000ps]).

Withm the range of visibiity, the reliable ransmizsion dstance is =500 m when the
heizht is greater than 3m (BEEF=10-3@05000ps].

Within the range of wisibility, the reliable ransmizsion distance is =800 m when the
heizht is greater than 3m (EER=10-3@12000ps]).

&. Tramsparent data fransmission
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Tranzparent data mierface is offersd fo coit any standard or nonstandard nser protocal.
Any false data penerated in the air can be floated antomarically (What has besn
received i exactly what bas been mansmitted).

f. Mnlf- chanmel

The standard HRE-1020 confipmation provides § channels, If the user needs, it can ba
extended to 1632 charmels, meeting the mmulfiple communication combmation msde
of the user.

T Dral serial port, 3 interface modes

HE-1020 presides 2 serial ports and 3 interfaces, with COMI as the TTL level TART
imferface and O0M2 as user defined standard B5 - 232ES - 485 mierface (user only
neads o plogpull 1 bit short cirooster and epsrpize it to make the definstion).

8. Large data buffer zone

Inferface band rate is S600bps with format of 8W1/2E] and nser s=lf- definition,
allowing the transmizsion of long data fames at eos time for more flexible
programmying by users. (If the nser neads, it can also transmit the dat in unfimited
lengzih af one fime).

4 Intellizent data control and the nser doesn't need to prepare excessive
Proerams

Even for semi duplex communication, the user dossn't need to prepars excessive
programs, only recsiving transmitting the data from the imterfacs. HE-1020 will
mrtomatically, complets the other operations, such as ansmizsonTeceiving
comversion in the air, conirol. efc.

10. Low power consnmption and sleeping fancion

For receiving, omrrent is <20mA, ransmiting current is <20mA. and sleep oument is
A,

11. Hizh reliability, small and Bght

Single chip adio - fTegoency infeprated cirouit and singls chip MCU are osed for
leszened peripheral cirosit 5, bizh reliability, and low faihare mte.

M. Usze HR-1020 Wirelez: data transceiver module
1 Appearamce chart
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F Conneried o
Mo SOl Descripon Lewml the EMING Fomarks
1 =hD Frver ko | Powerio
2 WD DG puodnd I3~SOV
y PRDTTLEDE coatgam mcaber | TTL | THD
THIWTTL Tl Sanal daia
d TTL RED
TTL transmiter
Canba conrsaked
] = i ] 2inalin Simulstion and Wi s DOWEF T
The E5-480 M i
& ATH AT The BS-132 TX AR R
The RS-iES B
7 BB D The RB-Z30 A BT B TH)
Domaaney condol e FTTy e Lores efTaclive 1e
1] ELEEP fifge iy TTL sianal 15
Reduction and Hegative Ful=e 1
a RESET eantrol finput) TTL Rzt signal e
IV. Setting of the channel, interface, data rate and data format:

1. Befare nsing HE-1020, you have o make simple confisuration of vour system

parameter such as interface and data format

O

O oo
o o

o]
TED

Ll ]

n Shotrt circuiter

There is one sroup of 5-bit shon-ciroult wire(JPY) on the bottom right comer of

HE-1020 defined as A B, C, D E mempectively, assuming the
open circuit of jumper wire (without shart cirouit) is mode 1 and
shart cincuit of jumper wire (with short cirowit) is mede 0.
A: Channpel confizuraton
ABT jupiper wires of [P2 provide 8 opboms and you can choose i use O-7
channals if the work wirelsss moduls is work at the same charme] (ABC jomper wirs
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GHD |1 - (GHD
Voo 5 L] yoo
D 5 - TADITLL
TS0 g ® RXDITLL
SGHD | *
KT B »
BRI [
SLEEP &
BRESET |'il -
AL 0 mterface user equipment mterface

Note: Pleases donot conmect any wire on PinT and PmE f COM2 is no use
Ifvouuss the TTL only please make sure the D jumper of TP2 without jumper wire.
The connection wire as well as below:

R R Y = L

—
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