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    /*********************************************************************************** 

    *        

    *          TRABAJO DE FIN DE GRADO:      CONTROL DE FLOTAS 

    *          GRADO EN INGENIERÍA DE TECNOLOGÍAS DE TELECOMUNICACIÓN 

    *          UNIVERSIDAD DE GRANADA 

    *        

    *          CÓDIGO 1. ARDUINO NANO. ADQUISICIÓN DE DATOS CONTINUO SOBRE OBD. 

    *   

    *           2018  GONZALO MONTALBÁN TIADO <gonzalomontalban@correo.ugr.es>   

    *        

    ***********************************************************************************/ 

    

    /* 

     *      Subsistema Extractor de datos OBD-II I2C 

     *  

     *      Este programa hace un primer sondeo de la mayoría de PIDs del modo 1 de  

     *    operación del sistema OBD-II, con fin de determinar los sensores cuyo tiempo  

     *    de respuesta es inferior a 100 ms. El vector booleano que indica el  

     *    resultado del sondeo será transmitido por el puerto serie por defecto. 

     *       

     *      Una vez obtenidos, se tendrá un vector con los PIDs, otro vector booleano  

     *   que indica qué PIDs son disponibles con retardo menos a 100 ms y otro vector  

     *   de valores, el cual se irá rellenando completamente en cada ciclo de la  

     *   función loop. 

     *       

     *      Este vector de valores que se rellena encada ciclo de la función loop es  

     *    enviado por el puerto serie junto con unos mensajes de confirmación de  

     *    estado, como los ACK. 

     *       

     */ 

        



 

    #include <Wire.h>         // Librería que posibilita la conexión I2C 

    #include <MicroLCD.h>     // Librería que incluye el objeto que controla la OLED  

       128x64 

    #include <OBD.h>          // Librería otorgada por Freematics para comunicación con  

        el adaptador OBD 

     

     

    LCD_SSD1306 lcd;          //Creación del objeto lcd sobre la clase LCD_SSD1306 en  

       librería MicroLCD 

    COBDI2C obd;              //Creación del objeto obd sobre la clase COBDI2C en  

      librería OBD 

     

    /* 

     * Declaración de variables y constantes tanto de tiempo como de estado. 

     * ReadyRunning/ACK y ReadyVector/ACK son fundamentales para la correcta  

     * transmisión de los vectores de información entre el Arduino Nano y la Wemos D1  

     * mini, ya que servirán para comenzar la transmisión entre estos y comprobación  

     * de la recepción por parte de la Wemos. 

     */ 

    unsigned long start, finished, elapsed; 

    const int tiempoBcorto=50, tiempoBmedio=500,tiempoBlargo=1000, TIMEOUTcorto=100; 

    const int ReadyRunning=1, ReadyRunningACK=2, ReadyVector=3, ReadyVectorACK=4; 

     

    /* 

     *  static byte pids_vector[] es el vector que contiene los PIDs en hexadecimal,  

     *  cuyo estado será solicitado a la ECU. No todos los PID han de ser objeto 

     *  de estudio tanto por tiempo en recepcion por parte de la ECU como por  

     *  disponibilidad. Por tanto, será necesaria una función que compruebe cuales 

     *  de ellos serán los que se solicitarán a lo largo del funcionamiento. 

     *  

     */ 

     

     

    // Primera declaración de pids_vector[]. Contiene todos los PIDS posibles cuyo  

    // valor en hexadecimal está contenido en la libreria OBD 

     

/* 

      static byte pids_vector[] = { 

        PID_ENGINE_LOAD, PID_COOLANT_TEMP, PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, 

        PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_2,PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_2, 

        PID_FUEL_PRESSURE, PID_INTAKE_MAP, PID_RPM, PID_SPEED, PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_INTAKE_TEMP, PID_MAF_FLOW, PID_THROTTLE, PID_AUX_INPUT, PID_RUNTIME, 

        PID_DISTANCE_WITH_MIL, PID_COMMANDED_EGR, PID_EGR_ERROR, 

        PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE, PID_FUEL_LEVEL, PID_WARMS_UPS, PID_DISTANCE, 

        PID_EVAP_SYS_VAPOR_PRESSURE, PID_BAROMETRIC, PID_CATALYST_TEMP_B1S1, 

        PID_CATALYST_TEMP_B2S1, PID_CATALYST_TEMP_B1S2, PID_CATALYST_TEMP_B2S2, 

        PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, _AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, 

        PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, PID_AMBIENT_TEMP, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, 

        PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_C, PID_ACC_PEDAL_POS_D, PID_ACC_PEDAL_POS_E, 

        PID_ACC_PEDAL_POS_F, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, PID_TIME_WITH_MIL, 

        PID_TIME_SINCE_CODES_CLEARED, PID_ETHANOL_FUEL, PID_FUEL_RAIL_PRESSURE, 

        PID_HYBRID_BATTERY_PERCENTAGE, PID_ENGINE_OIL_TEMP, PID_FUEL_INJECTION_TIMING, 

        PID_ENGINE_FUEL_RATE, PID_ENGINE_TORQUE_DEMANDED, PID_ENGINE_TORQUE_PERCENTAGE, 

        PID_ENGINE_REF_TORQUE 

      }; 

     

    */ 

     

     

    // Segunda declaración de pids_vector[]. contiene los PID ordenados según tiempo de 

    // extracción de datos. A partir del  PID_BAROMETRIC, el tiempo de cada uno es  

    // superior a los 6 segundos o no está disponible. Contiene todos los PIDS posibles  

    // cuyo  valor en hexadecimal está contenido en la libreria OBD. 

     /*  

    static byte pids_vector[] = { 

        PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_COOLANT_TEMP, PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, 



        PID_ACC_PEDAL_POS_E, PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, 

        PID_AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, PID_CATALYST_TEMP_B1S1, PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_RUNTIME, PID_SPEED, PID_INTAKE_TEMP, PID_ENGINE_LOAD, PID_DISTANCE_WITH_MIL, 

        PID_AMBIENT_TEMP, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, PID_FUEL_LEVEL, PID_WARMS_UPS, 

        PID_DISTANCE, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, PID_THROTTLE, 

        PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE, PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, 

        PID_ACC_PEDAL_POS_D, PID_RPM, PID_BAROMETRIC 

        }; 

    */ 

     

    // Tercera declaración de pids_vector[]. contiene los PID de menor tiempo de  

    // obtención ordenados según su función en el vehículo. 

     

    static byte pids_vector[] = { 

        PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, PID_BAROMETRIC, PID_ENGINE_LOAD, 

        PID_SPEED, PID_RPM, 

        PID_THROTTLE, 

        PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, PID_ACC_PEDAL_POS_D,  

        PID_ACC_PEDAL_POS_E, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, 

        PID_AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE,     

        PID_CATALYST_TEMP_B1S1, 

        PID_INTAKE_TEMP, 

        PID_FUEL_LEVEL, 

        PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, 

        PID_RUNTIME, 

        PID_COOLANT_TEMP, 

        PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, 

        PID_WARMS_UPS, 

        PID_DISTANCE, PID_DISTANCE_WITH_MIL, 

        PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_AMBIENT_TEMP 

    }; 

     

     

    /* 

     *  pids_1_elementos: Entero que contiene el numero de elementos del  

     *  vector pids_vector. 

     *   

     *  pids_1_running: Vector de booleanos que indica cuales de los PIDs incluidos 

     *  en el vector pids_vector son útiles en el vehículo correspondiente. 

     *   

     *  pids_1_valores: Vector que se irá sobre escribiendo con los valores obtenidos 

     *  para cada PID. 

     */ 

      int pids_1_elementos = sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0]); 

      bool pids_1_running[sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0])]; 

      int pids_1_valores[sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0])];  

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                                                                                 - 

    //                                  VOID SETUP     - 

    //                                                                                 - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

    /* 

     *    FUNCION SETUP: 

     *                    1º Se inicia la conexión Serial y se elimina cualquier dato  

     *   posible en recepción 

     *                    2º Se comienza la conexión con el OBD y se espera hasta que  

     *   esta se establezca. 

     *                    3º Se muestra por la pantalla OLED, información de estado. 

     *                    4º Se realiza un sondeo de los datos útiles obtenidos a partir  

     *   de cada PID, con el objetivo de rellenar el vecotor bool  

     *   pids_1_running[ ]. 

     *                    5º Se envía mensaje ReadyRunning, listo para enviar  



     *   pids_1_running[]. 

     *                    6º Se espera a recibir ReadyRunning que le indica que la Wemos  

     *   espera el  

     *                       vector pids_1_running[]. 

     *                    7º Le envía el vector completo por el puerto serie por defecto  

     *   y espera a recibir ReadyRunningACK. 

     */ 

      

    void setup() { 

       

      pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); 

      lcd.begin();  lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM); lcd.println("Gonzalo M. TFG");   

      delay(1000); 

     

      Serial.begin(9600); 

      Serial.flush(); 

      obd.begin(); 

     

      lcd.println(); lcd.println("Iniciando:"); lcd.print("Conexion OBD");  delay(500); 

     

      while (!obd.init()) { 

        lcd.clear();  

        lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM); lcd.println("Sin Conexion ");   

        lcd.println("Puerto OBD");                

        blinkLED(tiempoBcorto); 

      } 

      

      lcd.clear();  lcd.println("Conectado"); delay(1000); 

                                                 

     

    //------------------------------->  SONDEO PIDs ÚTILES  <--------------------------- 

      for(int i=0; i<pids_1_elementos; i++){ 

          pids_1_running[i]= SondeoPID(  pids_vector[i], TIMEOUTcorto, i  ); 

          pids_1_valores[i]=0; 

      } 

      MostrarStringOLED( "PIDs VALIDOS"); 

      lcd.print(NRunnin(pids_1_running,pids_1_elementos)); delay(2000);  lcd.clear(); 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

    //------------------------------->  TRANSMISIÓN pids_1_running[ ]  <---------------- 

      Serial.print('\n');  Serial.print(ReadyRunning);   Serial.print('\n'); 

      MostrarStringOLED("Esperando: ");     lcd.println("running"); 

      //Esperando hasta que WEMOS esté listo para recibir el vector pids_1_running[]; 

      while(!Serial.available()){}  

      while(Serial.parseInt()!=ReadyRunning){}; 

      MostrarStringOLED("Recibido: ");     lcd.println("ReadyRunning ");delay(1000); 

       

        for(int i=0;i<pids_1_elementos;i++){ 

            if(pids_1_running[i]){ 

              Serial.print(1);    Serial.print('\n');     

            } 

            else{ 

              Serial.print(0);    Serial.print('\n');     

            }         

        } 

         

      MostrarStringOLED("Esperando: ");     lcd.println("Running ACK"); 

      //Esperando hasta que WEMOS mande ACK del vector pids_1_running[]; 

      while(!Serial.available()){}  

      while(Serial.parseInt()!=ReadyRunningACK){}; 

       

      MostrarStringOLED("Recibido: ");     lcd.println("Running ACK");delay(1000); 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    } 

     

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 



    //                                                                                 - 

    //                                     VOID LOOP     - 

    //                                                                               - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

    /* 

     *    FUNCION LOOP: 

     *                    1º Incicia la pantalla OLED con los campos de estado del  

     *   vehículo. 

     *                    2º Se rellena el vector pids_1_valores. Solo son completados  

     *   los correspondientes según lo indique el vector  

     *   pids_1_running[]. 

     *                    3º Se envía mensaje ReadyVector, listo para enviar  

     *   pids_1_valores[]. 

     *                    4º Se espera a recibir ReadyVector que le indica que la Wemos  

     *   espera el  

     *                       vector pids_1_valores[]. 

     *                    5º Le envía el vector completo por el puerto serie por defecto  

     *   y espera a recibir ReadyVectorACK.   

     */ 

     

    void loop() { 

     

        initScreen1(); 

     

    //----------------->  OBTENCIÓN DATOS DE ECU GUARDADO EN pids_1_valores  <---------- 

        for (int indice=0; indice < pids_1_elementos; indice++) { 

           

            if (pids_1_running[indice]) { 

              obd.readPID(pids_vector[indice], pids_1_valores[indice]); 

            } 

       

            MostrarOLEDPIDs(PID_SPEED, PID_FUEL_LEVEL,PID_THROTTLE,PID_RPM); 

        } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

    //------------------------------->  TRANSMISIÓN pids_1_valores[ ]  <---------------- 

        Serial.print(ReadyVector);   Serial.print('\n'); 

        MostrarStringOLED("Esperando: ");     lcd.println("ReadyVector"); 

        //Esperando hasta que WEMOS esté listo para recibir el vector pids_1_running[]; 

        while(!Serial.available()){} 

        while(Serial.parseInt()!=ReadyVector){}; 

        MostrarStringOLED("Recibido: ");     lcd.println("ReadyVector ");delay(50); 

     

            for(int i=0;i<pids_1_elementos;i++){ 

                MostrarStringOLED("ENVIADO"); 

                lcd.print("Num: "); lcd.println(i+1); 

                Serial.print(String(pids_1_valores[i]));    Serial.print('\n'); 

            } 

                  

        MostrarStringOLED("Esperando: ");   lcd.println("ReadyVectorACK"); 

        //Esperando hasta que WEMOS mande ACK del vector pids_1_running[]; 

        while(!Serial.available());{} 

        while(Serial.parseInt()!=ReadyVectorACK){}; 

        MostrarStringOLED("Recibido: ");     lcd.println("ReadyVectorACK");    

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

             

    }          

     

     

     

    //--------------------------------------------------------------------------------- 

    //                             SUBPROGRAMA initScreen1()    – 

    //--------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 



     *    FUNCION initScreen1: 

     *                          Borra la pantalla OLED y fija las posiciones en esta de  

     *                          las unidades de los PIDs que serán representados con la  

     *                          función MostrarOLEDPIDs(); 

     */ 

    void initScreen1(){ 

      lcd.clear(); 

      lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 

       

      lcd.setCursor(24, 3);   lcd.print("km/h"); 

      lcd.setCursor(110, 3);  lcd.print("rpm");  

      lcd.setCursor(0, 7);    lcd.print("DEPOSITO %"); 

      lcd.setCursor(80, 7);   lcd.print("ACELER.%"); 

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

    //--------------------------------------------------------------------------------- 

    //                           SUBPROGRAMA MostrarOLEDPIDs()                        - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION MostrarOLEDPIDs: 

     *                          Muestra en la OLED el valor correspondiente en su  

     *      posición según el PID indicado. 

     */ 

    void MostrarOLEDPIDs(byte PID1, byte PID2, byte PID3,byte PID4){ 

     

        int valor=0; 

           

          obd.readPID(PID1, valor);   showData(PID1,valor); 

          obd.readPID(PID2, valor);   showData(PID2,valor); 

          obd.readPID(PID3, valor);   showData(PID3,valor); 

          obd.readPID(PID4, valor);   showData(PID4,valor);  

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

 

 

 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                             SUBPROGRAMA MostrarStringOLED()     - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION MostrarStringOLED: 

     *                                Muestra en la pantalla OLED el string indicado. 

     *                           

     *                           

     */ 

    void MostrarStringOLED( String palabra){ 

        lcd.clear(); lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM);lcd.setCursor(0, 3);   

        lcd.println(palabra);  

        delay(10);      

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

 

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                                     SUBPROGRAMA showData()    - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION showData: 

     *                          Muestra en la OLED el valor correspondiente en su  

     *      posición según el PID indicado. 

     */ 

    void showData(byte pid, int value){ 

      switch (pid) { 

        //---------------> Valores de PIDs correspondientes a unidades de initScreen1(). 

        case PID_RPM: 

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 



          lcd.setCursor(110, 3);  lcd.print("rpm"); 

           

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_XLARGE); 

          lcd.setCursor(64, 0);   lcd.printInt((unsigned int)value % 10000, 4); 

          break; 

           

        case PID_SPEED: 

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 

          lcd.setCursor(24, 3);   lcd.print("km/h"); 

     

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_XLARGE); 

          lcd.setCursor(0, 0);    lcd.printInt((unsigned int)value % 1000, 3); 

          break; 

           

        case PID_THROTTLE: 

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 

          lcd.setCursor(80, 7);   lcd.print("ACELER.%"); 

           

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM); 

          lcd.setCursor(88, 5);   lcd.printInt(value % 100, 3);  

          break; 

        //Valores de PIDs correspondientes a unidades de initScreen1().<---------------- 

        case PID_ENGINE_LOAD: 

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 

          lcd.setCursor(0, 7);    lcd.print("CARGA MOTOR %"); 

     

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM); 

          lcd.setCursor(12, 5);   lcd.printInt(value, 3); 

          break; 

     

        case PID_FUEL_LEVEL: 

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_SMALL); 

          lcd.setCursor(0, 7);    lcd.print("DEPOSITO %"); 

     

          lcd.setFontSize(FONT_SIZE_MEDIUM); 

          lcd.setCursor(12, 5);   lcd.printInt(value, 3); 

          break; 

         //----------------------------------------------------------------------------- 

     } 

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                                     SUBPROGRAMA blinkLED()   - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION blinkLED: 

     *                       Función que enciende y apaga el led integrado en el tiempo   

     *                       indicado. 

     *                           

     */ 

    void blinkLED(int tiempoB) { 

       

        digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); 

        delay(tiempoB); 

        digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW); 

        delay(tiempoB); 

        

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                                     SUBPROGRAMA SondeoPID()    - 

   //----------------------------------------------------------------------------------- 



    /* 

     *    FUNCION SondeoPID: 

     *                        Función que solicita el valor de un PID a la ECU y mide el  

     *     tiempo que este tarda en devolver el dato. Esta devuelve 

     *     un booleano de estado según si ha superado un tiempo  

     *     establecido como TIMEOUT o no 

     *                           

     *                           

     */ 

    bool SondeoPID(byte PIDsondeo, int TIMEOUTsondeo, int nSondeado){ 

        bool resultado;   int valor; 

     

        MostrarStringOLED("SONDEANDO"); 

        lcd.print("Num: "); lcd.println(nSondeado+1); 

         

        start= millis();   

        obd.readPID(PIDsondeo, valor); 

        finished=millis(); 

         

        elapsed= finished - start; 

        if (  elapsed < TIMEOUTsondeo  ) { 

          resultado = true; 

        } 

        else { 

          resultado = false; 

        } 

         

        return resultado; 

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

 

 

 

 

 

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //                                     SUBPROGRAMA NRunnin()     - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION NRunnin:   

     *                      Funcion que indica el número de tipo true que existen dentro  

     *   de un vector indicado. 

     *                                                   

     */ 

    int NRunnin(bool Vector_run[],int NElementos){ 

      int numero=0; 

     

      for(int i=0; i<NElementos; i++){ 

          if(Vector_run[i]){ 

            numero++; 

          }    

      } 

      return numero; 

    } 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

 

 

 

  
 



 
 

/************************************************************************************ 

    *        

    *           TRABAJO DE FIN DE GRADO:      CONTROL DE FLOTAS 

    *           GRADO EN INGENIERÍA DE TECNOLOGÍAS DE TELECOMUNICACIÓN 

    *           UNIVERSIDAD DE GRANADA 

    *        

    *           CÓDIGO 2. WEMOS D1 MINI. RECEPCIÓN DE DATOS OBD POR SERIAL, GPS Y     

    *            TRANSMISION VÍA WIFI. 

    *        

    *           2018  GONZALO MONTALBÁN TIADO <gonzalomontalban@correo.ugr.es>   

    *        

    ***********************************************************************************/ 

     

    /* 

     *      Subsistema Transmisión de datos OBD-II  

     *  

     *      Este programa hace un primer sondeo de la mayoría de PIDs del modo 1 de  

     *      operación del sistema OBD-II, con fin de determinar los sensores cuyo tiempo  

     *    de respuesta es inferior a 100 ms. El vector booleano que indica el    

     *       resultado del sondeo será transmitido por el puerto serie por defecto. 

     *       

     *      Una vez obtenidos, se tendrá un vector con los PIDs, otro vector booleano    

     *      que indica qué PIDs son disponibles con retardo menos a 100 ms y otro vector  

     *    de valores, el cual se irá rellenando completamente en cada ciclo de la  

     *    función loop. 

     *       

     *      Este vector de valores que se rellena encada ciclo de la función loop es  

     *      enviado por el puerto serie junto con unos mensajes de confirmación de  

     *    estado, como los ACK. 

     *       

     */ 

 

 

    #include <OBD.h> 

    #include <SoftwareSerial.h> 

    #include <Wire.h>                 

    #include <TinyGPS++.h> 

    #include <ESP8266WiFi.h> 



    #include <BlynkSimpleEsp8266.h> 

 

    /* 

     * Declaración de variables y constantes tanto de tiempo como de estado. 

     * ReadyRunning/ACK y ReadyVector/ACK son fundamentales para la correcta  

     * transmisión de los vectores de información entre el Arduino Nano y la Wemos D1  

     * mini, ya que servirán para comenzar la transmisión entre estos y comprobación  

     * de la recepción por parte de la Wemos. 

     *  

     * RXPin t TXPin serán los pines usados para la comunicación serie por software. 

     * GPSBaud indica la tasa de transferencia con el GPS 

     *  

     * auth, ssid y pass son características de la conexión Wifi y la app Blynk 

     */ 

    unsigned long start, finished, elapsed; 

    const int tiempoBcorto=50, tiempoBmedio=500,tiempoBlargo=1000, TIMEOUTcorto=100; 

    const int ReadyRunning=1, ReadyRunningACK=2, ReadyVector=3, ReadyVectorACK=4; 

     

    static const int RXPin = D3, TXPin = D2;//Pines 2 y 3 a modulo Ublox 6m GPS 

    static const uint32_t GPSBaud = 9600; 

     

    char auth[] = "cf12fa01eff04b37bf688accbe650ea4"; 

    char ssid[] = "iPhone"; 

    char pass[] = "TFGGMT2018"; 

 

    /* 

     * Objetos creados a partir de las clases contenidas en las librerías incluidas. 

     */ 

    TinyGPSPlus gps; 

    SoftwareSerial ss(RXPin, TXPin); 

     

    WidgetMap MapaBlynk(V3); 

     

    /* 

     *  static byte pids_vector[] es el vector que contiene los PIDs en hexadecimal,  

     *  cuyo estado será solicitado a la ECU. En este código podría no ser necesario 

     *  pero en futuras implementaciones la Wemos podría solicitar el valor de un  

     *  PID concreto, y podría ser de interés su valor en hexadecimal. 

     */ 

 

    // Primera declaración de pids_vector[]. Contiene todos los PIDS posibles cuyo  

    // valor en hexadecimal está contenido en la libreria OBD 

    /* 

      static byte pids_vector[] = { 

        PID_ENGINE_LOAD, PID_COOLANT_TEMP, PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, 

        PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_2,PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_2, 

        PID_FUEL_PRESSURE, PID_INTAKE_MAP, PID_RPM, PID_SPEED, PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_INTAKE_TEMP, PID_MAF_FLOW, PID_THROTTLE, PID_AUX_INPUT, PID_RUNTIME, 

        PID_DISTANCE_WITH_MIL, PID_COMMANDED_EGR, PID_EGR_ERROR, 

        PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE, PID_FUEL_LEVEL, PID_WARMS_UPS, PID_DISTANCE, 

        PID_EVAP_SYS_VAPOR_PRESSURE, PID_BAROMETRIC, PID_CATALYST_TEMP_B1S1, 

        PID_CATALYST_TEMP_B2S1, PID_CATALYST_TEMP_B1S2, PID_CATALYST_TEMP_B2S2, 

        PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, _AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, 

        PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, PID_AMBIENT_TEMP, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, 

        PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_C, PID_ACC_PEDAL_POS_D, PID_ACC_PEDAL_POS_E, 

        PID_ACC_PEDAL_POS_F, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, PID_TIME_WITH_MIL, 

        PID_TIME_SINCE_CODES_CLEARED, PID_ETHANOL_FUEL, PID_FUEL_RAIL_PRESSURE, 

        PID_HYBRID_BATTERY_PERCENTAGE, PID_ENGINE_OIL_TEMP, PID_FUEL_INJECTION_TIMING, 

        PID_ENGINE_FUEL_RATE, PID_ENGINE_TORQUE_DEMANDED, PID_ENGINE_TORQUE_PERCENTAGE, 

        PID_ENGINE_REF_TORQUE 

      }; 

     

    */ 

    /* 

     *    pids_vector[]: Vector que contiene los PID ordenados según tiempo de    

     *    extracción de datos probado en el mini en una vez. 

     *    A partir del PID_BAROMETRIC, el tiempo de cada uno es superior a  



     *    los 6 segundos. 

     *  

     */ 

 

    // Segunda declaración de pids_vector[]. contiene los PID ordenados según tiempo de 

    // extracción de datos. A partir del PID_BAROMETRIC, el tiempo de cada uno es  

    // superior a los 6 segundos o no está disponible. Contiene todos los PIDS 

    // posibles cuyo valor en hexadecimal está contenido en la librería OBD. 

   /*  

    static byte pids_vector[] = { 

        PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_COOLANT_TEMP, PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, 

        PID_ACC_PEDAL_POS_E, PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, 

        PID_AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, PID_CATALYST_TEMP_B1S1, PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_RUNTIME, PID_SPEED, PID_INTAKE_TEMP, PID_ENGINE_LOAD, PID_DISTANCE_WITH_MIL, 

        PID_AMBIENT_TEMP, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, PID_FUEL_LEVEL, PID_WARMS_UPS, 

        PID_DISTANCE, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, PID_THROTTLE, 

        PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE, PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, 

        PID_ACC_PEDAL_POS_D, PID_RPM, PID_BAROMETRIC 

        }; 

    */ 

     

    // Tercera declaración de pids_vector[]. contiene los PID de menor tiempo de     

       obtención  

    // ordenados según su función en el vehículo. 

     

    static byte pids_vector[] = { 

        PID_ABSOLUTE_ENGINE_LOAD, PID_BAROMETRIC, PID_ENGINE_LOAD, 

        PID_SPEED, PID_RPM, 

        PID_THROTTLE, 

        PID_RELATIVE_THROTTLE_POS, PID_ABSOLUTE_THROTTLE_POS_B, PID_ACC_PEDAL_POS_D,  

        PID_ACC_PEDAL_POS_E, PID_COMMANDED_THROTTLE_ACTUATOR, 

        PID_AIR_FUEL_EQUIV_RATIO, PID_COMMANDED_EVAPORATIVE_PURGE,     

        PID_CATALYST_TEMP_B1S1, 

        PID_INTAKE_TEMP, 

        PID_FUEL_LEVEL, 

        PID_CONTROL_MODULE_VOLTAGE, 

        PID_RUNTIME, 

        PID_COOLANT_TEMP, 

        PID_SHORT_TERM_FUEL_TRIM_1, PID_LONG_TERM_FUEL_TRIM_1, 

        PID_WARMS_UPS, 

        PID_DISTANCE, PID_DISTANCE_WITH_MIL, 

        PID_TIMING_ADVANCE, 

        PID_AMBIENT_TEMP 

    }; 

 

 

    /* 

     *  pids_1_elementos: Entero que contiene el número de elementos del  

     *  vector pids_vector. 

     *   

     *  pids_1_running: Vector de booleanos que indica cuales de los PIDs incluidos 

     *  en el vector pids_vector son útiles en el vehículo correspondiente. 

     *   

     *  pids_1_valores: Vector que se irá sobre escribiendo con los valores obtenidos 

     *  para cada PID. 

     */ 

       

      int pids_1_elementos = sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0]); 

      bool pids_1_running[sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0])]; 

      int pids_1_valores[sizeof(pids_vector) / sizeof(pids_vector[0])];  

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //           - 

    //                                     VOID SETUP     - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     



     

    /* 

     *    FUNCION SETUP: 

     *                    1º Se inicia la conexión Serial en pines por defecto y se  

     *    elimina cualquier dato posible en recepción 

     *                    2º Se inicia la conexión Serial por software para conexión con  

     *    GPS 

     *                    3º Se comienza la conexión WIFI a partir de auth ssid y pass 

     *                    3º Se muestra por la pantalla OLED, información de estado. 

     *                    5º Recibe mensaje ReadyRunning y lo vuelve a enviar. listo  

     *            para enviar pids_1_running[]. 

     *                    7º Recibe el vector completo por el puerto serie por defecto y  

     *                       envía ReadyRunningACK. 

     */ 

      

    void setup() { 

       

      pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); 

        

      Serial.begin(9600); 

      Serial.flush(); 

      ss.begin(GPSBaud); 

 

      Blynk.begin(auth, ssid, pass);     

     

    //------------------------------->  RECEPCIÓN PIDs ÚTILES  <------------------------ 

      while(!Serial.available()){}; 

      while(Serial.parseInt()!=ReadyRunning){} 

      Serial.print('\n');  Serial.print(ReadyRunning);   Serial.print('\n'); 

     

      for(int i=0; i<pids_1_elementos;i++){ 

        while(!Serial.available()){};   

        if(Serial.parseInt()==1){ 

          pids_1_running[i]=true; 

        } 

        else{ 

          pids_1_running[i]=false; 

        }  

        pids_1_valores[i]=0;    

      } 

       

      Serial.print(ReadyRunningACK);   Serial.print('\n'); 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

     

     } 

 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    //             - 

    //                                     VOID LOOP     -

  

    //                                              - 

    //--------------------------------------------------------------------------------- 

     

     

    /* 

     *    FUNCION LOOP: 

     *                    1º Emplea la función run de la librería Blynk para enviar los  

     *   datos a la app 

     *                    2º Se rellena el vector pids_1_valores. Solo son completados  

     *                       los correspondientes según lo indique el vector  

     *   pids_1_running[]. 

     *                    4º Se espera a recibir ReadyVector y reenviarlo que indica que  

     *   puede comenzar la 

     *                       transferencia de pids_1_valores[]. 

     *                    5º Recibe el vector completo por el puerto serie por defecto y  

     *    espera a recibir ReadyVectorACK.   

     */ 



     

     

    void loop() { 

     

      Blynk.run(); 

 

    //----------------->  RECEPCIÓN DE DATOS DE ECU GUARDADO EN pids_1_valores  <------- 

      while(!Serial.available()){}; 

      while(Serial.parseInt()!=ReadyVector){} 

      Serial.print(ReadyVector);   Serial.print('\n');  

     

      while(!Serial.available()){}; 

      Serial.readStringUntil('\n');  

 

      for(int i=0; i<pids_1_elementos;i++){ 

        while(!Serial.available()){};    

        pids_1_valores[i]=(Serial.readStringUntil('\n')).toInt();     

      } 

     

      Serial.print(ReadyVectorACK);   Serial.print('\n');    

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

 

      DatosBlynk(pids_1_valores); 

    }          

     

      

    //---------------------------------------------------------------------------------  

    //                                                            - 

    //                                     SUBPROGRAMA DatosBlynk()  - 

    //---------------------------------------------------------------------------------- 

    /* 

     *    FUNCION DatosBlynk: 

     *                          Modifica los valores asociados a los pines virtuales V__  

     *      los cuales hacen referencia a las entradas de los  

     *      módulos de representación  

     *                          en la app Blynk. 

     *                           

     *                          Los pines virtuales de los datos recibidos del OBD  

     *      comienzan en el pin 30. 

     */ 

     void DatosBlynk(int pids_valores_vector[] ){ 

           

        //Blynk.virtualWrite(V30, pids_valores_vector[0]);     

        //Blynk.virtualWrite(V31, pids_valores_vector[1]);     

        Blynk.virtualWrite(V32, pids_valores_vector[2]);     

        Blynk.virtualWrite(V33, pids_valores_vector[3]);           

        Blynk.virtualWrite(V34, pids_valores_vector[4]);               

        Blynk.virtualWrite(V35, pids_valores_vector[5]);   

        Blynk.virtualWrite(V36, pids_valores_vector[6]);   

        //Blynk.virtualWrite(V37, pids_valores_vector[7]);     

        //Blynk.virtualWrite(V38, pids_valores_vector[8]);     

        //Blynk.virtualWrite(V39, pids_valores_vector[9]);     

        Blynk.virtualWrite(V40, pids_valores_vector[10]);   

        Blynk.virtualWrite(V41, pids_valores_vector[11]);   

        Blynk.virtualWrite(V42, pids_valores_vector[12]);   

        Blynk.virtualWrite(V43, pids_valores_vector[13]);        

        Blynk.virtualWrite(V44, pids_valores_vector[14]);        

        Blynk.virtualWrite(V45, pids_valores_vector[15]);       

        Blynk.virtualWrite(V46, pids_valores_vector[16]);  

        Blynk.virtualWrite(V47, pids_valores_vector[17]);                  

        Blynk.virtualWrite(V48, pids_valores_vector[18]);       

        //Blynk.virtualWrite(V49, pids_valores_vector[19]);  

        //Blynk.virtualWrite(V50, pids_valores_vector[20]); 

        //Blynk.virtualWrite(V51, pids_valores_vector[21]);    

        //Blynk.virtualWrite(V52, pids_valores_vector[22]);    

        //Blynk.virtualWrite(V53, pids_valores_vector[23]);    

        //Blynk.virtualWrite(V54, pids_valores_vector[24]);    



        Blynk.virtualWrite(V55, pids_valores_vector[25]);       

       

        GPSBlynk(); 

     } 

     //--------------------------------------------------------------------------------- 

 

     

     //---------------------------------------------------------------------------------         

     //         

     //                          SUBPROGRAMA GPSBlynk() 

     //     - 

     //--------------------------------------------------------------------------------- 

     /* 

     *    FUNCION GPSBlynk: 

     *                          Modifica los valores asociados a los pines virtuales V__  

     *      los cuales hacen referencia de la latitud y longitud  

     *      dada por el GPS a la app Blynk. 

     */ 

     void GPSBlynk( ){ 

        int index = 1; 

        float latitud = (gps.location.lat()); 

        float longitud = (gps.location.lng()); 

           

        MapaBlynk.location(index, latitud, longitud, "TFG GMONTALBAN"); 

     } 

     //-------------------------------------------------------------------------------- 
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