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DESCRIPCION

Método para el acceso a unidades de control dispuestas en un vehiculo a motor, un programa de control y una
unidad de control de comunicaciones

En los vehiculos a motor modernos se encuentran dispuestas una pluralidad de unidades de control, a las cuales se
accede para la escritura o lectura, por ejemplo, en los controles durante un proceso de fabricacién o durante los
trabajos de inspeccion y mantenimiento. En una pluralidad de situaciones que surgen durante la fabricacién o el
diagnostico del vehiculo a motor, ante el empleo de una pluralidad de interfaces de comunicaciones para vehiculos a
motor o de interfaces con mdltiples canales, se realizan una pluralidad de accesos a unidades de control
esencialmente de manera paralela. Ademas, las dependencias entre los procesos de acceso individuales por unidad
de control, asi como entre las unidades de control, que estan condicionadas por una unidad de control o su
microprogramaciéon, o por un entorno de produccion, se deben considerar secuencialmente. Por otra parte,
frecuentemente no se pueden realizar todos los accesos a unidades de control a través de cada interfaz de
comunicaciones de vehiculo a motor, o recursos de interfaz.

Las dependencias secuenciales o dichos modelos de control de secuencia representados, son objeto de frecuentes
adaptaciones. Ademas, una planificacién previa de los accesos a unidades de control resulta problematica,
particularmente ante una pluralidad de variantes de equipamiento a considerar durante la fabricaciéon de un vehiculo
a motor. Las unidades de control dispuestas en un vehiculo a comprobar, generalmente no se conocen antes del
inicio de una comprobacion, y se determinan justo en dicha comprobacién. Ademas, resultaria extremadamente
ineficiente una planificacion previa de los accesos a unidades de control para todas las permutaciones posibles de
las caracteristicas de equipamiento.

En correspondencia con las soluciones de hasta el momento, se planifican manualmente los accesos a unidades de
control para un subconjunto estandarizado de unidades de control incorporadas en un programa de un vehiculo a
motor. Ademas, se conforman grupos de unidades de control entre los cuales se puede realizar una paralelizacion
de los accesos a las unidades de control. Fuera de los grupos, no se puede realizar ningin acceso a unidades de
control paralelo para unidades de control que se encuentran asociadas a diferentes grupos. De esta manera, los
accesos a unidades de control sélo se pueden planificar de manera incompleta, y con una eficiencia de recursos
reducida.

En la patente DE 44 33 745 Al se describe un método para el acceso a unidades de control dispuestas en un
vehiculo a motor, a través de una interfaz de comunicaciones de un vehiculo a motor, en el cual se determina una
combinacion de posibles procesos de control o bien, de monitorizaciéon que requieren de un acceso a las unidades
de control dispuestas en los vehiculos a motor. Ademas, se identifica un vehiculo a motor para un acceso a
unidades de control mediante un identificador. Por otra parte, se determinan los procesos de control o bien, de
monitorizacion que comprende el acceso a unidades de control. Ademas, se establece un enlace de comunicaciones
a través de una interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor. Para dicho fin, se determinan los
medios de comunicaciones que comprende la interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor.

El objeto de la presente invencion consiste en indicar un método para el acceso a unidades de control dispuestas en
un vehiculo a motor, que en el caso de accesos complejos a unidades de control permita un aprovechamiento
optimo de los recursos de una interfaz de comunicaciones de un vehiculo a motor, asi como indicar una
implementacién apropiada del método.

Dicho objeto se resuelve, conforme a la presente invencién, mediante un método con las caracteristicas indicadas
en la reivindicacién 1, mediante un programa de control con las caracteristicas indicadas en la reivindicacién 10, y
mediante una unidad de control de comunicaciones con las caracteristicas indicadas en la reivindicacion 11. Los
perfeccionamientos ventajosos de la presente invencién se indican en las reivindicaciones relacionadas.

Un aspecto esencial del método conforme a la presente invencion, consiste en la determinaciéon de una combinacion
de posibles procesos de control o bien, de monitorizacién que requieren de un acceso a unidades de control
dispuestas en los vehiculos a motor, y en el almacenamiento, por ejemplo, en una base de datos asociada a una
herramienta de ingenieria. Para un acceso a unidades de control, mediante un identificador se identifica en primer
lugar un vehiculo a motor a comprobar. Por otra parte, se seleccionan los procesos de control o bien, de
monitorizacion que comprende el acceso a unidades de control. Ademas, se establece un enlace de comunicaciones
a través de una interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor. Por otra parte, se determinan los
medios de comunicaciones que comprende la interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor.
Ademas, se determinan los procesos de control y/o de monitorizacién independientes comprendidos por el acceso a
unidades de control, asociados a los medios de comunicaciones disponibles, y que no dependen de un proceso de
control y/o de monitorizacion superordinado del acceso a unidades de control. Para cada medio de comunicaciones
disponible, a partir de los procesos de control o bien, de monitorizacion independientes determinados, se selecciona
un proceso de control o bien, de monitorizacién que presente la mayor cantidad de procesos de control o bien, de
monitorizacion dependientes subordinados, por ejemplo, a lo largo de una ruta dentro de una estructura en arbol.
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Finalmente se establece un acceso a medios de comunicaciones y a unidades de control, que se asocian al proceso
de control o bien, de monitorizacion seleccionado para la ejecucion.

La presente invencién ofrece una ventaja que consiste en la posibilidad de realizar una planificacion de los accesos
a unidades de control, general y eficiente en relacion con los recursos, considerando todas las variantes de
vehiculos a motor de un programa de vehiculo motor. Ademas, se suprime un calculo manual generalmente
susceptible de errores, de los tiempos de ejecucion de cada acceso a unidades de control para la determinacion de
una secuencia de tiempo o bien, de acceso optimizada para los recursos. En sintesis, en los procesos de control y
de monitorizaciéon durante la fabricacién o el diagnéstico del vehiculo a motor, se puede lograr de manera
automatizada un grado de utilizacion optimizado de los recursos de una interfaz de comunicaciones del vehiculo a
motor.

Cuando los procesos de control o bien, de monitorizacién independientes determinados presentan la misma cantidad
de procesos de control o bien, de monitorizacion dependientes subordinados, en correspondencia con un
acondicionamiento preferido de la presente invencion, se selecciona el proceso de control o bien, de monitorizacién
para la ejecucion, al cual se le asigna una prioridad mayor. Ademas, se puede determinar la prioridad implicita
mediante una longitud de ruta dentro de una estructura en arbol. De esta manera, se pueden considerar las
prioridades de los procesos de control o bien, de monitorizaciéon para una planificacién optimizada de los accesos a
unidades de control.

Conforme a la presente invencién, un proceso de control o bien, de monitorizacion seleccionado para la ejecucion se
suprime, después de su procesamiento, de una lista de procesos de control o bien, de monitorizaciéon comprendidos
por el acceso a unidades de control. A continuacion, se puede realizar una nueva seleccion del proceso de control o
bien, de monitorizacion para la ejecucién, que presente la mayor cantidad de los procesos de control o bien, de
monitorizacion dependientes subordinados, o que presente la mayor prioridad.

A continuacion, se explica en detalle la presente invencion en un ejemplo de ejecucién mediante los dibujos.
Muestran:

Figura 1 una representaciéon esquematica de un sistema de diagnostico de vehiculos a motor, en el que se aplica el
método conforme a la presente invencién,

Figura 2 una representacion esquematica de objetos dependientes jerarquicamente para la representacion de un
modelo de control de secuencia para un sistema de diagnéstico de vehiculos a motor, en correspondencia con la
figura 1,

Figura 3 un diagrama de operaciones para un método para el acceso a unidades de control dispuestas en un
vehiculo a motor.

El sistema de diagndstico de vehiculos a motor representado en la figura 1 comprende una herramienta de
ingenieria 101 para la configuracién del sistema de diagndstico de vehiculos a motor, un controlador 102 para la
lectura y escritura de los parametros de las unidades de control y, al menos, una interfaz de comunicaciones del
vehiculo a motor 103 para el acceso a las unidades de control 141-143 dispuestas en un vehiculo a motor 104 a
comprobar o a ajustar. El controlador 102 puede ser, por ejemplo, una unidad de diagndstico moévil o un ordenador,
mediante los cuales se puede iniciar y controlar un proceso de diagnostico o de configuracion. Un enlace de
comunicaciones entre el controlador 103 y el vehiculo a motor 104 se puede realizar por hilos o a través de una
interfaz de radio.

Mediante la herramienta de ingenieria 101 se realiza una deteccion completa de los procesos de control o bien, de
monitorizacion que resultan relevantes para los procesos de diagnéstico o de configuracién, para todas las variantes
de vehiculos a motor de una gama de modelos de un fabricante. Ademas, mediante la herramienta de ingenieria 101
se detectan dependencias entre los procesos de control o bien, de monitorizacién detectados, y se almacenan en
una base de datos 111 asociada a la herramienta de ingenieria 101. Por otra parte, mediante la herramienta de
ingenieria 101 se determinan asociaciones entre los procesos de control o bien, de monitorizacion detectados, y las
caracteristicas de equipamiento predeterminables, y los respectivos recursos de comunicaciones requeridos, y se
almacenan en la base de datos 111.

Todos los procesos de control o bien, de monitorizacion registrados en la base de datos 111, las dependencias entre
los procesos de control o bien, de monitorizacion, y las asociaciones de los procesos de control o bien, de
monitorizacion, se representan mediante la herramienta de ingenieria 101 en un modelo de control de secuencia que
considera las dependencias secuencialmente. En el modelo de control de secuencia se representan en un grafico
las dependencias entre los procesos de control o bien, de monitorizacién para un analisis simplificado. Ademas, se
crean reglas de validez para la descripcion de las caracteristicas de equipamiento, y se representan en el modelo de
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control de secuencia. Las reglas de validez se evalGan en un procesamiento de una solicitud de acceso a unidades
de control, cuando se ejecuta un proceso de diagnéstico o de configuracion.

Los objetos 201-207 representados a modo de ejemplo en la figura 2, del modelo de control de secuencia,
representan posibles procesos de control o bien, de monitorizacion que presentan dependencias jerarquicas en el
caso de procesos de diagndstico y configuracion complejos. Cada objeto 201-207 comprende informacion o
asociaciones con los respectivos componentes del vehiculo a motor 211-217, con la clase de proceso 221-227, con
la caracteristica valida de equipamiento 231-237 y con los recursos de comunicaciones requeridos 241-247.

En el presente ejemplo, el proceso “unidad — almac.config.veh.” jerarquicamente superordinado representado
mediante el objeto 207, para el almacenamiento de una configuracion del vehiculo a motor, presenta dependencias
en relacion con los objetos 202, 204, 206. Los objetos 202, 204, 206 representan los procesos “programa de motor",
"programa de ABS" y "programa de ESC", para la programacion de los componentes del vehiculo a motor indicados
mediante los nimeros 212, 214, 216: control del motor, sistema de antibloqueo de frenos y la regulacion dinamica
del movimiento del vehiculo. Los procesos “programa de motor”, “programa de ABS” y “programa de ESC” presentan
nuevamente dependencias en relacion con los procesos jerarquicamente subordinados representados mediante los
objetos 201, 203, 205 “memoria flash de motor”, “memoria flash de ABS”, “memoria flash de ESC”, para
sobreescribir en la microprogramacion de los componentes del vehiculo a motor indicados mediante los nimeros
211, 213, 215. Ademas, existen también dependencias cruzadas, por una parte, entre los procesos “programa de
ABS” y “programa de ESC" y, por otra parte, entre “memoria flash de ABS”, “memoria flash de ESC".

Los objetos 201-204, en correspondencia con el ejemplo representado en la figura 2, debido la informacion 231-234,
237 “todo”, resultan validos para todas las variantes de vehiculos a motor, mientras que los objetos 205-206, debido
a la informacion 235-236, solo resultan validos para los vehiculos a motor con regulacién dinamica del movimiento
del vehiculo. Por otra parte, mediante las asociaciones 241-242, 245-247 "CAN" se indica que los procesos
“memoria flash de motor”, “programa de motor”, “memoria flash de ESC”, “programa de ESC” y “unidad —
almac.conf.veh.” requieren de un acceso a un bus CAN. En comparacion, los procesos “memoria flash de ABS”,
“programa de ABS” en correspondencia con las asociaciones 243-244 “linea K”, requieren de un acceso a través de
una linea K.

En correspondencia con el diagrama de operaciones representado en la figura 3, después del inicio de un proceso
de diagnéstico o de configuracion (etapa 301), se realiza en primer lugar una identificacion del vehiculo a motor a
comprobar o a ajustar (etapa 302). En este caso se determina, por ejemplo, un nimero de chasis. A continuacion, se
determinan los procesos de control o bien, de monitorizacion comprendidos por el proceso iniciado de diagndstico o
de configuracién (etapa 303), que requieren de un acceso a unidades de control. Después de establecer un enlace
de comunicaciones a través de, al menos, una interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor, como
un bus CAN o una linea K, se determinan los recursos de comunicaciones comprendidos por la interfaz de
comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor (etapa 304). Los recursos de comunicaciones pueden ser, por
ejemplo, canales de comunicaciones proporcionados por la interfaz de comunicaciones del vehiculo.

Después de la determinacion de los recursos de comunicaciones disponibles (etapa 305) se determinan los
procesos de control o bien, de monitorizacién independientes (etapa 306):

- que se asocian a los recursos de comunicaciones disponibles, y

- que no dependen de un proceso de control 0 bien, de monitorizacion superordinado, que sea comprendido también
por el proceso iniciado de diagnéstico o configuracion.

Ademas, los procesos de control y de monitorizacion independientes se detectan paralelamente para todos los
recursos de comunicaciones disponibles, con el fin de lograr un grado de utilizacion 6ptimo paralelamente a los
recursos de comunicaciones disponibles.

En el caso que un proceso iniciado de diagndstico o de configuracion comprenda, por ejemplo, los procesos
“programa de motor”, “programa de ABS”, “memoria flash de ESC”, “programa de ESC” y “unidad- almac.conf.veh.”,
en correspondencia con el modelo de control de secuencia representado en la figura 2, los procesos “programa de
motor”, “programa de ABS” y “memoria flash de ESC” se determinan mediante la etapa 306 como procesos de

control o bien, de monitorizacion independientes.

En la etapa 307, se determina si existen mas de un proceso de control o bien, de monitorizacién independiente. En
el caso de existir s6lo un proceso de control o bien, de monitorizacién independiente, dicho proceso se selecciona
para la ejecucién, y se establece un acceso a los recursos de comunicaciones y a las unidades de control que se
asocian al proceso de control o bien, de monitorizacion seleccionado para la ejecucién (etapa 311). Después de su
procesamiento, el proceso de control o bien, de monitorizacion seleccionado para la ejecucion se suprime de una
lista de procesos de control o bien, de monitorizacion comprendidos por el proceso de diagndstico o de configuracion
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(etapa 312).A continuacion, en correspondencia con la etapa 303, se realiza una nueva determinacién de los
procesos de control o bien, de monitorizacién restantes dentro del proceso iniciado de diagnéstico o de
configuracion. Después se selecciona eventualmente, a partir de los procesos de control o bien, de monitorizacién
restantes, nuevamente el proceso de control o bien, de monitorizacién para la ejecuciéon, que presenta la mayor
cantidad de procesos de control o bien, de monitorizaciéon dependientes subordinados a lo largo de una ruta dentro
de una estructura en arbol.

En el caso que en correspondencia con la etapa 307 se determinen una pluralidad de procesos de control o bien, de
monitorizacion independientes, de acuerdo con la etapa 308 se selecciona el proceso de control o bien, de
monitorizacion para la ejecucion a partir de los procesos de control o bien, de monitorizaciéon independientes
detectados, que presente la mayor cantidad de procesos de control o bien, de monitorizacion dependientes
subordinados a lo largo de una ruta. De esta manera, se consideran, por ejemplo, sélo los procesos de control o
bien, de monitorizacion dependientes subordinados a lo largo de una ruta en un grafico, mediante el cual se
representan dependencias entre los procesos de control o bien, de monitorizacion.

Ante la misma cantidad de procesos de control o bien, de monitorizacion dependientes subordinados, de acuerdo
con la etapa 309, a partir de los procesos de control o bien, de monitorizaciéon independientes determinados, se
selecciona el proceso de control o bien, de monitorizacion para la ejecucion, al cual se le asigna en comparacién una
prioridad mayor. La prioridad se determina preferentemente de manera implicita mediante la longitud de ruta
mencionada anteriormente, dentro de una estructura en arbol. De acuerdo con la comparacion en la etapa 309, en el
caso que una pluralidad de procesos de control o bien, de monitorizaciéon presenten la misma prioridad, se
selecciona aleatoriamente un proceso de control o bien, de monitorizacién (etapa 310).

El método descrito anteriormente se implementa preferentemente mediante un programa de control que se puede
cargar en una memoria principal de un ordenador, por ejemplo, del controlador 102 representado en la figura 1. El
programa de control presenta, al menos, un segmento de codigo que en su ejecucion ejecuta las etapas del método
descrito, cuando el programa de control se desarrolla en el ordenador.
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REIVINDICACIONES

1. Método para el acceso a unidades de control dispuestas en un vehiculo a motor, mediante, al menos, una interfaz
de comunicaciones de vehiculo a motor, en el cual

- se determina una combinacion de posibles procesos de control y/o de monitorizacion que requieren del acceso
a unidades de control dispuestas en el vehiculo a motor,

- se identifica un vehiculo a motor para un acceso a unidades de control mediante un identificador,

- se determinan los procesos de control y/o de monitorizacion comprendidos por el acceso a unidades de
control,

- se establece un enlace de comunicaciones a través de una interfaz de comunicaciones seleccionada del
vehiculo a motor,

- se determinan los medios de comunicaciones comprendidos por la interfaz de comunicaciones seleccionada
del vehiculo a motor,

caracterizado porque,

- se determinan los procesos de control y/o de monitorizacion independientes comprendidos por el acceso a
unidades de control, asociados a los medios de comunicaciones disponibles, y que no dependen de un proceso
de control y/o de monitorizacién superordinado del acceso a unidades de control,

- para cada medio de comunicaciones disponible de los procesos de control y/o de monitorizacién
independientes determinados, se selecciona un proceso de control y/o de monitorizacién para la ejecucién, que
presente la mayor cantidad de procesos de control y/o de monitorizacién dependientes subordinados,

- se establece un acceso a medios de comunicaciones y a unidades de control que se encuentran asociados al
proceso de control y/o de monitorizacion seleccionado para la ejecucion,

- un proceso de control y/o de monitorizacion seleccionado para la ejecucién, después de su procesamiento se
suprime de una lista de procesos de control y/o de monitorizacién comprendidos por el acceso a las unidades
de control, y a continuacién se realiza una nueva seleccion del proceso de control y/o de monitorizacion para la
ejecucion, que presente la mayor cantidad de procesos de control y/o de monitorizacion dependientes
subordinados.

2. Método de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que a partir de los procesos de control y/o de monitorizacién
independientes determinados, se selecciona el proceso de control y/o de monitorizacion para la ejecucién, que
presente la mayor cantidad de procesos de control y/o de monitorizacion dependientes subordinados, a lo largo de
una ruta en el interior de una estructura en arbol.

3. Método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 6 2, en el que la combinacién de los posibles procesos de
control y/o de monitorizacion se realiza mediante una herramienta de ingenieria, y en el que mediante la herramienta
de ingenieria se determinan las dependencias entre los procesos de control y/o de monitorizacion determinados, y
en el que mediante la herramienta de ingenieria se determinan asociaciones entre los procesos de control y/o de
monitorizacion determinados, y las caracteristicas de equipamiento predeterminables y/o los respectivos medios de
comunicaciones requeridos.

4. Método de acuerdo con la reivindicacion 3, en el que la combinaciéon de posibles procesos de control y/o de
monitorizacion, las dependencias entre los procesos de control y/o de monitorizacion, y las asociaciones entre los
procesos de control y/o de monitorizacién, se representan en un modelo de control de secuencia que considera las
dependencias secuencialmente.

5. Método de acuerdo con una de las reivindicaciones 3 6 4, en el que las dependencias entre los procesos de
control y/o de monitorizacion se representan en un grafico.

6. Método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 5, en el que para la descripcién de las caracteristicas de
equipamiento se crean reglas de validez que se evallan en un procesamiento de una solicitud de acceso a unidades
de control.
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7. Método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que el enlace de comunicaciones se establece a
través de la interfaz de comunicaciones seleccionada del vehiculo a motor, entre una unidad de control y/o de
monitorizacion y las unidades de control dispuestas en el vehiculo a motor.

8. Método de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, en el que se selecciona el proceso de control y/o de
monitorizacién para la ejecucion, al cual se le asigna una prioridad mayor, a partir de los procesos de control y/o de
monitorizacion independientes determinados, en el caso exista la misma cantidad de procesos de control y/o de
monitorizacion dependientes subordinados.

9. Unidad de control de comunicaciones con medios

- para la determinacion de una combinacidon de posibles procesos de control y/o de monitorizaciéon que
requieren del acceso a unidades de control dispuestas en el vehiculo a motor,

- para iniciar una identificacion de un vehiculo a motor mediante un identificador,

- para la determinacion de los procesos de control y/o de monitorizacién que comprende un acceso a unidades
de control,

- para iniciar el establecimiento de un enlace de comunicaciones a través de una interfaz de comunicaciones
seleccionada del vehiculo a motor,

- para la determinacion de medios de comunicaciones que comprende la interfaz de comunicaciones
seleccionada por el vehiculo a motor,

- para la determinacién de los procesos de control y/o de monitorizacién independientes que comprende el
acceso a unidades de control, que se asocian a medios de comunicaciones disponibles, y que no dependen de
un proceso de control y/o de monitorizacién superordinado del acceso a unidades de control,

- para la seleccion de un proceso de control y/o de monitorizacion a partir de los procesos de control y/o de
monitorizacion independientes determinados, que presente la mayor cantidad de procesos de control y/o de
monitorizacién dependientes subordinados,

- para iniciar un establecimiento de un acceso a medios de comunicaciones y a unidades de control que se
encuentran asociados al proceso de control y/o de monitorizacion seleccionado,

- para suprimir un proceso de control y/o de monitorizacién seleccionado para la ejecucion, después de su
procesamiento, de una lista de los procesos de control y/o de monitorizacién que comprende el acceso a
unidades de control y, a continuacion, para seleccionar nuevamente el proceso de control y/o de monitorizacion
para la ejecucion, que presente la mayor cantidad de procesos de control y/o de monitorizacién dependientes
subordinados.

10. Programa de control que comprende las instrucciones que inician la unidad de control de comunicaciones, de
acuerdo con la reivindicacion 9, para la ejecucién de las etapas del método de acuerdo con la reivindicacion 1,
cuando dichas instrucciones son ejecutadas por un procesador de la unidad de control de comunicaciones.
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