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Historial de cambios  
 

Versi·n Fecha  Editor  Descripci·n de cambios 

1.0  07.2017  OD Versi·n b§sica. 

2.0  11.2018  OD ¶ Incluidos los modelos nuevos de la puerta de enlace telem§tica en l²nea 
con funcionalidad ampliada :  
-  CANUp 27 Pro 3G;  

-  CANUp 27 Pro Wi -Fi.  
¶ A¶adida la informaci·n sobre los c·digos de los modelos CANUp 27.  

¶ Tomados en cuenta los cambios del kit de suministro de  CANUp 27.  
¶ Actualizada la lista y el contenido de los Informes transmitidos  por 

CANUp 27 al Servidor . 

¶ A¶adidas las descripciones de los SPN de los m·dulos funcionales para 
los modelos CANUp 27 Pro y actualizados los mismos para  

CANUp 27 Standard.  
¶ A¶adida la informaci·n detallada sobre la compatibilidad 
electromagn®tica de CANUp 27.  

¶ Incluida la descripci·n del protocolo MQTT IBM Watson IoT . 
¶ Actualizada la terminolog²a del documento 

(Interface telem§tica CAN j1939/S6 ).  

3.0  07.2019  OD ¶ A¶adida la informaci·n sobre la posibilidad de funcionamiento de 
CANUp 27 Pro 3G y CANUp 27 Pro Wi -Fi a trav®s de la Tecnolog²a S7. 

¶ Determinada la secuencia de la conexi·n de las Unidades inal§mbricas 

a CANUp 27 Pro a trav®s de la Tecnolog²a S7. 
¶ A¶adida la descripci·n del MF Base  S7 que forma parte de los modelos  

CANUp 27 Pro 3G y CANUp 27 Pro Wi -Fi.  
¶ Incluida la informaci·n sobre el contenido de la informaci·n recibida por 

la puerta de enlace sobre los mensajes de las  Unidades  inal§mbricas.  

¶ Actualizadas las caracter²sticas t®cnicas de la puerta de enlace y el 
ajuste de sus M·dulos funcionales. 

4.0  05.2021  OD ¶ A¶adida la informaci·n sobre los nuevos modelos de las puertas de enlace 
(CANUp 27 Pro LTE; CANUp 27 Pro LTE A; CANUp 27 Pro LTE G).  

¶ Indicada la lista de los rangos de frecuencias GSM aceptadas por las 

puertas de enlace durante la transmisi·n de datos a trav®s de las 
tecnolog²as 2G / 3G / 4G. 

¶ A¶adidas las capacidades nuevas:  
-  tratamiento de datos del bus de la maquinaria agr²cola ISOBUS; 
-  utilizaci·n de la entrada de frecuencia para la calculaci·n de impulsos 

de entrada (tipo de la entrada f²sica çCalculadorè); 
-  lectura y visualizaci·n de los valores de las se¶ales de las entradas 

f²sicas al ajustar la Unidad; 
-  nuevo MF çControl de la carga por ejes . Cabezalè; 
-  posibilidad del ajuste de la Unidad a distancia a trav®s del canal TCP 

mediante la instrucci·n GPRS CSRV y conexi·n a los puntos de acceso 
çocultosè para CAUp 27 Pro Wi-Fi;  
-  utilizaci·n de rangos ampliados de las direcciones de red de Unidades; 

-  soporte de las Unidades al§mbricas e inal§mbricas, posibilidad de 
adici·n de la Unidad inal§mbrica mediante la direcci·n MAC;  

-  actualizaci·n de la Base de datos S6 para el software de servicio a 
trav®s de la red Internet, etc. 

¶ A¶adido el contenido de datos de los mensajes de salida para las 

nuevas Unidades inal§mbricas: medidor de flujo de combustible 
DFM Marine S7, sensor de desplazamiento GN OM DP S7 y sensor de 
temperatura y humedad ADM31.  

¶ Mencionadas las exigencias m²nimas respecto al PC para su 
funcionamiento con el software de servicio Service CANUp.  

https://docs.jv-technoton.com/eng/document-center/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/tecnologia-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/fm/functionalmodulesdetails/64.html
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Versi·n Fecha  Editor  Descripci·n de cambios 

5.0  10.2022  OD ¶ Actualizados los c·digos de los modelos de la unidad telem§tica 

inteligente.  

¶ Introduducidos los Conjuntos de los Modulos funcionales a base de los 

cuales se forman los modelos de las unidades telem§ticas inteligentes. 

¶ Actualizada la notaci·n de CANUp 27 y los ejemplos de anotar los 

modelos para el pedido.  

¶ Excluido el m odelo CANUp 27 Pro 3G.  

¶ A¶adido el MF Control del equipamiento adicional  

(para CANUp 27 Pro LTE) con la descripci·n de la utilizaci·n de la 

unidad telem§tica inteligente en el sistema de la detenci·n del motor 

del veh²culo a distancia. 

¶ Actualizadas las car acter²sticas t®cnicas de la unidad telem§tica 

inteligente y ajuste de sus m·dulos funcionales mediante el software 

Service CANUp:  

-  en el MF Autodiagn·stico a¶adido el bot·n çReinicioè para reiniciar 

  la Unidad v²a software; 

-  a¶adido el soporte de los ajustes del protocolo UNUM IIOT,  

-  excluido el soporte  de los ajustes del protocolo  

  MQTT IBM Watson IoT,  

-  en el MF Base S7 a¶adida la posibilidad de a¶adir la Unidad 

  a la lista de Unidades autorizadas, etc. mediande doble clic.  

¶ Excluida la descripci ·n del protocolo MQTT IBM Watson IoT. 

¶ A¶adida la descripci·n del protocolo MQTT UNUM IIOT Platform (v 1.8). 

¶ Actualizada la informaci·n sobre el contenido de datos recibidos por la 

unidad telem§tica inteligente en los mensajes de la Unidades 

inal§mbricas. 

¶ Nuevas Unidades para trabajar junto con CANUp 27  

v²a la Tecnolog²a S6, etc. 

6.0  05.2023  OD ¶ Introducida una versi·n especial de la unidad telem§tica inteligente 

para los generadores di®sel ð CANUp 27 Genset.  

¶ El ap®ndice çSPN de los M·dulos funcionales CANUp 27è 

fue excluido  y el documento çCat§logo de los M·dulos funcionales de las 

unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27è fue creado aparte 

¶ Los apartados çCreaci·n y ajuste de los Informesè y çAjustes especiales 

de CANUp 27 Gensetè fueron excluidos y est§n disponibles en el 

documento çCat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades 

inteligentes telem§ticas CANUp 27è. 

¶ Actualizada la lista de los rangos de las frecuencias GSM soportadas por 

las unidades telem§ticas. 

¶ A¶adida la lista de Par§metros transmitidos en los Informes 

preinstalados de CANUp 27 Genset.  

¶ Actualizada la informaci·n sobre el contenido de datos recibidos por la 

unidad inteligente en los mensajes de las Unidade s inal§mbricas. 

¶ Completadas las recomendaciones de la conexi·n el®ctrica de diferentes 

modelos de la unidad inteligente.  

¶ A¶adidos los certificados nuevos: 

-  La declaraci·n de la correspondencia al reglamento t®cnico çMedios 

de la comunicaci·n el®ctrica. Seguridadè. 

-  E-mark ð Prescripciones uniformes relativas a la homologaci·n de los 

veh²culos en lo que concierne a su compatibilidad electromagn®tica de 

acuerdo al Reglamento de la ONU ɷ10. 

etc.  
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Versi·n Fecha  Editor  Descripci·n de cambios 

7.0  02.2025  OD ¶ Actualizados los c·digos de los modelos de unidades inteligentes.  
¶ Actualizada la informaci·n b§sica sobre el product o. 

¶ Actualizadas las caracter²sticas t®cnicas. 
¶ A¶adidas las funciones: 

-  posibilidad de la conexi·n remota a la unidad inteligente y los 
fluj·metros/sensores de nivel conectados v²a las instrucciones desde el 
servidor UNUM IIOT Platform con la ayuda del software de servicio;  

-  lector de los registros Modbus RTU indocados con la visualizaci·n de 
los valores iniciales de registros y SPN convertidos;  
-  posibilidad del control remoto a trav®s del controlador del generador 

di®sel RS-485 v²a un comando de la grabaci·n del registro Modbus RTU;  
-  an§lisis de llenados/vaciados y cambios de la inductividad del 

combustible seg¼n las indicaciones de los sensores de nivel conectados; 
-  registro  de comandos de control remoto;  
-  Registro de eventos de p®rdida/recuperaci·n de unidades que 

funcionan con la unidad inteligente en la red ¼nica v²a la Tecnolog²a S6. 
¶ Actualizada la informaci·n sobre el contenido de datos recibidos por la 

unidad inteligente  mediante los mensajes de los sensores de nivel de 

combustible inal§mbricos DUT-E S7  / DUT-E 2Bio  S7. 
¶ Actualizada la descripci·n del protocolo de comunicaci·n UNUM. 

¶ Actualizada la lista del equipamiento que puede se r simult§neamente 
conectado a CANUp 27 Pro S7  
y otros.  

7.1  03.2026  OD ¶ Se ha excluido la descripci·n del protocolo de comunicaci·n UNUM y se 

ha trasladado a un documento independiente.  
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T®rminos y determinaciones 
 

IoT Burger  es la Tecnolog²a de creaci·n de sensores inteligentes y dispositivos 

telem§ticos IIoT complejos de tiempo real con la funci·n integrada de anal²tica  

(m§s adelante ï IoT Burger). La base de IoT Burger es el n¼cleo de hardware y 
software, biblioteca de los  M·dulos funcionales universales listos para la utilizaci·n, 

base de datos de los par§metros IoT estandartizados. 

Peculiaridades de IoT Burger:  

Å funci·n integrada de anal²tica de las se¶ales con el procesamiento de datos a lo m§ximo 

dentro del dispositivo;  

Å posibilidad de creaci·n de dispositivos con un consumo de energ²a extremadamente 

bajo;  

Å en la mayor²a de los casos su utilizaci·n no requiere programaci·n, los ajustes son 

flexibles;  

Å utilizaci·n de un equipamiento barato de producci·n industrial; 

Å medici·n y tratamiento de procesos çr§pidosè que las tecnolog²as de nube no permiten 

realizar;  

Å posibilidad del env²o de Informes directamente al usuario esquivando las plataformas 

de servidor;  

Å sistema integrado de aseguramiento de la veracidad de los datos (autodiagn·stico, 

autorizaci·n, control de intervenci·n). 

La tecnolog²a supone la presencia de varios canales de medici·n con el tratamiento anal²tico 
integrado en cualquier dispositivo (filtraci·n, alinearizaci·n, compensaci·n de temperatura) y 

el error d e medici·n controlado. 

Los dispositivos equipados con la tecnolog²a IoT Burger pueden ser reunidos en una red 

al§mbrica o inal§mbrica. Los datos pueden ser transmitidos al servidor telem§tico, a las 

plataformas IoT, por SMS o E -mail, a las redes sociales.  

Actualmente los est§ndares 2G/3G/LTE/NB - IoT/Wi -Fi/BLE  para la transmisi·n de datos se 
utilizan en los dispositivos equipados con la tecnolog²a IoT Burger. Los informes transmitidos 

contienen la informaci·n sobre los valores instant§neos y promedios de los par§metros, 
Contadores, Eventos. El sistema flexible de ajustes de los Informes permite al usuario 

seleccionar la mejor correlaci·n entre la integridad de datos y el tr§fico. 

En todos los modelos de las puertas de enlace telem§ticas CANUp 27  est§ realizada la 

Tecnolog²a IoT Burger.  
 

S6  es una Tecnolog²a de integraci·n de sensores intelectuales y otros dispositivos IoT 

en una red al§mbrica para realizar el monitoreo de objetos m·viles e inm·viles 
complicados: autom·viles, locomotoras, casa inteligente, equipamiento tecnol·gico, 

etc. La tecnolog²a se basa y amplifica los est§ndares autom·viles del grupo  

SAE j1939 . 

Los datos acerca del sistema de cableado, adaptador de servicio y software de S6 est§n 

expuestos en Manual de  instrucciones Interface telem§tica CAN j1939/S6. 

En todos los modelos de las puertas de enlace telem§ticas CANUp 27 est§ realizada la 

Tecnolog²a S6. 
 

S7  es una Tecnolog²a destinada a la colecci·n inal§mbrica de informaci·n desde los 
sensores aut·nomos en los sistemas de la telem§tica industrial y automovil²stica.  

Se recomienda utilizar la tecnolog²a S7 en los objetos donde la colocaci·n de cables es 
complicada o imposible.  

Como canal de comunicaci·n la Tecnolog²a S7 utiliza Bluetooth 4.X Low Energy (BLE). 

Tecnolog²a S7 asegura el consumo ultra bajo de energ²a y un plazo largo de funcionamiento de 
los sensores smart y otros dispositivos IoT.  

En el nivel de aplicaci·n la Tecnolog²a S7 est§ perfectamente compatible con la Tecnolog²a S6 
al§mbrica. 

https://rd-technoton.com/iot-burger-technology.html
https://www.jv-technoton.com/es/productos/can-j1939-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/tecnologia-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://rd-technoton.com/
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/tecnologia-s7
https://www.jv-technoton.com/es/productos/can-j1939-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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Las ventajas de la Tecnolog²a S7: 

¶ Sencillez de la realizaci·n del protocolo de la transmisi·n de datos; 
¶ Consumo bajo de energ²a, posibilidad del funcionamiento de los sensores durante varios 

a¶os en el modo completamente aut·nomo; 
¶ Posibilidad de la colecci·n de datos por varios receptores simult§neamente. 

En los modelos de las puertas de enlace telem§ticas en l²nea CANUp 27  Pro est§ realizada la 
Tecnolog²a S7.  
 

CAN  (Controller Area Network) es una interfaz digital de comunic aci·n consecutiva de tipo bus 

que corresponde al Est§ndar internacional ISO 11898-1:2003.  
Varios protocolos de nivel alto pueden ser utilizados para asegurar la transmisi·n de datos en 

el bus CAN: SAE j1939, CANopen, DeviceNet, CAN Kingdom y otros. El bus CAN sirve para 

integrar varios dispositivos actuadores electr·nicos y sensores en la industria automotriz o en 
sistemas de automatizaci·n industrial. 
 

ISOBUS es un protocolo de conexi·n utilizado en la maquinaria agr²cola que corresponde al 

est§ndar ISO 11783 y se basa en SAE j1939 . 
El bus ISOBUS contiene Par§metros del funcionamiento de la maquinaria agr²cola y adem§s de 

los par§metros çcl§sicosè (consumo total de combustible, revoluciones del motor, temperatura 
del l²quido refrigerador), incluye tambi®n los ajustes y Par§metros del funcionamiento del 

equipamiento de remolque (arado, sembradora, segadora, cultivadora, aventadora, 
pulverizador, etc.).  

M§s de 7000 Par§metros (SPN) del funcionamiento de la maquinaria agr²cola correspondientes 
al protocolo ISOBUS forman parte de la Base de datos S6 . 
 

MODBUS RTU  es un protocolo de comunicaci·n industrial basado en la trasmisi·n de datos 
consecutiva (interfaz RS -485/RS -232). Se utiliza para el intercambio de informaci·n fiable de 

acuerdo al m®todo çmaestro-esclavoè entre dispositivos electr·nicos en sistemas de 
automatizaci·n y monitoreo. 
 

j1708  es una interfaz digital de comunicaci·n consecutiva de tipo bus. El bus j1708 se utiliza 
para la transmisi·n de datos e intercambio de informaci·n entre el controlador del motor y 

otras unidades electr·nicas en ciertos veh²culos. El nivel de la presentaci·n de datos 
corresponde al est§ndar SAE j1587. 

ORF 4  / ORF 5  es una plataforma telematica de Technoton , destinada a recibir datos 
operativos por Internet. Se guarda los datos, se los acumula y se hace informes en base de 

informaci·n recibida. 

UNU M IIoT Platform  es una plataforma de Internet Industrial de las Cosas (IIoT) que se 

utiliza para la creaci·n y gesti·n de servicios telem§ticos en m§quinas complejas en diferentes 
industrias (energ®tica, transporte terrestre, acu§tico y ferroviario, industria agr²cola, minera, 

etc.). Utiliza un conjunto especializado de herramientas ð Base de datos  de Par§metros 
estandartizados, tecnolog²as de dise¶o y transmisi·n de datos, Equipamiento de a bordo  IIoT, 

software de la nube, equipamiento y software de servicio.  
 

UNUM Genset  es un servicio telem§tico especial de Technoton que sirve para el Monitoreo 

operativo y an§lisis posterior del funcionamiento de los Generadores di®sel. 

PGN  (Parameter Group Number) ð es el n¼mero del grupo de par§metros que determina el 

contenido del mensaje correspondiente del bus CAN de acuerdo con SAE j1939 . El t®rmino 

PGN se usa para la descripci·n de los mensajes del bus CAN. 

SPN  (Suspect Parameter Number) ð es el n¼mero del par§metro determinado en el mensaje 
del bus CAN de acuerdo con SAE j1939 . Cada SPN tiene su nombr e correspondiente, tama¶o 

de datos en bites, tipo de datos, valor num®rico. El t®rmino SPN se usa para la determinaci·n 

de par§metros de los mensajes del bus CAN. 

GNSS  (Sistema Global de Navegaci·n por Sat®lite) es un sistema para determinar la 

localizaci·n de los objetos a trav®s de se¶ales de sat®lites de navegaci·n. GNSS est§ 
compuesto por el segmento espacial, terrestre y el del usuario. Hoy en d²a existen los GNSS 

siguientes: GPS, GLONASS, Galileo, BeiDou.  

  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://www.orf-monitor4.com/
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/pgn/all.html
http://s6.jv-technoton.com/en/spn.html
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An§lisis posterior es el An§lisis del funcionamiento del Objeto de monitoreo realizado a base 

de los Informes anal²ticos durante el per²odo de tiempo seleccionado por el usuario. Los datos 
recibidos se utilizan en la actividad de la empresa propietaria del Objeto (Contabilidad, 

contabilidad administ rativa, mantenimiento t®cnico, etc.). 
 

C·digo del modelo son Cifras que reflejan la versi·n del producto. Para las unidades 
inteligentes telem§ticas CANUp 27 el c·digo del modelo se determina seg¼n las dos primeras 

cifras del n¼mero de f§brica, indicado en la placa de identificaci·n en la parte inferior de su 
caja o en el etiquetado del empaquetado.  

Computaci·n frontera (Edge  Computing ) es un m®todo de c§lculos que permite tratar los 
datos directamente dentro del dispositivo (lugar de colecci·n de datos). En caso de la 

computaci·n frontera el acceso a los datos se realiza v²a la red Internet. 

La computaci·n frontera asegura la velocidad m§xima de respuesta y tr§fico, ausencia 

completa de retardos y respuesta instant§nea a los datos recibidos. 

Cont ador  es una caracter²stica num®rica y acumulativa del Par§metro. Contador se representa 
como un n¼mero cuyo valor s·lo puede aumentarse con el tiempo. Por ejemplo, el Contador 

del consumo de combustible, del camino pasado o el contador del tiempo del funcionamiento 

del motor, etc.  

Datos operativos  es la Informaci·n sobre la localizaci·n y par§metros de explotaci·n del 
Objeto de monitoreo transmitida por  CANUp 27 al Servidor telem§tico en tiempo real. incluye 

los datos sobre las coordinadas, velocidad, direcci·n de movimiento y volumen de combustible 
en el tanque, etc. Los datos operativos se actualizan en la medida de la recepci·n de la ¼ltima 

informaci·n. 

Equipamiento de a bordo  son elementos del Sistema telem§tico que se encuentra 

directamente a bordo  del Objeto de monitoreo . 

Evento  es un cambio brusco y relativamente raro de un SPN. Por ejemplo, un aumento brusco 

del volumen de combustible en el tanque es el Evento çLlenadoè. Evento puede tener una o 

varias caracter²sticas. As² el Evento çLlenadoè tiene las caracter²sticas siguientes: çvolumen de 
combustible al comienzo del Llenadoè, çvolumen de combustible al final del Llenadoè, 

çvolumen de Llenadoè, etc. Al detectar un Evento, la unidad de monitoreo registra el tiempo 
del comienzo del Evento el cual se indica despu®s en el informe del Evento. El Evento siempre 

est§ relacionado al momento y lugar de su detecci·n. 

Generador di®sel (GD) es una fuente aut·noma de suministro de energ²a el®ctrica. Puede ser 

fijo o m·vil. Se compone de uno o varios motores de combusti·n interna que producen energ²a 
mec§nica, y uno o varios generadores (alternogeneradores) que transforman la energ²a 

mec§nica en la energ²a el®ctrica. 
Informe anal²tico es un Informe del Servicio telem§tico sobre el funcionamiento del Objeto 

de monitoreo o grupo de Objetos durante el per²odo de tiempo seleccionado (normalmente 
jornada, semana, mes).  Puede contener cifras, tablas, gr§ficos, mapas con la ruta del veh²culo 

marcada, diagramas.  

Informes de a bordo  ( Informes) es la informaci·n sobre el Objeto recibida por el usuario del 

Sistema telm§tico de acuerdo a sus demandas. Rastreador  puede crear Informes tanto con 

periodicidad determinada (Informes peri·dicos), como a partir del comienzo de un Evento 

(Informes  de Evento) . 

M§quina compleja es un veh²culo u objeto fijo que posee uno o varios motores, tanques de 
combustible y una cantidad grande de sensores est§ndares y adicionales. La peculiaridad de la 

telem§tica de maquinaria compleja consiste en una variedad amplia de equipamiento de a 
bordo con interfaces diferentes y necesidad de integrar los buses informativos est§ndares y 

dispositivos anal·gicos en el sistema de monitoreo ¼nico. 

Modelo del panel  (Plantilla del panel de control es) un conjunto de widgets ajustado para 

ciertos SPN / VSPN y vinculado con cierta Tarea que se selecciona para el Monitoreo operativo  

del funcionamiento del Objeto.  

M·dulo funcional  (MF) es parte del hardware y software de la Unidad que cumple cierta serie 

de funciones. Contiene el PNG de salida, el de entrada y tambi®n el PNG de ajustes.  

http://s6.jv-technoton.com/en/fm.html
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Monitoreo directo  (Monitoreo operativo) es el Control a distancia de la localizaci·n y 

par§metros de la explotaci·n del Objeto en tiempo real, acumulaci·n de la informaci·n y 

preparaci·n de los Informes anal²ticos seg¼n la demanda de usuario del servicio telem§tico.  

Objeto de monitoreo  (Objeto) es un objeto fijo o m·vil controlado mediante el Sistema 
telem§tico.  

Paneles  (Dashboards) ð las herramientas del software del servicio telem§tico UNUM Genset  
que sirven para el Monitoreo operativo  de Par§metros, Contadores , Eventos  y fallas del 

Objeto/Grupo. Los datos en los Paneles de control se visualizan con la ayuda de diferentes 
widgents ð escalas, gr§ficas, indicadores num®ricos, listas, tablas, mapas. El contenido de 

datos y el conjunto de wi dgets en el Panel de control se determina seg¼n la Plantilla del panel 

de control  seleccionada de la lista de Tareas  del Objeto.  

Par§metro es una caracter²stica del Objeto de monitoreo que cambia en tiempo y espacio. Por 
ejemplo, velocidad, volumen de combustible en el tanque, consumo de combustible por hora, 

coordenadas. Normalmente el Par§metro est§ representado por un gr§fico y un valor medio.  

Ruta  es un volumen de datos que contiene las coordinadas, velocidad y direcci·n de 

movimiento del Objeto de monitoreo . Corresponde a la ruta del autom·vil en el terreno. En el 

Mapa tiene el aspecto de l²neas. La direcci·n del movimiento tiene el aspecto de flechas . 

Servidor  (Servidor AVL) es un conjunto de hardware y software del servicio telem§tico que 

sirve para el tratamiento y almacenamiento de los Datos operativos y creaci·n y transmisi·n 

v²a Internet de los informes anal²ticos seg¼n la demanda de los usuarios . 

Sistema telem§tico es una Soluci·n integral para el control de los Objetos de monitoreo en 
tiempo real y el An§lisis posterior de su funcionamiento. Incluye en s² el Equipamiento de a 

bordo, Canales de comunicaci·n, Servidor telem§tico. 
Por ejemplo, para un veh²culo las caracter²sticas principales controladas son la Ruta, consumo 

de combustible, tiempo de funcionamiento, funcionalidad t®cnica, seguridad. 

Para los Generadores di®sel las caracter²sticas principales son la localizaci·n, frecuencia, 

corriente, tensi·n, potencia del generador, consumo de combustible, tiempo de 

funcionamiento, funcionalidad t®cnica de los centros, etc. 

Tareas  son  servicios tarificados de UNUM Genset de Monitoreo operativo  y An§lisis posterior 
del funcionamiento del Objeto que se ofrecen al Objeto por suscripci·n. Ejemplos de Tareas: 

control de combustible/generador el®ctrico/motor, fallas y errores de funcionamiento, 

autodiagn·stico del sistema telem§tico, control remoto. 
 

Terminal telem§tico (Rastreador)  es un Elemento del sistema de monitoreo que cumple las 
funciones de : lectura de las  se¶ales de los sensores est§ndares y adicionales instalados en el 

Objeto de monitoreo, determinaci·n de la localizaci·n y transmisi·n de datos al servidor del 
Sistema telem§tico. 

El Terminal no necesita la unidad inteligente CANUp 27 si se utiliza como pa rte del Sistema 

telem§tico. 

Unidad  es un Elemento del equipamiento de a bordo que funciona a trav®s de la  

Tecnolog²a S6 o Tecnolog²a S7.  

Veh²culo es el objeto controlado dentro del sistema de monitoreo de transporte . Suele ser un 

cami·n, autob¼s o tractor, locomotora di®sel, barco o transporte tecnol·gico. Desde el punto 
de vista del Sistema telem§tico al t®rmino Veh²culo tambi®n corresponden las instalaciones 

fijas: generadores di®sel, calderas de calefacci·n, quemadores , etc.  

 

http://www.jv-technoton.com/es
http://s6.jv-technoton.com/ru/
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Introducci·n 
 

Las recomendaciones y reglas expuestas en las instrucciones de explotaci·n se refieren a las 
CANUp 27 telematics gateway s (unidad es telem§ticas inteligentes)  (m§s adelante ð  

CANUp 27 ), fabricados por Technoton , los C·digos del modelo:  
 

¶ 11  ð CANUp 27 Genset 2G;  

¶ 12  ð CANUp 27 Standard 2G;  

¶ 14  ð CANUp 27 Pro S7 Wi -Fi;  

¶ 15  ð CANUp 27 Pro S7 LTE E;  

¶ 16  ð CANUp 27 Pro S7 LTE A;  

¶ 17  ð CANUp 27 Pro S7 LTE G;  

¶ 18  ð CANUp 27 Genset LTE E;  

¶ 19  ð CANUp 27 Genset LTE A;  

¶ 20  ð CANUp 27 Genset LTE G.  

 

 

El c·digo del modelo CANUp 27 se determina seg¼n las dos primeras cifras de su n¼mero de 
serie indicado en la placa de identificaci·n en la parte inferior de su caja o en la etiqueta de su 

empaquetado . 
 

        
 

El documento presente contiene informaci·n sobre la construcci·n, principio de 

funcionamiento, caracter²sticas, recomendaciones de conexi·n, ajuste y explotaci·n de  
CANUp 27.  

 

 es una unidad inteligente innovadora para el monitoreo del 

funcionamiento de la Maquinaria compleja  de diferentes industrias (transporte acu§tico 

y ferroviario , maquinaria de cantera, miner²a, petr·leo y gas, maquinaria agr²cola, 

camiones cisterna de combustible, centrales di®sel-el®ctricas, equipamiento de 

calderas, estaciones de servicio corporativas, etc.).  

 

CANUp 27 es un instrumento multifuncional que une en s² las posibilidades de un 

conversor de datos , conversor anal·gico-digital  (m·dulo i/o) y Terminal  de a bordo en 

l²nea. 

 

CANUp 27 es un elemento primordial para la creaci·n de Sistemas telem§ticos a base 

de UNUM IIoT Platform  y para la integraci·n del Equipamiento de a bordo  en la red ¼nica 

(ver el dibujo 1).  
  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/convertidor-digital-a-analogico-mastercan-dac/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.unum-iot.com/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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Dibujo 1 ð Creaci·n de una red desarrollada de unidades embarcadas utilizando CANUp 27 
 

Peculiaridades de CANUp 27 :  
 

¶ Lectura autom§tica y an§lisis de 10000+  Par§metros estandartizados del 

funcionamiento de la maquinaria :  

-  3000+ Par§metros del bus est§ndar automovil²stico CAN (SAE j1939/71); 

-  7000+ Par§metros de la Interface telem§tica CAN j1939/S6, ISOBUS  y Modbus RTU . 

¶ Formato unificado de presentaci·n de datos mejora su precisi·n, fiabilidad y facilita su 

procesamiento posterior.  

¶ Conexi·n simult§nea de 200+ sensores adicionales de Technoton  v²a la interfaz  

CAN j1939/S6.  

¶ An§lisis integrado gracias a la tecnolog²a IoT Burger  con el tratamiento de  datos ça 

bordoè mediante el m®todo de C§lculos de borde (calibraci·n, filtrado, linealizaci·n, 

normalizaci·n de par§metros, detecci·n de Eventos , gesti·n de Contadores ) que facilita 

el trabajo del Servidor  y ahorra el tr§fico. 

¶ La correspondencia a la Tecnolog²a S6 comprende la compatibilidad segura con las 

Unidades , Base de datos  y sistema de cableado S6, conexi·n simult§nea v²a la interfaz  

CAN j1939/S6 de hasta 40 sensores adicionales de Technoton.  

¶ La discreci·n alta de la medici·n de los Par§metros (desde 0,1 s) permite detectar los 

Eventos bruscos y aumenta la precisi·n de los Informes en el Servidor de monitoreo. 

¶ Recepci·n simult§nea de datos a trav®s de la Tecnolog²a S7 mediante el canal BLE 

desde hasta 10 Unidades inal§mbricas1 . 

https://www.jv-technoton.com/es/productos/can-j1939-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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¶ La creaci·n de los Informes de a bordo  seg¼n el modelo de eventos (en dependencia 

del modelo pueden ser hasta 32 unidades, 10 Par§metros / Contadores  en cada uno), 

adaptaci·n flexible para cualquier tipo de maquinaria m·vil/fija, la capa cidad de enviar 

informes con un temporizador con un intervalo de 10 segundos a 24 horas . 

¶ Env²o de Informes al Servidor a trav®s de Wi-Fi sin utilizar los servicios del operador 

m·vil2 .  

¶ La lectura de datos desde los registros de Modbus RTU de los dispositiv os exteriores v²a 

la interfaz RS -485, su conversi·n en SPN e integraci·n en el Sistema telem§tico3 . 

¶ Lectura de registros Modbus RTU indicados (hasta 50) con la visualizaci·n de los valores 

iniciales de registros y los SPN convertidos de salida, con la posibilidad de cargar los 

ajustes de los slots de registros desde un archivo 3 .  

¶ La gesti·n a distancia del dispositivo exterior v²a la interfaz RS-485 con la ayuda de la 

instrucci·n de la grabaci·n del registro Modbus RTU 3 .  

¶ Conexi·n remota v²a el comando del Servidor UNUM IIOT Platform  a la unidad inteligente 

o a los sensores de nivel de combustible y fluj·metros conectados con la ayuda del 

software de servicio correspondiente 3 . 

¶ Registro de comandos de control remoto enviados desde UNUM IIOT Platform 3 . 

¶ El procesamiento autom§tico de los PGN çlargosè (m§s de 8 bytes) recibiendo desde 

®stos unos datos listos para el uso en el Sistema Telem§tico. 

¶ La conversi·n de las se¶ales anal·gicas de salida de los sensores de autom·viles en 

datos digitales ( SPN) y su integraci·n en el Sistema telem§tico. 

¶ Monitoreo en tiempo real de los par§metros del fucnionamiento del motor para  

el diagn·stico y pron·stico de fallas. 

¶ Mantenimiento de zonas geogr§ficas4  integradas y un algoritmo de seguimiento de la 

Ruta  de pr ecisi·n alta. 

¶ La detecci·n autom§tica de Eventos  y env²o de notificaciones sobre ellos directamente a 

los usuarios v²a el correo electr·nico a las direcciones e-mail  seleccionada s o v²a 

mensajes SMS a los n¼meros de tel®fono seleccionados 5  sin utilizar los servicios del 

Servidor.  

¶ La funci·n ¼nica del autodiagn·stico permite controlar en tiempo real tanto la calidad 

de funcionamiento del dispositivo como cada una de las Unidades  conectadas.  

¶ Registro de Even tos de p®rdida/recuperaci·n de Unidades en la red de la Interfaz 

telem§tica CAN j1939/S6. 

¶ Posibilidad de ajuste a distancia, resellado y control de funcionamiento mediante 

indicacion es SMS o directamente desde el PC a distancia mediante el Software de 

servicio.  

¶ Una conexi·n simple y segura al bus CAN o ISOBUS  mediante un lector sin contacto 

CANCrocodile . 

¶ Funcionamiento aut·nomo desde la fuente de alimentaci·n incorporada en caso de 

ausencia de la red de a bordo.  

¶ Soporte t®cnico y document aci·n de calidad.  

¶ Correspondencia a los est§ndares europeos y locales de autom·viles. 

 
1  Para los modelos con la interfaz inal§mbrica S7.  
2  Para los modelos que soportan la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi.  
3  Para CANUp 27 Genset.  
4  Para CANUp 27 Pro.  
5  Excepto los modelos que soportan la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi.  
6  Para CANUp 27 Pro LTE.  

https://www.unum-iot.com/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/can-j1939-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/can-j1939-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/cancrocodile/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/soporte-tecnico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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Las capacidades funcionales de los modelos CANUp 27  se aseguran gracias al trabajo 

coordinado de los conjuntos de los  Modulos funcionales  correspondientes  ( ver el Cat§logo 

de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27).  

Los modelos CANUp 27 pueden estar presentados por los conjuntos siguientes de Modulos 

funcionales :  
 

1) CANUp 27 Standard  es un conjunto no especializado con la funcionalidad b§sica que 

permite :  
 

-  realizar el tratamiento de datos ( SPN)  de las Unidades  de la Interfaz telem§tica 

CAN j1939/S6;  

-  convertir las se¶ales anal·gicas de los sensores exteriores en datos digitales 

SPN (protocolo j1939/S6);  

-  generar y transmitir los Informes de a bordo al Servidor /E -mail/SMS mediante la 

Tecnolog²a de la red celular GSM 2G.  

 

2) CANUp 27 Pro  es un conjunto no especializado con la funcionalidad completa que 

permite:  
 

-  realizar el tratamiento de datos (SPN )  de las Unidades de la Interfaz telem§tica 

CAN j1939/S6;  

-  realizar rastreo y an§lisis de los datos del bus automovil²stico est§ndar CAN o del bus 

de la maquinaria agr²cola ISOBUS, extrayendo autom§ticamente los SPN telem§ticos de 

estos datos;  

-  recibir datos desde los sensores inal§mbricos a trav®s del Canal BLE  

(trav®s de la Tecnolog²a S7) ;  

-  convertir las se¶ales anal·gicas de los sensores exteriores en datos digitales 

SPN (protocolo j1939/S6);  

-  generar y transmitir los Informes de a bordo  al Servidor/E -mail/SMS mediante la 

tecnolog²a de la red celular LTE (GSM 2G/3G/4G); 

-  generar y transmitir los Informes de a bordo al Servidor  a trav®s de la tecnolog²a de la 

red local inal§mbrica Wi-Fi ( IEEE 802.11 b/g/n ) . 

 

3) CANUp 27 Genset  es un conjunto especializado para el monitoreo de los par§metros de 

explotaci·n de generadores di®sel con la funcionalidad que permite:  
 

-  realizar el tratamiento de datos (SPN )  de las Unidades de la Interfaz telem§tica 

CAN j1939/S6;  

-  realizar el escaneo y an§lisis de datos del bus CAN est§ndar del generador extrayendo 

autom§ticamente los SPN telem§ticos; 

-  leer los datos de los dispositivos exteriores v²a la interfaz RS-485 (pr otocolo Modbus 

RTU) y convertirlos en SPN (protocolo CAN j1939/S6);  

-  convertir las se¶ales anal·gicas de los sensores exteriores en datos digitales  

SPN (protocolo CAN j1939/S6);  

-  generar autom§ticamente los Eventos  si los SPN seleccionados cambian de acuerdo a 

los criterios indicados ;  

-  gestionar a distancia el controlador del Generador di®sel v²a la interfaz  

RS-485 (protocolo Modbus RTU) de acuerdo a la instrucci·n de grabaci·n del registro 

Modbus, transmetida desde el Servidor AVL o v²a un mensaje SMS; 

-  crear y transmitir los Informes de a bordo al Servidor /E -mail/SMS con la utilizaci·n de 

la tecnolog²a de una red celular GSM. 

  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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La denominaci·n convencional de CANUp 27 para realizar un pedido se forma de acuerdo con  

el dibujo  2.  
 

 
 

*    Es obligatorio  indicar la designaci·n B . 

**  La designaci·n C se indica ¼nicamente para el est§ndar LTE. 
 

Dibujo 2 ð Denominaci·n convencional de CANUp 27 para realizar un pedido  
 

Ejemplos de describir el modelo de CANUp 27 al realizar el pedido :  
 

çCANUp 27 Genset 2G telematics gatewayè 

(montaje especial para los Generadores di®sel, est§ndar de la transmisi·n de datos 2G). 
 

çCANUp 27 Standard 2G telematics gatewayè 

(funcionalidad b§sica, conjunto no especializado, est§ndar de la transmisi·n de datos 2G). 
 

çCANUp 27 Pro Wi-Fi telematics gatewayè 

(funcionalidad completa, conjunto no especializado, est§ndar de la transmisi·n de datos Wi -Fi).  
 

çCANUp 27 Pro S7 LTE E telematics gatewayè 

(funcionalidad completa, conjunto no especializado, con la Tecnolog²a S7, 

est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, regi·n EMEA). 
 

çCANUp 27 Pro S7 LTE A telematics gatewayè 

(funcionalidad completa, conjunto no especializado, con la Tecnolog²a S7, 

est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, regi·n EMEA, Am®rica Latina, Australia, Am®rica del 

Norte (en parte), Nueva Zelandia).  
 

çCANUp 27 Pro S7 LTE G telematics gatewayè 

(funcional idad completa, conjunto no especializado, con la Tecnolog²a S7, 

est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, versi·n global para todos los pa²ses).  
 

çCANUp 27 Genset  LTE E telematics gatewayè 

(montaje especial para los Generadores di®sel, est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, 

regi·n EMEA). 
 

çCANUp 27 Genset LTE A telematics gatewayè 

(montaje especial para los Generadores di®sel, est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, 

regi·n EMEA, Am®rica Latina, Australia, Am®rica del Norte (en parte), Nueva Zelandia).  
 

çCANUp 27 Genset  LTE G telematics gatewayè 

(montaje especial para los Generadores di®sel, est§ndar de la transmisi·n de datos LTE, 

versi·n global para todos los pa²ses).  
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Para el ajuste al§mbrico de CANUp 27 a trav®s de un PC se utiliza el adaptador de servicio  

S6 SK  (se adquiere aparte) y el software de servicio Service CANUp (la versi·n actual software 

puede se r descargada en el sitio web https://jv - technoton.com/ , en el apartado 

Software/Firmware ).  

 

áATENCIčN! Durante la explotaci·n de CANUp 27  es necesario cumplir rigurosamente 

las recomendaciones del Fabricante, indicadas en el Manual de instr ucciones presente.  

 

El fabricante  garantiza la correspondencia de CANUp 27 a los requerimientos de las normas 

jur²dicas t®cnicas a condici·n de obedecer las reglas del almacenamiento, transportaci·n, tanto 

como las instrucciones del uso expuestas en el Manual presente.  
 

áATENCIčN! El fabricante conserva el derecho a cambiar las caracter²sticas t®cnicas 

de CANUp 27 sin la coordinaci·n previa con el usuario en caso de no llevar estos 

cambios al empeoramiento de la calidad del producto.  

  

https://jv-technoton.com/es/productos/adaptadores-de-servicio-s6/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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Funcionalidad de  CANUp 27 :  
 

1) Registro de Eventos  o sea cambios bruscos de Par§metros importantes para el objeto 

controlado, por ejemplo :  

¶ llenados/vaciados de combustible;  

¶ excesos de velocidad, los de revoluciones del motor, desav²os, salidas de la geocerca, 

duraci·n de la conducci·n sin interrupciones; 

¶ conexi·n/desconexi·n de los equipos del objeto; 

¶ p®rdida/recuperaci·n de Unidades en la inerfaz CAN j1939/S6 6 ;  

¶ cargas/descargas, excesos de la carga por eje , embrague/desembrague del remolque . 

2) Generaci·n de Informes, o sea la recepci·n de informaci·n que no requiere el 

procesamiento posterior en el Servidor . 

¶ los cambios de los Par§metros de funcionamiento del objeto se registran 

constantemente en la memoria de acceso aleatorio no vol§til; 

¶ el contenido de datos se ajusta con flexibilidad por el usuario ð hay m§s de 10800  

opciones de Par§metros; 

¶ posibilidad de la generaci·n vers§til del informe, o sea seg¼n el Evento , con el cambio 

de los Par§metros de movimiento (cruce del trecho del camino, cambio del §ngulo de la 

direcci·n del movimiento, etc.); 

¶ se registran los cambios m²nimos de los Par§metros que van cambiando r§pidamente 

(revoluciones del mo tor, tensi·n de la red de a bordo, velocidad del movimiento);  

¶ creaci·n de Informes  tomando en cuenta el crecimiento de los Contadores  durante 

ciertos huecos de tiempo 1 ;  

¶ Monitoreo  del funcionamiento del motor del autom·vil, seg¼n los Par§metros recibidos 

desde el bus CAN incorporado 6 ;  

¶ control interior por la puerta de enlace del tiempo pasado por el Veh²culo en zonas 

geogr§ficas indicadas1 ;  

¶ detecci·n de modos de estacionamiento y movimiento y control del comienzo y fin del 

movimiento del  Veh²culo tomando en cuenta las indicaciones del aceler·metro 

incorporado 1 ;  

¶ env²o al e-mail de los archivos KML con los tracks del desplazamiento del  Veh²culo2 .  

3) Registro de Informes , o sea acumulaci·n de Informes  y su preparamiento para la 

transmisi·n al Servidor. 

¶ cada Informe se registra en la memoria interna de la Unidad  seg¼n la hora de formaci·n; 

¶ se determina la secuencia del env²o de Informes al Servidor: los urgentes (bot·n de 

alarma, accidente de tr§fico) van en primer lugar, los importantes y los informativos ï 

en el segundo;  

¶ almacenamiento de los Informes en caso de imposibilidad de transmitirlos (ausencia de 

cobertura) y su env²o en la primera oportunidad (al volver la cobertura) ;  

¶ ajuste flexible de la transmisi·n de los Informes  peri·dicos al momento indicado  

(modo  çTemporizador -alarma è) 6 ;  

¶ posibilidad de desconexi·n de la transmisi·n de Informes  por  e-mail y SMS en el tiempo 

que no es c·modo para el usuario (modo  çNo molestar è)6 .  

4) Control de calidad de la red de a bordo , o sea diagn·stico a distancia del buen estado 

de la red de a bordo, detecci·n y prevenci·n de las fallas.  

¶ monitoreo del nivel actual de tensi·n; 

¶ aviso en caso de fallas de la red de a bordo;  

¶ registro del tiempo de funcionamiento del  Veh²culo desde la red de a bordo , desde la 

bater²a y desde el generador ;  

¶ control  de la superaci·n del tiempo tolerable de funcionamiento cont²nuo del 

mecanismo de arranque 6 .   
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5) El Autodiagn·stico de las cadenas interiores de la Unidad  ahorra tiempo al localizar las 

fallas del equipamiento de a bordo que surgen.  

¶ se reflejan las fallas actuales (activas) de la puerta de enlace;  

¶ almacenamiento en la memoria aleatoria no vol§til de las ¼ltimas fallas de la puerta de 

enlace;  

¶ se reflejan las  fallas actuales (activas) del equipamiento conectado a trav®s de la 

interface CAN j1939/S6 6 ;  

¶ almacenamiento en la memoria aleatoria no vol§til de las ¼ltimas fallas del 

equipamiento conectado 6 .  

6 ) Reloj de a bordo  

¶ regista la hora del surgimiento de los Ev entos, hasta en caso de ausencia de se¶ales del 

Sistema Global de Navegaci·n por Sat®lite (GNSS);  

¶ permite a la puerta de enlace funcionar en ausencia de la se¶al de la hora exacta desde 

los sat®lites GNSS. 

7) Control de localizaci·n 

¶ detecci·n de las coordinadas actuales, velocidad y direcci·n de movimiento; 

¶ formaci·n de dados para la generaci·n de informes (c§lculo de la distancia entre los 

puntos de la ruta, detecci·n del cambio del §ngulo de la direcci·n del movimiento). 

8) Acumulaci·n de las se¶ales anal·gicas 

¶ procesamiento de las se¶ales desde los sensores anal·gicos: filtraci·n de interferencias, 

alinearizaci·n de las se¶ales, composici·n de las tablas de calibraci·n de las entradas 

f²sicas (es decir ajuste a las unidades de medici·n comprensibles para el usuario, por 

ejemplo, V/Hz se representa como mm/l/t);  

¶ lectura y visual izaci·n de los valores de las se¶ales desde las entradas f²sicas al ajustar 

la puerta de enlace;  

¶ c§lculo de los impulsos de entrada para la entrada de frecuencia; 

¶ digitalizaci·n de las se¶ales anal·gicas en los mensajes CAN correspondientes.  

9) Los Eventos estad²sticos que tratan del cambio de los Par§metros indicados que se crean 

autom§ticamente por el per²odo entre el Evento  inicial y final seleccionados 1 .  

10 ) Recepci·n de datos inal§mbrica4  a trav®s del canal BLE desde las Unidades 

inal§mbricas (sensores de nivel de combustible DUT-E S7  / DUT-E 2 Bio  medidores de flujo de 

combustible DFM S7  / DFM Marine S7 , sensores de carga por eje GNOM DP S7 / GNOM DDE 

S7, sensores de temperatura y humedad ADM31) .  

11) Gesti·n a distancia v²a la interfaz CAN j1939/S62  del equipamiento adicional 

conectado con la ayuda del mensaje de gesti·n v²a la instrucci·n GPRS o SMS.  

12)  Lectura de los registros del protocolo Modbus RTU v²a la interfaz RS- 485 5  de los 

bloques electr·nicos exteriores y conversi·n de los datos le²dos en SPN (protocolo j1939/S6). 

13)  Creaci·n de Eventos5  si los Par§metros (SPN) indicados cambian  de acuerdo a las 

condiciones indicadas.  

14)  Control remoto v²a la interfaz RS- 485 (protocolo Modbus RTU) 5 con la ayuda de la 

unidad electr·nica externa (controlador del generador di®sel) v²a comandos de la grabaci·n de 

uno o dos registros Modbus RTU v²a un comando desde el Servidor o v²a SMS de hasta tres 

n¼meros telef·nicos de confianza. 

15)  Detecci·n autom§tica de llenados/vaciados y cambio de la inductividad del 

combustible de acuerdo a las indicaciones de hasta 8 unidades de sensores de nivel 

al§mbricos/inal§mbricos DUT-E / DUT-E 2 Bio 2  conectados simult§neamente. 

16)  Conexi·n a distancia a la unidad inteligente y unidades conectadas (sensores de 

nivel d e combustible DUT-E CAN / DUT -E 2 Bio CAN , fluj·metros DFM CAN / DFM Marine CAN  / 

DFM Industrial  CAN) mediante un comando del Servidor UNUM IIOT Platform   con la ayuda 

del software de servicio correspondientes 5 .  

https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/dfm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/dfm-industrial/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.unum-iot.com/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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17) Lectura autom§tica de los registros Modbus RTU indicados (hasta 50) con la 

visualizaci·n de los valores iniciales de registros y SPN convertidos de salida con la posibilidad 

de cargar los ajustes de los slots de registros desde el archivo del perfil 5 .  

18) Registro de comandos de control remoto  enviados desde el  Servidor UNUM IIOT 

Platform 6 .  
 

1  Para CANUp 27 Pro.  
2  Para CANUp 27 Pro LTE.  
3  Para los modelos que soportan la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi.  
4  Para los modelos con la interfaz inal§mbrica S7.  
5  Para CANUp 27 Genset.  
6  Para CANUp 27 Pro / Genset.  
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1 Informaci·n general y caracter²sticas t®cnicas 

1.1 Designaci·n, aplicaci·n, principio del funcionamiento 

 est§ destinado a (ver el dibujo 3 ) :  

¶ recepci·n y tratamiento de los datos de las Unidades  a trav®s de la Tecnolog²a S6;  

¶ recepci·n de datos desde el bus CAN (SAE j1939) est§ndar, su an§lisis y conversion 

en SPN 1  telem§ticos; 

¶ recepci·n inal§mbrica de los mensajes (PGN) de las Unidades  a trav®s de la Tecnolog²a S72 ;  

¶ conversi·n de las se¶ales anal·gicas de los sensores est§ndares en los datos  

digitales ( SPN);  

¶ recepci·n de se¶ales desde los sat®lites de navegaci·n;  

¶ generaci·n y env²o de Informes de a bordo  al Servidor  de servicios telem§ticos;  

¶ env²o de Informes  sobre los  Eventos  directamente al us uario por correo electr·nico o 

mediante SMS sin utilizar los servicios del Servidor 3 .  

¶ lectura de reg istros del protocolo Modbus RTU v²a la interfaz RS-485 de los dispositivos 

exteriores y conversi·n de los datos le²dos en SPN4 ;  

¶ gesti·n a distancia de un dispositivo exterior v²a la interfaz RS-485 (protocolo Modbus 

RTU)  con la ayuda de la instrucci·n especial v²a TCP/IP o SMS4 ;  

¶ creaci·n autom§tica de Eventos si SPN cambia de acuerdo a las condiciones indicadas 4 .  
 

1  Đnicamente para CANUp 27 Pro / Genset. 
2  Es relevante para los modelos con la interfaz inal§mbrica S7. 
3  Excepto los modelos que soportan la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi.  
4  Đnicamente para CANUp 27 Genset.  

 
 

Dibujo 3 ð Destinaci·n del unidad telem§tica inteligente CANUp 27   

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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Ćreas de aplicaci·n y principio de funcionamiento de las unidades telem§ticas 

inteligentes en dependencia de su configuraci·n: 

 

1) Configuraciones no especializadas ð CANUp 27 Standard / Pro se utiliz an como 

parte de Sistemas telem§ticos para monitorear 10 000+ indicadores de funcionamiento de 

cualquier Maquinaria compleja  de acuerdo a cierto tipo de maquinaria y fuentes de datos 

(sensores est§ndares y adicioanles, buses CAN, ISOBUS y otros). 
 

CANUp 27  instalado en el Objeto de monitoreo  recibe los datos ( SPN) v²a la Tecnolog²a S6 

desde las Unidades  y convierte las se¶ales de salida de los sensores anal·gicos de a bordo en 

datos digitales de la Base de datos S6  (ver el dibujo 4 a).  

La unidad inteligente con funcionalidad ampliada (los modelos CANUp 27 Pro) es tambi®n 

capaz de leer autom§ticamente los buses est§ndares CAN o ISOBUS, recibir la informaci·n 

telem§tica y de diagn·stico, filtrar todos los datos innecesarios. 
 

La presencia del m·dulo BLE integrado permite a CANUp 27 Pro S7 LTE / Pro S7 Wi-Fi recibir 

simult§neamente los datos v²a la Tecnolog²a S7 desde hasta 10 Unidades inal§mbricas ð 

sensores de nivel de combustible DUT-E S7  / DUT-E 2Bio S7 , fluj ·metros de combustible  

DFM S7  / DFM Marine S7 , sensores de carga por eje GNOM S7 , sensores de temperatura y 

humedad ADM31 (ver el dibujo 4 b) . 

 

 
 

 

 

 
 

a) funcionamiento v²a laTecnolog²a S6 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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b) funcionamiento v²a laTecnolog²a S7 
 

 
 

c) autodiagn·stico y diagn·stico del Equipamiento de a bordo  conectado  
 

Dibujo 4 ð Ejemplos de utilizaci·n de CANUp 27 formando parte 

del Sistema telem§tico en un Veh²culo 

CANUp 27 localiza el Objeto  m·vil, determina su velocidad y direcci·n de movimiento gracias a 

las se¶ales de GNSS. De acuerdo a los ajustes de usuario la unidad inteligente crea los 

Informes de a bordo  (hasta 32) para transmitirlos al Servidor  telem§tico. Cada Informe 

contiene hasta 10 indicadores de funcionamiento del Objeto, seleccionados por el usuario de la 

Base de datos S6  de Par§metros estandartizados. 

CANUp 27 crea, guarda y env²a los Informes tanto por temporizador como al ocurrir el Evento , 

lo qe excluye el riesgo de perder datos importantes. Un cambio brusco del valor de un 

indicador operativo del Objeto es considerado por la unidad inteligente como un Evento (por 

ejemplo, vaciado de combustible, pico de voltaje, ca²da de presi·n, etc.). La detecci·n de un 

cambio de Par§metros se efect¼a con frecuencia alta (0.1é10 s) lo que contribuye a un alto 

grado de detalle de los datos almacenados en el Servidor.  

http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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A base de los Informes de a bordo  de la unidad inteligente el software del Sistema telem§tico 

permite al usuario realizar el Monitoreo operativo  y An§lisis posterior del funcionamiento de 

Objetos (ver dibujos 5 y 7) . 

La notificaci·n de los usuarios sobre los Eventos (incluso directamente v²a email/SMS, sin 

pasar por el Servidor ) permite reaccionar operativamente a los cambios en el funcionamiento 

de la maquinaria utilizando los m®todos de mantenimiento t®cnico preventivo para evitar 

posibles aver²as. 
 

RECOMENDACIONES:  

1)  Para controlar la ruta de movimiento y consumo de combustible del veh²culo (en 

caso de utilizar CANUp 27 Genset CANUp 27 Standard / Pro) se puede utilizar el 

Servicio telem§tico ORF 4 / ORF 5 (ver el documento çServico telem§tico ORF 4. 

Instrucciones del usuarioè).  

2)  Para monitorear los 300+ indicadores operativos de los grupos electr·genos di®sel 

(en caso de utilizar CANUp 27 Gens et) v²a el navegador del PC o usando la aplicaci·n 

m·vil se insta  a utilizar el nuevo Servicio telem§tico UNUM Genset especializado (ver 

el documento çServicio telem§tico UNUM Genset. çFlotaè. Instrucciones del usuarioè) . 
 

   
 

Dibujo 5 ð Ejemplo de un Informe Anal²tico de ORF 4, generado a base de los Informes 

de a bordo de CANUp 27  
 

2)  Las configuraciones especializadas ð CANUp 27 Genset se utilizan para el monitoreo 

del funcionamiento de los grupos electr·genos di®sel. 
 

La presencia de la interfaz CAN j1939/S6 permite a CANUp 27 Genset  recibir los datos de los 

fluj·metros de combustible DFM CAN / DFM Marine CAN  (hasta 16 unidades) y sensores de 
nivel de combustible DUT-E CAN / DUT-E 2 Bio  (hasta 16 unidades) v²a la Tecnolog²a S6.  
 

A trav®s del lector sin contacto CANCrocodile  conectado a la interfaz CAN (SAE j1939) la 
unidad inteligente recibe los datos del bus CAN est§ndar del Generador di®sel, filtrando 

autom§ticamente los SPN necesarios (ver el dibujo 6 a) . 
 

En caso de necesidad es posible enviar autom§ticamente las notificaciones sobre los Eventos 
del grupo electr·geno di®sel directamente al usuario (sin pasar por el Servidor) v²a el correo 

electr·nico (hasta 3 direcciones E-mail) o v²a mensajes SMS (hasta 3 n¼meros de tel®fono). 

http://www.orf-monitor4.com/
http://www.orf-monitor5.com/
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://rsmm.by/fleets
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/dfm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/lectores-sin-contacto/fmscrocodile/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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CANUp 27 Genset es capaz de leer los datos de hasta 50 unidades de registros Modbus RTU  

del controlador del grupo electr·geno di®sel y convertirlos en SPN de la Base de datos S6 para 
crear los Informes. Adem§s la unidad inteligente posee el lector autom§tico de los registros 

Modbus RTU indicados con la visualizaci·n en el software de servicio de los valores iniciales de 
los registros y valores de los SPN de salida convertidos.  
 

CANUp 27 Genset  permite la gesti·n a distancia del controlador del grupo electr·geno di®sel 

(realizar el ajuste, conexi·n/desconexi·n, puesta a cero de fallas, etc.) (ver el dibujo  6 b). Para 

eso es necesario conectar la unidad inteligente al controlador del generador di®sel v²a la 
interfaz RS -485 y enviar el comando de la grabaci·n del registro Modbus RTU correspondiente 

v²a SMS desde cualquier n¼mero de tel®fono de confianza. Este comando simula las funciones 
de pulsar los botones del panel de control del del grupo electr·geno di®sel (por ejemplo, 

ñEngine Startò/ñEngine Stopò). Adem§s es posible enviar el comando de control para la 
grabaci·n del registro Modbus RTU desde el servicio telem§tico v²a un mensaje GPRS a trav®s 

del canal TCP/IP. Los formatos de mensajes SMS - y GPRS-  de este comando son id®nticos (la 
informaci·n detallada sobre el control remoto de los controladores de los grupos electr·genos 

di®sel est§ disponible en las Instrucciones de ajuste de CANUp y DATACOM/COMAP ).  
 

 
 

a) monitoreo del funcio namiento del grupo electr·geno di®sel 
 

 

b) gesti·n a distancia del controlador del grupo electr·geno di®sel 
 

Dibujo 6 ð Ejemplos de §reas de utilizaci·n de CANUp 27 Genset  

https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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a) Panel de control  con la informaci·n sobre el consumo de combustible, tiempo y modo 

de funcionamiento del motor del grupo electr·geno di®sel en tiempo real 

 

 
 

b) Informe anal²tico con la informaci·n sobre los Par§metros el®ctricos del grupo 

electr·geno di®sel durante el per²odo de un d²a  
 

Dibujo 7 ð Ejemplos de visualizaci·n de los indicadores del grupo electr·geno di®sel en el servicio 

telem§tico UNUM Genset a base de los datos de CANUp 27 Genset 
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Tabla 1 ð Equipamiento telem§tico que puede ser conectado simult§neamente al  CANUp 27  Pro S7  

Nombre del equipamiento   
Cantidad , 
unidades  

Nota  

Medidor es de flujo de combustible  
DFM CAN / DFM Marine CAN  /  
DFM Industrial CAN *  

16  

Conexi·n a trav®s de la Tecnolog²a S6  
(al conector  S6 ) con combinaci·n cualquiera de modelos de 
fluj·metros. 

Medidor es de flujo de combustible  
DFM S7  / DFM Marine S7  

Conexi·n inal§mbrica a trav®s de la Tecnolog²a S7. 

La cantidad total de los fluj·metros al§mbricos (¼nicamente 
con la interface  CAN j1939/S6) e inal§mbricos conectados  
no es m§s de 16  unidades . 

Sensor es de nivel de combustible  
DUT-E CAN / DUT-E 2Bio  CAN /  DUT-E GSM 

16  

Conexi·n a trav®s de la Tecnolog²a S6 (al conector S6 ) con 

combinaci·n cualquiera de modelos de  sensores de nivel de  
combustible . 

Sensor es de nivel de combustible  

DUT-E S7  / DUT-E 2Bio  S7 

Conexi·n inal§mbrica a trav®s de la Tecnolog²a S7.  
La cantidad total de los sensores al§mbricos (¼nicamente 

con la interface CAN j1939/S6) e inal§mbricos conectados 
no es m§s de 16  unidades.  

Sensore de carga por eje  
GNOM DP CAN  

4 

Conexi·n a trav®s de la Tecnolog²a S6  
(al conector S6 )  con cualquier combinaci·n de modelos de 
sensores de carga por eje . 

Sensores de carga por eje  

GNOM DDE S7  / DUT-E DP S7  

Conexi·n inal§mbrica a trav®s de la Tecnolog²a S7. 
La cantidad to tal de sensores de carga por eje al§mbricos 
(¼nicamente con interface CAN j1939/S6) e inal§mbricos 
conectados no debe superar las  

4 unidades.  

Interfaz inal§mbrica Marker S7 Radiobox CAN  

con  Marker S7  etiquetas de activos  
1 

 

CAN j1939/S6 Display  MasterCAN Display 35  2  

Conversor de datos MasterCAN CC  2  

Conversor de datos MasterCAN V -Gate  2  

Conversor de datos MasterCAN CAN 2RS 1  

Conversor de datos MasterCAN RS2CAN  1  

Conversor de datos MasterCAN P2CAN  1  

j1939 i/o module MasterCAN DAC15  2  

j1939 i/o module  MasterCAN DAC2113  2  

Conversor de se¶al S7 Radiobox CAN  con los 
sensores de nivel de combustible DUT -E S7 / 

DUT-E 2Bio S7 y (o) medidores de flujo de 
combustible DFM S7  / DFM Marine S7   
(hasta 10 unidades)  

1 

 

Conversor de se¶al GNOM S7 Radiobox CAN  
con los sensores inal§mbricos de carga por 

eje GNOM DP S7  / GNOM DDE S7  
(hasta 10 unidades)  

1 

 

Conversor de se¶al GNOM S7 Radiobox CAN  
con los sensores inal§mbricos de carga por 

eje  GNOM DP S7  / GNOM DDE S7  
(hasta 10 unidades )  

1 

 

Lector -conversor sin contacto  
FMSCrocodile CCAN  

1 
 

Lectores sin contacto  

CANCrocodile  / CANCrocoLITE  
1 

Conexi·n al conector CAN ,  

funcionamiento en el modo sniffer.  

Sensores de carga por eje  
GNOM DDE  / GNOM DP 

1 
Conexi·n al conector SENS .  
Se permite conectar al mismo tiempo:  
-  1 sensor con salida de frecuencia;  

-  1 sensor con salida anal·gica. 
Sensores de nivel de combustible  DUT-E AF 1 

Sensores de temperatura y humedad 
ADM31  

4 Conexi·n inal§mbrica a trav®s de la Tecnolog²a S7. 

Bot·n de alarma 1 Conexi·n al conector SENS.  

     La cantida m§xima permetida de Unidades inal§mbricas de cualquier tipo y en cualquier combinaci·n conectados 
     a trav®s de la Tecnolog²a S7 son 10 unidades. 
*  Hasta 8 unidades de fluj·metros DFM Industrial CAN pueden ser conectados en la red ¼nica a trav®s de 
   la Tecnolog²a S6. 

 

 

https://www.jv-technoton.com/es/dfm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/dfm-industrial/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e-gsm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/gnom-dp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/radiobox/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/asset-tag/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/mastercan-display-35/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/ru/produkty/master_can/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_rus
https://www.jv-technoton.com/ru/produkty/master_can/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_rus
https://www.jv-technoton.com/ru/produkty/master_can/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_rus
https://jv-technoton.com/es/productos/convertidor-digital-a-analogico-mastercan-dac/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/convertidor-digital-a-analogico-mastercan-dac/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/lectores-sin-contacto/fmscrocodile/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/cancrocodile/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/lector-sin-contacto-cancrocolite/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/gnom-dde/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/gnom-dp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.2 Aspecto exterior y empaquetado  
 

 

 

 

 

 

 

 

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1  Online telematics gateway  CANUp 27  ï 1 unidad ;  

2  Barreta de plomado  ï 1 unidad ;  

3  Certificado con la hoja de ajustes de f§brica ï 1 unida d;  

4  Cable CANUp 27  ï 1 unidad ;  

5  Cable  S6 ï 1 unidad ;  

6 *  Cable CAN 4 pin  ï 1 unidad ;  

7  Kit de montaje 1 ud. contenido :  

a)  fusible (2 A) con portador  -  1 unidad ;  

b )  tornillo autoroscante 3x6  -  2 unidades ;  

c)  tornillo autoroscante 4,2x25  -  2 unidades ;  

d )  tornillo M4x25  -  2 unidades ;  

e)  arandela de presi·n 4,65  -  2 unidades ;  

f )  arandela 4 -  4 unidades ;  

g )  hembra de tornillo M4 -  2 unidades . 

Dibujo 8 ð Paquete de suministro de CANUp 27  

 

*  Se suministra ¼nicamente para CANUp 27 Pro / Genset . 

1  

5  

7 e  

3  

7 f  

7 a  

2  

4  

7 g  

7 b  7 c 

6 *  

7 d  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.3 Estructura de CANUp 27  

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

1  ï caja de la unidad inteligente dentro de la cual se encuentran: la unidad electr·nica, 

   receptor GNSS, m·dulo BLE1 , soporte de la tarjeta SIM 2, m·dem GSM2  y bater²a;  

2  ï afianzadores de fijaci·n;  

3  ï el slot  Micro - SIM  para la instalaci·n de una tarjeta Micro-SIM 2 ;  

4  ï conector  S6  es la interface  CAN j1939 /S6  para la conexi·n de Unidades  a trav®s 

   de la  Tecnolog²a S6 y alimentaci·n exterior3 ;  

5  ï conector CAN  ð interface CAN 2.0B para la conexi·n al bus CAN est§ndar o  

   al bus  ISOBUS 4 ;  

6  ï conector SENS  ð interfaz  RS-485 (Modbus RTU) 5  y entrada anal·gica para la conexi·n 

   de la se¶al anal·gica/de frecuencia/de impulso/discreta;  

7  ï el indicador LED verde PWR  para el control de alimentaci·n;  

8  ï el indicador LED rojo SRV  para controlar que el contacto del Veh²culo est§ puesto 

   y se realiza la transmisi·n de datos al PC (en caso de utilizar el software de servicio);  

9  ï el indicador LED amarillo GNSS para el control del funcionamiento del receptor GPS ;  

10  ï el indicador LED azul  LINK  para el control del estado del modem  GSM 

   y el  de la conexi·n GPRS (para los modelos con el soporte de la transmisi·n de datos 

   seg¼n el est§ndar 2G / LTE ) , para el control  del estado del modem Wi-Fi y la conexi·n 

   a Internet  (para los modelos con el soporte de la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi) .  

Dibujo 9 ð Estructura de CANUp 27  

 
1  Para los modelos con la interfaz inal§mbrica S7.  
2  Para los modelos con el soporte de la transmisi·n de datos v²a Wi-Fi estos elementos  

  est§n ausentes, y su bloque electr·nico contiene un m·dem Wi-Fi incorporado.  
3  El suministro de la alimentaci·n de CANUp 27  se realiza v²a el sistema de cableado S6. 
4  El modelo CANUp 27 Standard  tiene un conector CAN  de reserva . 
5  Đnicamente CANUp 27 Genset posee  la interfaz  RS-485 en el conector SENS .  

 

 

1  

2  

2  
3  

7  

9  
8  

10  

4  
5  

6  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1. 4  Caracter²sticas t®cnicas 

1. 4 .1  Caracter²sticas principales 

Tabla 2 ð Caracter²sticas principales de CANUp 27  

Nombre del par§metro, 

unidad de medici·n 

Valor  

CANUp 27  

Standard  

CANUp 27  

Pro LTE  

CANUp 27  

Pro Wi -Fi  

CANUp 27  

Genset  

Canales de la transmisi·n de 
datos  

2G 2G/3G/4G  
Wi-Fi 

( IEEE 802.11 b/g/n)  
2G/3G/4G **  

Las bandas de frecuencias GSM 

soportadas, MHz  
ver tabla 3  -  ver tabla 3  

Interface inal§mbrica -  S7 -  

Interface digital ajustable  CAN j1939/S6  

Interface digital que no puede 
ser ajustada  

-  CAN 2.0B  (SAE j1939)  

Interfaz consecutiva  -  RS-485  

Entradas f²sicas de se¶al anal·gica/frecuencia/discreta  

Interfaz de servicio  K-Line (ISO 14230)  

Protocolos de comunicaci·n Wialon IPS v.2.0  Wialon IPS v.2.0 / UNUM 

Rango de la tensi·n de 

alimentaci·n externa, V 
9é45 

Capacidad de la bater²a 
Li- Ion incorporada, mAh  

700  

Tiempo de funcionamiento 
aut·nomo desde la bater²a 

incorporada, h  

4é6*  

La corriente m§xima de 
consumo con la tensi·n de 

alimentaci·n de 12/24 V, mA, 
no m§s de 

500/250  

La corriente mediana de 
consumo con la tensi·n de 
alimentaci·n de 12/24 V,mA, 

no m§s de 

380/190  

El tiempo de preparaci·n para 
recibir se¶ales de GNSS 

despu®s de conectar la 
alimentaci·n, s, no m§s de 

10  

La capacidad de memoria de 
b¼fer, Informes, no menos de 

40 000  

La escala de temperatura, ÁC -40é+60 

Rango de protecci·n de la caja 

contra el polvo y humedad  
IP40  

Compatibilidad 
electromagn®tica 

ver el ap®ndice E 

Peso, kg, no m§s de 0,2  

Dimensiones, mm, no m§s de ver el  dibujo 10  

*    En dependencia de la temperatura del medio ambiente y los ajustes de la frecuencia del env²o de los 
     Informes de a bordo  al Servidor  de servicios telem§ticos (Servidor AVL). 

**  En dependencia del  C·digo del modelo (ver la Introducci·n).  
  

https://www.mastercan.com/can_up_27/
https://dc.jv-technoton.com/esp/
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Tabla 3 ð Las bandas de frecuencias GSM soportadas por las puertas de enlace CANUp 27  

Modelo  

Canal de 

transmisi·n 
de datos  

Bandas de frecuencias (Bands)  
Regi·n de 

aplicaci·n*  

CANUp 27 
Standard  

2G GSM 850/900/1800/1900 MHz 

Europa, Asia, 

EE.UU., el Canad§, 
la Am®rica Latina, 

Ćfrica 

CANUp 27  
Pro LTE E  

2G GSM 900/1800 MHz 
Europa,  

Oriente Medio, 
Ćfrica 

(regi·n EMEA) 

3G B1/B8  

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28A  

CANUp 27  

Pro LTE A /  
Genset LTE A  

2G GSM 850/900/1800/1900 MHz 
Regi·n EMEA y 

Am®rica Latina, 

Australia,  
Nueva Zelandia  

3G B1/B2/B4/B5/B8  

4G B1/B2/B3/B4/B5/B7/B8/B28/B40  

CANUp 27  

Pro LTE G /  
Genset LTE G  

2G GSM 850/900/1800/1900 MHz 

Todo el mundo  3G B1/B2/B4/B5/B6/B8/B19  

4G 
B1/B2/B3/B4/B5/B7/B8/B12/B13/B18/  

B19/B20/B25/B26/B28/B38/B39/B40/B41  

CANUp 27  

Genset 2G  
2G GSM 850/900/1800/1900 MHz 

Europa, Asia, 
EE.UU., el Canad§, 

la Am®rica Latina, 
Ćfrica 

CANUp 27  

Genset LTE E  

2G GSM 900/1800 MHz 
Europa,  

Oriente Medio, 

Ćfrica 
(regi·n EMEA) 

3G B1/B8  

4G B1/B3/B7/B8/B20/B28A  

*  Los nombres comunes de las regiones. Se recomienda previamente precisar los rangos del 

funcionamiento de las frecuencias GSM con el operador de la telefon²a celular cuya red ser§ 
utilizada para la unidad inteligente . 
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1.4. 2  Caracter²sticas de la interface inal§mbrica S7  

 

Tabla 4 ð Caracter²sticas de la interface inal§mbrica S7 

Nombre del par§metro, 

unidad de medici·n 
Valor  

Canal de comunicaci·n Bluetooth 4. 2 

Potencia del transmisor (Tx Power),  dB +4  

Sensibilidad del receptor   

(Rx Power),  dB 
-88  

El radio m§ximo de influencia, m  

20  
(en caso de instalar en Veh²culos y en locales cerrados)  

50  
(en caso de la instalaci·n en la zona de visibilidad directa) 

Las Unidades  inal§mbricas que pueden ser 

conectadas *  

-  sensores de nivel de combustible  

DUT-E S7  / DUT-E 2Bio S7  (hasta 10  piezas ) ;  

-  medidores de flujo de combustible  

DFM S7  / DFM Marine S7  (hasta 10 piezas) ;  

-  sensores de presi·n GNOM DDE S7  

(hasta 4 piezas) ;  

-  sensores de desplazamiento GNOM DP S7  

(hasta 4 piezas) ;  

-  sensores de temperatura y humedad ADM31  

(hasta 4 piezas) . 

Cantidad m§xima de Unidades , 

disponibles para la conexi·n simult§nea, 

unidades  

10 **  

Intervalo de la transmisi·n de datos, s 5 

Certificados de la compatibilidad 

electromagn®tica del m·dulo BLE 

FCC/CE-RED/SRRC/ TELEC 

BQB 

RoHS/REACH  

*   La secuencia de la conexi·n de las Unidades  inal§mbricas al CANUp 27 Pro LTE / Pro Wi -Fi 
    est§ disponible en 2.4.11 . 

    La estructura y el contenido de datos de los  mensajes de salida de las  Unidades  

    inal§mbricas est§ disponible en el  ap®ndice F. 

** En cualquier combinaci·n de Unidades  inal§mbricas.  

 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-por-eje-inalambrico-para-suspension-neumatica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/sensor-de-carga-inalambrico-por-eje-para-suspension-mecanica/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.4. 3  Protocolo para transferir datos al Servidor  

 

CANUp 27  puede transmiti r los  Informes de a bordo  al Servidor  de servicio  telem§ticos  

(Servidor AVL )  a trav®s de protocolos de comunicaci·n:  

¶ UNUM*  (para la composici·n de los datos en los Informes de a bordo, ver  el ap®ndice E);  

¶ Wialon IPS v.2.0  (el formato de los Informes informes ver  el ap®ndice A) .  

La selecci·n del protocolo necesario y el ajuste personal de sus par§metros para la transmisi·n 

de datos al  Servidor  se realiza  mediante el Software de servicio  Service CANUp ( su versi·n 

actual est§ disponible en el sitio web  https://jv - technoton.com/ , apartado  Software/Firmware ) . 
 

 

*  V§lido ¼nicamente para los modelos CANUp 27 Pro / Genset.  

    Se proporciona a los usuarios previa solicitud al servicio de soporte t®cnico de Technoton 

    por correo electr·nico: support@jv - technoton.com . 

 

 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://dc.jv-technoton.com/esp/
http://extapi.wialon.com/hw/cfg/Wialon%20IPS_en_v_2_0.pdf
https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/soporte-tecnico/
mailto:support@jv-technoton.com
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1.4. 4  Caracter²sticas de la interface digital ajustable CAN j1939/S6  

 

Las caracter²sticas de la interface digital ajustable CAN j1939/S6 corresponden a la   

Tecnolog²a S6. El protocolo de transmisi·n de datos se basa en el est§ndar SAE j1939  y 

corresponde a sus exigencias . 
 

El ajuste de la conexi·n de CANUp 27 a trav®s de la interface CAN j1939/S6 se realiza  

mediante el Software de servicio  Service CANUp a trav®s de la interfaz de servicio K-Line  

(ISO 14230) ( ver  2.4.5 ) . La versi·n actual del software se puede descargar en el sitio web  

https://jv - technoton.com/ , en el apartado Software/Firmware . 
 

CANUp 27  puede operar con cualesquiera PGN de la Base de datos S6 . Se permite elegir 

cualquier SPN*  para la generaci·n de Informes. 
 

CANUp 27  puede recibir los datos a trav®s de la interface  CAN j1939/S6 autom§ticamente o 

por demanda . Tambi®n el funcionamiento en el modo de sniffer es posible. La velocidad de la 

transmisi·n de datos puede ser seleccionada entre el rango siguiente de valores fijos: 

100; 125; 250; 500; 1000 kbit/s (por defecto  ð 250 kbit/s ) .  
 

Para la identificaci·n de CANUp 27  y otras  Unidades  al utilizar la  Tecnolog²a S6 es necesario  

indicar sus  direcciones de red ¼nicas (SA) mediante el Software de servicio  de acuerdo a la  

tabla  5. 
 

Tabla 5 ð Las direcciones de red permetidas para las  Unidades  S6 conectadas en la red ¼nica 

a trav®s de la Tecnolog²a S6 

Unidades  S6  Cantidad 

m§xima por 

1 objeto  

Las direcciones de 

red permetidas 

(SA)  
Tipo  Modelo  

Unidad telem§tica inteligente CANUp 27  1 100  

CAN j1939/S6 Display  MasterCAN Display 35  2 109, 110  

Medidores de flujo de 

combustible  

DFM CAN / DFM D  /  

DFM Marine CAN  
16  

0é240 

( los rangos recomendados  
111é118, 151é158) 

Medidores  DFM Industrial CAN  8 111é118 

Sensores de nivel de 
combustible  

DUT-E CAN 

16  
91é98, 
101é108 

DUT-E GSM 

DUT-E 2Bio CAN  

Conversores de datos  

MasterCAN CC  2 122, 142  

MasterCAN C232/485  2 124, 144  

MasterCAN V -Gate  2 125, 145  

MasterCAN CAN 2RS 1 135  

MasterCAN RS2CAN  1 134  

MasterCAN P2CAN  1 140  

Lector -conversor sin contacto  FMSCrocodile CCAN  1 122  

j1939  i/o module  
MasterCAN DAC15  

2 
126, 146  

MasterCAN DAC2113  127, 147  

Sensore de desplazamiento  GNOM DP CAN  1 218  

Interfaz inal§mbrica Marker S7 Radiobox CAN  1 131  

Conversor de se¶al S7 Radiobox CAN  1 142  

Conversor de se¶al Marker S7 Radiobox CAN  1 148  

 

 

*  Para CANUp 27 Pro / Genset la longitud de un SPN de texto ser§ limitada 

   autom§ticamente para no superar los 24 bytes. 

   Para  CANUp 27 Standard SPN debe contener ¼nicamente valores digitales y la longitud 

   no debe superar  4 bytes .  

https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/data-base/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/mastercan-display-35/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/dfm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-d/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-d/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dfm-marine/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/dfm-industrial/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e-gsm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/conversor-de-datos/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/lectores-sin-contacto/fmscrocodile/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/convertidor-digital-a-analogico-mastercan-dac/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/convertidor-digital-a-analogico-mastercan-dac/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/productos/gnom-dp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/radiobox/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/products/radiobox/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.4.5 Caracter²sticas de la interface digital CAN  no personalizable  

 

Las caracter²sticas de la interfaz digital CAN ajustada en las unidades inteligentes telem§ticas  

CANUp 27  Pro / Genset corresponden a la especificaci·n de la interfaz CAN 2.0 B. El protocolo 

de la transmisi·n de datos corresponde al grupo de estandares SAE j1939 . 
 

La unidad telem§tica inteligente posee v²a la interfaz CAN 2.0B la funci·n de la correcci·n de 

ajuste autom§tica a cualquier velocidad de intercambio de datos en el bus dentro de valores 

accesibles del rango: 100; 125; 250; 500; 1000 kbit/s. La recepci·n de datos se realiza en el 

modo sniffer .  
 

El contenido del PGN depende de la informaci·n que contiene el bus CAN  est§ndar conectado o 

el bus ISOBUS  y puede ser muy diferente en dependencia del fabricante, modelo y a¶o de 

fabricaci·n de la maquinaria.  

 

 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.4.6 Caracter²sticas de la interfaz consecutiva RS- 485  

 

La interfaz ajustable RS -485 es la interfaz de entrada de la unidad telem§tica inteligente 

CANUp 27 Genset. Sus caracter²sticas corresponden al est§ndar de la interfaz consecutiva  

RS-485.  
 

CANUp 27 Genset  realizan el intercambio de los datos v²a la interfaz consecutiva en el modo 

çdemanda-respuestaè de acuerdo al protocolo Modbus RTU. 
 

El ajust e de los par§metros de conexi·n de CANUp 27 Genset v²a la interfaz RS-485 se realiza 

mediante el software de servicio Service CANUp (la versi·n 7.X y posteriores) v²a la interfaz  

K-Line (ISO 14230) ( ver  2.4.6 ).  La versi·n actual del software se puede descargar en el sitio 

web https://jv - technoton.com/ , en el apartado Software/Firmware . 
 

Hasta 50 slots pueden ser creados mediante el software de servicio para la lectura y 

conversi·n de datos v²a la interfaz consecutiva. Cada slot representa un conjunto de ajustes de 

lectura de uno o dos registros Modbus RTU indicados.  
 

CANUp 27 Genset siempre es el dispositivo Master al funcionar en la red de dispositivos con la 

interfaz RS -485 . La unidad inteligente puede leer los datos desde cualquier regi stro 

seleccionado del protocolo Modbus RTU  de los dispositivos Slave que funcionan en la misma 

red.  
 

Para CANUp 27 Genset y los dispositivos Slave que funcionan en la misma red las direcciones 

de red ¼nicas del rango 0é255 deben ser indicadas. 
 

La velocida d de intercambio de datos puede ser seleccionada dentro del rango de valores 

siguientes: 2400; 4800; 9600; 19200; 38400; 57600; 115200 bit/s .  

 

 

 

https://jv-technoton.com/es/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.4. 7  Caracter²sticas de las se¶ales de la entrada anal·gica 

 

La selecci·n del tipo de se¶ales anal·gicas de entrada requerido y el ajuste de las entradas 

f²sicas de CANUp 27 se realiza mediante el software de servicio Service CANUp (la versi·n 

actual del software se puede descardar en el sitio web https://www.jv - technoton.com/ , en el 

apartado Software/Firmware ) . 

Tabla 6 ð Caracter²sticas de las se¶ales de la entrada anal·gica de CANUp 27  

Tipo de se¶al, 

Medida  
Valor  

Anal·gica, tensi·n, V 0é30 

Frecuencia ** , kHz  0,001é10 

Discreta, V 
Ualimentaci·né3 (nivel 0)*  

3é0 (nivel 1) 

*    Ualimentaci·n es la tensi·n de alimentaci·n. 

**  Mediante el software Service CANUp se puede indicar el tipo de la entrada f²sica 
çCalculadorè para calcular los impulsos de entrada ( el submen¼ MF Colector 1A1F1D , 

ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27) .  

 

 

 

https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/software-firmware/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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1.4. 8  Dimensiones de CANUp 27  
 

 

 

 

Dibujo 10  ð Las dimensiones de CANUp 27  

 

 

 

 

 

 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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2  Instalaci·n de CANUp 27  
 

áATENCIčN! 

1) Durante la instalaci·n del CANUp 27  hace falta obedecer a las reglas de seguridad 

previstas para las obras de reparaci·n de autom·viles y tractores tanto como las 

reglas de seguridad que existen en la empresa.  

2)  Antes de proceder a la conexi·n de CANUp 27 examine con atenci·n el esquema 

del equipamiento electr·nico y la documentaci·n de explotaci·n del Objeto  equipado.  
 

Para asegurar el funcionamiento correcto de CANU p 27 la instalaci·n y el ajuste deben ser 

realizados por especialistas capacitados por la empresa . 

 

2.1 Inspecci·n exterior antes de proceder 
 

Antes de proceder con la instalaci·n hace falta comprobar que CANUp 27 no est§ da¶ado y no 

tiene defectos que pod²an haber surgido durante la transportaci·n, almacenamiento o manejo 

descuidado.  

 

Al descubrir defectos es necesario avisar al proveedor del equipo.  
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2. 2  Restricciones de explotaci·n 
 

 

IMPORTANTE :  

1) Al instalar  CANUp 27  es necesario tener en cuenta  que la antena  GNSS  

se encuentra dentro de su caja . Por eso para asegurar la recepci·n de se¶ales desde 

GNSS sin obst§culos es necesario tambi®n asegurar una visualidad m§xima del 

cielo  en el lugar  donde se instala CANUp 27 . 

2) Al utilizar  CANUp 27 Pro seg¼n la Tecnolog²a S7 para excluir las fallas en la l²nea de 

comunicaci·n entre la puerta de enlace y las Unidades  inal§mbricas hace falta 

asegurarse de la ausencia de fuentes de interferencias electromagn®tica a la 

proximidad (radiotel®fonos, transmisores de la se¶al v²deo y otros dispositivos 

inal§mbricos que funcionan entre 2,4 o 5,0  GHz, lo mismo se refiere a los 

electromotores funcionando, transformadores potentes y equipamiento de 

conmutaci·n, de soldadura, l²neas de alta tensi·n, etc.).  

3 )  Para asegurar la transmisi·n de datos sin interrupci·n a trav®s de la Tecnolog²a S7 

no se recomienda que la distancia entre CANUp 27 Pro y las Unidades  inal§mbricas 

supere los 20 m .  

 

Para el montaje del CANU p 27 hace falta elegir un lugar seco, protegido contra las influencias 

agresivas del medio ambiente. No se puede montar el CANU p 27 j unto a los elementos de 

calentamiento o de enfriamiento (por ejemplo, junto al sistema del control climatico). Tambi®n 

no se recomienda montar el CANU p 27  cerca de las redes electricas de fuerza del automovil.  

La cabina del conductor es el lugar mas conveniente para montar CANU p 27.  

Para evitar que el conductor del Veh²culo se distraiga no se recomienda que los 

indicadores LED de la  puerta de enlace  instalada se encuentren a la vista del 

conductor !  

 

 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp


Instalaci ·n de CANUp 27 / Instalaci·n de la tarjeta SIM 
 

 

CANUp 27 telematics gateways.  Manual de instrucciones . Versi·n 7.1  

É Technoton, 2026 41  

2 .3  Instalaci·n de la tarjeta SIM 
 

La instalaci·n de la tarjeta SIM est§ contemplada ¼nicamente en los modelos  

CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset . 

 

áATENCIčN! 

1)  La tarjeta SIM (de formato Micro -SIM) se adquiere aparte al operador de la red 

celular.  Se recomienda utilizar la tarjeta SIM que soporta solamente las funciones  

GPRS/SMS y desactivar su c·digo PIN. 

2)  La instalaci·n de la tarjeta SIM se realiza por un especialista . Antes de instalarla se 

recomienda desconectar la alimentaci·n exterior de CANUp 27 . 

 

Introduzca la tarjeta SIM en el slot  Micro - SIM  de CANUp 27 instal§ndola contactos abajo y 

m®tala a presi·n dentro del portador de SIM con la ayuda de su u¶a o un destornillador 

peque¶o hasta que oiga un clic espec²fico (ver el dibujo  11 ) . 

Nota ð Para sacar la tarjeta SIM presi·nela con la ayuda de su u¶a o un destornillador 

peque¶o hasta que oiga un clic espec²fico. Antes de sacar la tarjeta SIM se recomienda 

desconectar la alimentaci·n exterior de CANUp 27 . 

 

Dibujo 11  ð Lugar de instalaci·n de la tarjeta SIM 

en CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset  
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2. 4  Ajuste del CANUp 27  
 

áATENCIčN! Para evitar fallas durante el funcionamiento en la l²nea de conexi·n 

entre CANUp 27  y PC, hace falta asegurarse de que cerca del lugar de trabajo no haya 

fuentes de interferencias electr omagn®ticas (motores el®ctricos en marcha, 

transformadores fuertes y equipamiento de conmutaci·n, soldadura, l²neas de alto 

voltaje, etc .).  

 

El ajuste de CANUp 27 se realiza a trav®s de la interface K-Line (ISO 14230).  

Para ajustar el CANUp 27 hace falta c onectarlo al PC con la ayuda del adaptador de servicio  

S6 SK . 

Para trabajar con S6 SK hay que instalar en el PC e l driver USB y el software especial  

Service CANUp.  

Nota ð El archivo de instalaci·n del software se denomina: Service_CANUp_X_X_Setup.exe.  

Cifras X_X en el nombre del archivo de instalaci·n indican el n¼mero de la versi·n del software. 
 

áATENCIčN! Para utilizar el software Service CANUp  es necesario un PC  

(fijo o port§til) que tenga instalados ¼nicamente los programas de Technoton  y q ue 

corresponda a las exigencias m²nimas siguientes de sistema: 

 -  sistema operacional Windows 7/10 con la capacidad de d²gitos X32/X64; 

 -  procesador ð Intel Core i3, 2 n¼cleos de procesador, 2.0 GHz; 

 -  memoria operativa ð 4 Gb;  

 -  precencia de puertos US B 2.0;  

 -  resoluci·n del display 1366x768. 
 

Se puede encontrar m§s informaci·n sobre SK S6 en el Manual de instrucciones Interface 

telem§tica CAN j1939/S6. 

Los ajustes de CANUp 27 , reflejados y/o editados mediante el software es t§n disponibles en el 

documento Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades telem§ticas inteligentes 

CANUp 27 . 

El software Service CANUp permite realizar un ajuste a distancia (ver  2.4.9  y 2.4.10 ) y 

actualizar el firmware de CANUp 27 a trav®s de las instrucciones SMS sin utilizar la conexi·n 

por cable al PC (ver el ap®ndice B).  

2. 4 .1 Conexi·n del CANUp 27  al PC  

 

áATENCIčN! Antes de empezar a conectar CANUp 27 al PC del usuario hace falta 

cortar la corriente de las redes el®ctricas del Veh²culo* . Utilice para eso el interruptor 

de la bater²a o quite los bornes de contacto de la bater²a. 

 

Antes de e mpezar el trabajo examine su adaptador de servicio (en adelante ð adaptador) y 

los cables para revelar los defectos que pod²an haber surgido durante la transportaci·n, 

almacenamiento o manejo descuidado . 

Durante la conexi·n de S6 SK a CANUp 27 instalado en el Veh²culo, hace falta excluir: 

¶ contacto de los desempalmes del adaptador y los cables con los materiales de engrase 

o combustible y humedad;  

¶ defecto posible del adaptador y los cables con los elementos del motor rotables y 

calientes.  
 

*  Durante el ajuste de CANUp  27, instalado en el Veh²culo. 

   Pero al ajustar los Unidades  conectados a trav®s de la Tecnolog²a S6 se permite dejar  

   conectada la alimentaci·n de a bordo (bater²a).  
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La conexi·n de CANUp 27  al PC es la siguiente:  

1)  Conecte el adaptador a  CANUp 27 . 
El conector  del cable de servicio se conecta  a trav®s del S6 SK al conector  S6 . La 

alimentaci·n de CANUp 27  y la del adaptador  puede ser conectada  a trav®s de uno de los 
conectores libres de  S6 SK o a trav®s del hilo de alimentaci·n de cable de servicio del 

adaptador  ( ver el dibujo 12  a).  
Al ajustar CANUp 27 que funciona como parte de una red de Unidades  a trav®s de la 

Tecnolog²a S6 el conector del cable de servicio del adaptador se puede conectar mediante 
el conector S6  SK en una brecha del sistema de cableado S6 en vez de cualquier  

uni·n en T S6 3SC. En este caso la alimentaci·n de CANUp 27 y la del adaptador se 
realizar§ a trav®s del sistema de cableado S6  (ver el dibujo 12  b).  

2)  Conecte el adaptador con cable  USB con un puerto USB del PC . 
Comentarios ð es posible conectar el adaptador con usb puerto del PC desp¼es de activar 

alimentaci·n y lanzar el software Service CANUp.  
3)  Conectar los cables de alimentaci·n a la red de a bordo del veh²culo u otra fuente de 

alimentaci·n.  

4)  Conectar la alimentaci·n (bater²a).  
 

 

Despu®s de conectar el adaptador al PC en el panel frontal del adaptador se encender§ el 
indicador LED rojo POWER . Si el indicador mencionado no se enciende es necesario 

asegurarse del buen estado de la conexi·n entre el desempalme del cable USB y el 
desempalme correspondiente del PC.  
 

 
 

a) conexi·n de CANUp 27  mediante  S6 SK  

 
b) conexi·n de CANUp 27 mediante  S6 SK a trav®s de la Tecnolog²a S6 

 

Dibujo 12  ð Esquemas de conexi·n de CANUp 27 al PC 
 

*     Para conectar la bater²a se puede elegir cualquiera de los lugares indicados. 
**  No hace falta conectar. La alimentaci·n (bater²a) se realiza a trav®s del sistema de 

      cableado S6.  
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Windows identifica el adaptador autom§ticamente como un dispositivo USB e instala el driver 

virtual del puerto COM. El puerto virtual COM se presenta en la lista de puertos del 

administrador de dispositivos (ver el dibujo  13).  
 

áATENCIčN! Al trabajar con el software Service CANUp es recomendable que la 

casilla del permiso de apagarse a fin de ahorrar la energ²a no est® marcada en las 

propiedad es del puerto virtual COM (ver el dibujo 13 b).  

 

                                         
 

a) el men¼ de contexto de las propiedades del puerto b) quitar el permiso de apagar el puerto  

Dibujo 13 ð Configuraci·n del puerto virtual COM en el men¼ del administrador de dispositivos  

Adaptador  de servicio  est§ preparado para el uso desde el momento de haber conectado la 

alimentaci·n (de la red de a bordo del veh²culo o del puerto USB del PC). 

Las indicaciones de las se¶ales de los indicadores LED que se encuentran en el cuerpo del 

adaptador deben coincidir con los representados en la tabla 7. 

 

Tabla 7 ï El significado de los indicadores led del adaptador de servico S6 SK  
en caso de realizar el ajuste por cable  

 
 

El indicador LED  

El significado de la se¶al de luz 

Nombre  Tipo de se¶al 
Color de 

se¶al 

POWER  

 Rojo  Alimentaci·n de la red de a bordo 

No hay se¶al 

Alimentaci·n est§ desconectada  

(el valor de la tensi·n de alimentaci·n es 

inferior al m²nimo admitido) 

RX  
 Verde  Est§ recibiendo datos desde CANUp 27  

No hay se¶al No recibe datos de CANUp 27  

TX  
 Amarillo  Est§n transmiti®n dose datos a CANUp 27  

No hay se¶al No se transmiten datos a  CANUp 27  
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2 .4 .2  La interface del software  

 

Inicie el software Service CANUp v²a el ²cono , creado durante la instalaci·n del programa. 

La interface del software se compone del  Men¼ horizontal y  el  Men¼ vertical, tanto como de 

las §reas Certificado t®cnico de Unidad e Informaci·n y ajuste (ver el d ibujo 14) . 
 

 

 

Dibujo 14 ð La interface del Service CANUp 
 

áATENCIčN! En caso de resoluci·n baja de la pantalla (menos de 1024x768) la 
ventanilla del software Service CANUp se visualiza autom§ticamente en la pantalla 

entera. En este caso para ver las zonas invisibles hay que utilizar las barras de 

desplazamiento.  

En la §rea Certificado t®cnico del sensor se refleja la informaci·n del modelo, n¼mero de 
serie, fecha de fabricaci·n y la versi·n del firmware del CANUp 27 conectado.  
 

El Men¼ horizontal proporciona:  
 

¶ conexi·n/desconexi·n del CANUp 27; 
¶ habilitaci·n de la conexi·n remota; 

¶ selecci·n de las operaciones que se realizan en el perfil (descargar, guardar e imprimir 
un perfil);  

¶ actualizaci·n del firmware ;  
¶ actualizaci·n de la Base de datos S6 en el software de servicio Service CANUp; 

¶ selecci·n de la lengua de la interface;  
¶ solicitaci·n de informaci·n al desarrollador. 

 

El Men¼ vertical se usa para elegir los M·dulos funcionales de CANUp 27. Sus par§metros y 

ajustes actuales se reflejan en la §rea de  Informaci·n y ajuste. Durante  el trabajo con MF el 
software Service CANU p opera con los datos ( PGN y SPN) de la  Base de Datos S6   

(ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27).  
 

Para actualizar la Base de datos S6 en el software Service  CANUp a trav®s de la red Internet 

utilice el bot·n  en el men¼ desplegable . La descripci·n m§s detallada de 

la Base de Datos S6 (en adelante ð BD S6) se encuentra en el sitio web  
http://s6.jv - technoton.com/  en la secci·n Base de datos S6 . 
 

En la §rea de Informaci·n y ajuste se reflejan los nombres de los mensajes (PGN) y 
par§metros (SPN). Una nota con caracter²sticas se refleja para cada SPN: el rango de datos, 

discreci·n, unidades de medici·n, etc. En los campos de edici·n de los ajustes el control 
autom§tico de la correcci·n de los valores introducidos est§ previsto. Las notas 

correspondientes aparecen al acercar  el puntero hacia el campo del valor editado . 

Men¼ 

horizontal  

Ćrea 

Informaci·n 

y ajuste  

 

Ćrea 

Certificado  

t®cnico de 

Unidad  

Men¼ vertical  
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2. 4 .3  Autorizaci·n 

 

Para iniciar la conexi·n entre CANUp 27  y PC, pulse el bot·n  en el  
Men¼ horizontal. El software  Service CANU p realizar§ la b¼squeda de los Unidades 

conectados al PC (ver el dibujo  15 a).  
Inserte el nombre del usuario y la contrase¶a de la Unidad en los campos correspondientes de 

la ventanilla de Autorizaci·n. Login  (N ombre del usuario )  por defecto es 0 . Password  
(Contrase¶a)  por defecto es 1111 . Para guardar la contrase¶a insertada (para no insertar la 

contrase¶a de nuevo al iniciar la sesi·n siguiente), marque la casilla Remember Password  

(Recordar contrase¶a) (ver el dibujo 15 b).  

 

a) la b¼squeda de Unidades conectados al PC  
 

                                                              
 

c) la uatorizaci·n del usuario d) la carga del Perfil de la Unidad  

 

Dibujo 15 ð La conexi·n entre el CANUp 27 y el PC 

Para restablecer la contrase¶a (en caso de su p®rdida)  es necesario en la ventanilla  

Autorizaci·n colocar el puntero en el campo  Login  (Nombre del usuario)  o en el campo  
Password  (Contrase¶a)y pulsar la combinaci·n de botones Ctrl+F10 . 

El software Service CANUp demostrar§ el c·digo de recuperaci·n de la contrase¶a de la Unidad 
(ver el dibujo  16). Env²e ese mensaje al servicio de soporte t®cnico de Technoton a trav®s del e-

mail support@jv - technoton.com  junto con la solicitaci·n del restablecimiento de la contrase¶a. 
 

Las exigencias a la solicitaci·n de la contrase¶a de CANUp 27 :  
Å la solicitaci·n dede ser en forma de una carta fotocopiada, con sello y firmada por el 

director de la empresa que adquiri· el CANUp 27 ;  

Å es necesario indicar en la carta el n¼mero de serie del CANUp 27 ;  
Å en la carta deben est§r indicados el nombre y apellidos, la direcci·n e-mail de la 

persona de contacto, a quien ha de ser enviada la contrase¶a nueva. 
 

 

Dibujo 16 ð La ventanilla con el c·digo de recuperaci·n de la contrase¶a 

 

En caso del insertar el nombre de usuario y/o la contrase¶a incorrectos o la conexi·n 
incorrecta al PC aparecer§ un mensaje de error. 

Si la autorizaci·n del usuario se realiza con ®xito, al iniciar el Software se abre 
autom§ticamente la ventanilla Desktop  (Escritorio)  (ver el dibujo 14), en la que est§n 

presentados  los ajustes y valores actuales de los par§metros de los M·dulos funcionales  
de CANUp 27  conectado  (ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades 

inteligentes telem§ticas CANUp 27).  
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2. 4 .4 Perfil del CANUp 27  
 

El perfil del CANUp 27 es un conjunto de PGN (datos del certificado t®cnico, contadores y 

ajustes de los M·dulos funcionales, ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades 

inteligentes telem§ticas CANUp 27).  
 

Para realizar operaciones con el perfil del tanto al conectar CANUp 27  al PC como en el modo 

aut·nomo hay que usar el bot·n  (Perfil) en el men¼ desplegable (ver el dibujo 17).  

El perfil puede ser guardado en forma de un archivo al disco duro del PC, descargado a la 

memoria de la Unidad o imprimido seg¼n la necesidad. 
 

 
 

Dibujo 17 ð El aspecto del men¼ Perfil 

El men¼  se divide en secciones:  
 

1)  Load profile (Descarga del perfil ) . En el Software Service CANU p hay opciones siguientes 

de descargar el Perfil del CANU p 27:  

¶ Load profile from file  (Descargar del archivo )  se usa para descargar el perfil de  

CANUp 27 guardado de antemano al disco duro del PC o al disco duro m·vil. En la 

ventanilla de descarga del arch ivo hay que encontrarlo en el disco duro y elegir el archivo 

del Perfil ( CANUp_ *.prf ).  
 

¶ Load profile from Unit  (Descargar de la Unidad )  se usa para descargar el perfil de CANU p 

27 conectado al PC.  
 

¶ Load default profile  (Descargar el perfil )  por defecto se usa para descargar el perfil con los 

ajustes est§ndares. Esta opci·n permite ver el funcionamiento del Software sin conectar el 

CANUp 27. Los perfiles para los modelos correspondientes de las puertas de enlace est§n 

grabados en los archivos : CANUp_27Standard_default.prf , 

CANUp_27ProLTE_default.prf , CANUp_27ProWiFi_BLE_default.prf , 

CANUp_27Genset2G_default.prf  y CANUp_27GensetLTE_default.prf , que se 

almacenan en el disco del PC en la misma carpeta que el archivo que inicia el software 

Service_CANUp.exe . 
 

áATENCIčN! En el modo aut·nomo s·lo el perfil por defecto y el Perfil del archivo son 

accesibles a la descarda . 

 

2) Saving profile  (Memorizaci·n del Perfil). En el Software Service CANUp hay opciones 

siguientes de guardar el Perfil del CANUp 27:  
 

¶ Save to file  (Guardar en un archivo) se usa para guardar el Perfil en el disco duro del PC 

o en el disco duro m·vil. Esta opci·n es accesible s·lo en caso de haber sido descargado 

el perfil desde un archivo o desde la Unidad . 

En la ventanilla abierta elija un lugar en el disco duro y d® un nombre al archivo del 

perfil .  El nombre final del perfil en dependencia del modelo tendr§ el aspecto siguiente:  

CANUp_27_Standard_*.prf , CANUp_27_Pro_LTE_*.prf , CANUp_27_Pro_Wi - Fi_*.prf , 

CANUp_27_Genset_2G_*.prf , CANUp_27_Genset_LTE_ *.prf .  

En el modelo ponga el nombre en vez del asterisco  * . El prefijo CANUp_  y la extensi·n 

.prf  ser§n restablecidos autom§ticamente. 
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¶ Save to Unit  (Guardar en la Unidad) se usa para guardar los ajustes modificados del 

perfil en la memoria del sensor conectado. Esta opci·n es accesible s·lo en caso de haber 

una conexi·n entre el PC y CANUp 27.  
 

Si al finalizar las operaciones con el perfil del CANUp 27 no se guardan los cambios en la 

Unidad, al pulsar el bot·n  o al cerrar la ventanilla del Software Service CANUp 

aparecer§ una notificaci·n diciendo que los ajustes del perfil han sido modificados. Al pulsar el 

bot·n  todos los par§metros, ajustes y contadores recientes ser§n guardados en la 

memoria de CANUp 27 . 

3) Print Profile (La impresi·n del perfil ) . El archivo del perfil se puede guardar en el disco del 

PC en el formato .pdf  para su impresi·n o visualizaci·n posterior. El nombre de este archivo 

pdf se genera autom§ticamente incluyendo el n¼mero de f§brica del CANUp 27 y la fecha de la 

creaci·n del archivo. 
 

RECOMEND ACIčN: Se recomienda guardar las fotocopias imprimidas de los perfiles 

pegadas al certificado t®cnico de CANUp 27 para poder ver la secuencia de 

modificaciones de los ajustes del Unidad . 

 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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2.4.5 Ajuste de la conexi·n a trav®s de la interface CAN j1939/S6 
 

Para conectar cualquier modelo de  CANUp 27  v²a la Tecnolog²a S6 seleccione en el Men¼ 
vertical del software Service CANUp e l t²tulo Interface (Interfaz)  y efect¼e los ajustes 

siguientes de la interfaz CAN j1939/S6 (ver el dibujo 18):  
 

1)  De la lista desplegable CAN Protocol Type  (Protocolo CAN) (SPN 521530 ) seleccione el 

protocolo de la transmisi·n de datos SAE 1939+S6 . La selecci·n Not supported  (No se 
soporta) se utiliza si la interfaz CAN j1939/S6 ni la unidad inteligente est§n conectadas a 

ning¼n dispositivo exterior. 
2)  Para la identificaci·n del CANUp 27 siendo ®ste parte de una red de varias Unidades  

conectadas de acuerdo a la Tecnolog²a S6 introduzca en el campo S6 Address (SA)  (Direcci·n 
del bus S6 (SA)) (SPN 521188 ) la direcci·n de red ¼nica es 100 .  

3)  De la lista desplegable CAN Baudrate  (Velocidad del intercambio por CAN) (SPN 521531 ) 
seleccione la velocidad necesaria de intercambio de datos del rango siguiente de valores fijos:  

100 ; 125 ; 250 ; 500 ; 1000  kbit/s  (por defecto ð 250 kbit/s ).  
4) De la lista desplegable CAN Mode  (Modo de funcionamiento del bus CAN)  seleccione el 

modo necesario de la recepci·n de datos a trav®s de la interface CAN j1939/S6: 
¶ Active (CAN Requests Enable) (Demandas al bus CAN est§n permetidas) ð  

CANUp 27 genera demand as activas respecto a las Unidades conectadas a trav®s de la 
Tecnolog²a S6. Las demandas activas son necesarias para recibir los datos desde PGN 

que se realizan por demanda.  

Nota ð Es necesario tener en cuenta que al conectar CANUp 27 a trav®s de la interface 
CAN j1939/S6 al bus CAN est§ndar las demandas activas pueden causar fallas en el 

funcionamiento del equipamiento del Veh²culo.  
¶ Passive ( CAN Requests Disable ) (Demandas al bus CAN est§n prohibidas) ð  

CANUp 27 no genera demandas activas respecto a las Unidades conectadas a trav®s de 
la Tecnolog²a S6. En este modo CANUp 27 se identifica por otras Unidades seg¼n su 

direcci·n de red y recibe sus datos en modo autom§tico; 
¶ Silent (Sniffer) (Đnicamente la escucha del bus) ð CANUp 27 no se identifica por 

otras Unidades seg¼n su direcci·n de red. La recepci·n de datos se realiza en el modo 
de sniffer.  

5) De la lista desplegable Enable Termination Resist or  (Conectar la resistencia terminal)  
(SPN 521533 ) seleccione la conexi·n o desconexi·n (por defecto est§ desconectada) de la 

resistencia terminal encastrada (120 Ohm) entre los contactos CAN LOW y CAN HIGH del 
conector S6  CANUp 27. La conexi·n de la resistencia terminal es una condici·n obligatoria para 

la transmisi·n correcta de datos a trav®s de la l²nea de comunicaci·n CAN 2.0B (SAE j1939). 
 

 

Dibujo 18 ð Ventanilla del ajuste de los par§metros de conexi·n de CANUp 27 v²a la interfaz CAN j1939/S6 

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521530
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521188
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521531
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521533
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2.4. 6  Ajuste de la conexi·n v²a la interfaz consecutiva  RS- 485  
 

Para conectar CANUp 27  Genset  v²a la interfaz consecutiva RS-485 al dispositivo exterior 
correspondiente selecc ione en el Men¼ vertical del software Service CANUp el t²tulo Serial 

interface  ( Interfaz consecutiva ) (ver el dibujo 19) y haga los ajsutes siguientes:  
1)  De la lista desplegable Serial  (Consecutivo)  (SPN 521437 ) seleccione la interfaz RS 485 . 

La selecci·n Not supported  (No se soporta )  se utiliza si la interfaz RS-485 de la unidad 
inteligente no est§ conectada al dispositivo exterior . 
 

2)  En el campo  Output Protocol Type  (Tipo del protocolo de salida)  (SPN 521315 ) est§ 

indicado el protocolo de transmisi·n de datos MODBUS .  
 

3)  En el campo  Device Address  (Direcci·n del dispositivo) (SPN 521318 ) seleccione la direcci·n 
de red ¼nica del unidad inteligente que forma parte de la interfaz consecutiva del rango de 

valores 0é255 (por defecto es  2 ).  
 

4)  De la lista desplegable  RS232/485 Baud Rate  (Velocidad de intercambio v²a RS232/485) 
(SPN 521326 ) seleccione la velocidad de intercambio de datos para la interfaz consecutiva del 

rango de valores fijos : 2400 ; 4800 ; 9600 ; 19200 ; 38400 ; 57600 ; 115200  bit/s   

(por defecto es 19200 bit/s ).  
 

5)  En el campo COM Port Settings  (Ajustes del puerto COM)  indique los par§metros de 

intercambio de datos a trav®s de la interfaz del unidad inteligente :  

¶ en el campo  Data bits  (Cantidad de bits de datos) (SPN 521285 ) indique el n¼mero de 
bits de datos que puede ser transmitido entre el bit inicial y el bit final  

(por defecto son 8 bits ) .  

¶ de la lista desplegable Stop bits  (Longitud del bit final)  (SPN 521286 ) seleccione la 

cantidad de los bits finales que es necesaria para el reconocimiento correcto del final del 

byte del rango de valores siguientes : 1 ; 0.5 ; 2 ; 1.5  (por defecto es 1 bit ) . 

¶ de la lista desplegable Parity  (Bit de paridad)  (SPN 521287 ) seleccione el modo de 
control de paridad del rango de valores siguientes : No ; Even  (Par); Odd  (Impar)  

(por defecto es No ) . 

¶ de la lista desplegable Flow control (Control del flujo) *  (SPN 521288 ) seleccione el 

modo de control del flujo de datos del rango de valores siguientes : No ; Hardware ; 
Software  (por defecto es No ) . 

 

 

Dibujo 19 ð Ventanilla del ajuste de los par§metros de conexi·n de CANUp 27 Genset  v²a la interfaz consecutiva 
 

*  Para el software de la versi·n 7.X este ajuste no se soporta .  

https://www.jv-technoton.com/ru/produkty/can_up/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_rus
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521437
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521315
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521318
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521326
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521285
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521286
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521287
http://s6.jv-technoton.com/en/spn/spndetails/521288
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2.4. 7  Conexi·n al Servicio telem§tico ORF 4/ORF 4  

 

RECOMENDACIčN: La informaci·n detallada sobre la conexi·n de las 

unidades inteligentes CANUp 27 Standard/Pro/Genset al Servicio telem§tico ORF 4 / 

ORF 5 est§ disponible en las instrucciones CANUp 27 y ORF. Quick Start Guide  que 

pueden ser descargadas desde el apartado Centro de documentos de Technoton.  

Los ajustes de la conexi·n del cualquier modelo de CANUp 27  al Servicio telem§tico  

ORF 4 / ORF 5 se realizan despu®s de instalar una sesi·n de comunicaci·n entre la Unidad  y el 

PC (ver  2.4.3 )  mediante  Software  Service CANUp :  

¶ el submen¼ Communicator FM  (MF Comunicador )  

para  CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset ;  

¶ el submen¼ WiFi Communicator FM (MF Comunicador WiFi )  para CANUp 27 Pro Wi-Fi 

(ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27) .  

Para conectar la  Unidad  al Servicio telem§tico ORF 4 / ORF 5 es necesario realizar las acciones 

siguientes :  

1)  Conectar la  Unidad  a la red Internet  

para  CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset  

¶ en caso de utilizar la tarjeta SIM con el c·digo PIN activado es necesario desactivarlo 

previamente  ( introducir  el c·digo PIN y dejar el campo correspondiente sin marcar ) ;  

¶ introducir los ajustes de la conexi·n del modem GPRS de la  Unidad  a la red Internet  

(APN del operador celular ) ;  

¶ seg¼n los valores de los par§metros del estado del modem  GPRS asegurarse de que 

®ste est® conectado a la red Internet. 
 

áATENCIčN! Los ajustes APN deben ser proporcionados por el operador de la 

telefon²a celular cuya tarjeta SIM est§ instalada en la unidad CANUp 27.  

para CANUp 27 Pro Wi -Fi 

¶ de la lista de routers Wi -Fi disponibles para la conexi·n que ser§ utilizado como punto 

de acceso permetido para la conexi·n a Internet;  

Nota ð En caso de necesidad se puede ajustar un punto de acceso de usuario que no 

forma parte de la lista de los routers Wi -Fi disponibles para la conexi·n. 

¶ conectarse al router seleccionado ;  

¶ seg¼n los valores de los par§metros del estado del m·dulo Wi-Fi asegurarse de que  el 

modem de la Unidad  est® conectado a Internet.  
 

2 )  Introduzca los ajustes para la conexi·n de CANUp 27 al Servidor AVL . 
 

IMPORTANTE : El prefijo (ID) debe coincidir con los datos del campo çID ¼nicoè, que 

se introducen al registrar el veh²culo en el Servicio telem§tico ORF 4  / ORF 5  (ver el 

documento Servicio Telem§tico ORF 4. Manual del usuario) . 

3)  Consultando los par§metros de autentificaci·n del CANUp 27 en el Servidor aseg¼rese de 

que la autentificaci·n del sensor se haya realizado correctamente y el CANUp 27 est® 

conectado al Servidor . 
 

áATENCIčN! En caso de surgir algunos problemas al conectarse al Servidor dir²jase al 

soporte t®cnico de Technoton por e -mail support@jv - technoton.com . 

 

4) En los ajustes del GNSS  FM  consultando los par§metros de GNSS (ver el Cat§logo de los 

M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27) aseg¼rese de que el 

receptor de navegaci·n encastrado de CANUp 27 funcione correctamente y reciba los datos de 

navegaci·n desde los sat®lites. 

áATENCIčN! Para que los datos recibidos fueran de calidad alta hace falta 

proporcionar una visualidad  m§xima del cielo en el lugar donde se realiza la 

verificaci·n del CANUp 27 . 

https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
http://www.orf-monitor4.com/
http://www.orf-monitor5.com/
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/eng/document-center/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/soporte-tecnico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
mailto:support@jv-technoton.com
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2.4. 8  Conexi·n al Servidor UNUM IIOT Platform 
 

RECOMENDACIčN: La informaci·n detallada sobre la conexi·n de las 

unidades inteligentes CANUp 27 Pro/Genset al Servicio UNUM IIOT Platform est§ 

disponible en las instrucciones  CANUp 27 y UNUM. Quick Start Guide  que puede ser 

descargada desde el apartado Centro de documentos de Technoton.  

 

Los ajustes de la conexi·n de modelos CANUp 27 Pro LTE / Pro Wi - Fi / Genset  al  Servidor   

UNUM IIOT Platform  se realizan despu®s de haber instalado una sesi·n de comunicaci·n entre 

la Unidad  y PC (ver  2.4.3 ) y haber conectado la Unidad  a la red Internet  (ver  2.4. 7) mediante 

Software  Service CANUp:  

¶ el submen¼ Communicator FM  (MF Comunicador ) para CANUp 27 Pro LTE / Genset ;  

¶ el submen¼ WiFi Communicator FM  (MF WiFi Comunicador ) para CANUp 27 Pro Wi -Fi 

(ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27).  
 

Para conectar la Unidad  a UNUM IIOT Platform es necesario realizar las acciones siguientes:  
 

1)  Llevar a cabo las medidas preliminares en el servidor UNUM IIOT Platform (ver el 

documento Servicio telem§tico UNUM Genset. çFlotaè. Instrucciones del usuario):  

¶ recibir los permisos de acceso al servidor de la parte de la empresa proveedora de 

servicios telem§ticos;  

¶ crear el Objeto d e monitoreo (Asset);  

¶ registrar cierto CANUp 27 como un dispositivo nuevo en el Servidor y generar los datos 

de identificaci·n (Identification data) de su perfil para la autentificaci·n del dispositivo: 

-  identificador ¼nico del dispositivo (UNUM ID); 

-  nombre del usuario (Login);  

-  contrase¶a (Password); 

-  t·pico (Topic);  

¶ suscribirse a la recepci·n de datos del sistema telem§tico; 

¶ copiar los datos de identificaci·n generados de CANUp 27 de los campos 

correspondientes para pasarlos en los ajustes del soft ware de servicio.  

Al pasar los datos de identificaci·n en los ajustes del software hace falta excluir 

la inserci·n accidental de blancos u otros caracteres innecesarios! 
 

ADVERTENCIA : Los datos de identificaci·n de CANUp 27 se generan 

autom§ticamente al registrarlo en el Servidor y se guardan en el perfil de la Unidad 

que no puede ser guardado en un archivo aparte y restablecido m§s tarde. En caso de 

p®rdida o deterioro del perfil de la Unidad es necesario registrarlo en el Servidor de 

nuevo.  

2)  Ajustar CANUp 27 mediante el software Service CANUp  para la transmisi·n de datos al 

Servidor v²a el protocolo UNUM (se proporciona a los usuarios previa solicitud al servicio de 

soporte  t®cnico de Technoton por correo electr·nico: support@jv - technoton.com ).  

Para conectar CANUp 27 al Servidor es necesario indicar los ajustes:  

-  Servidor AVL : Other;  

-  Direcci·n IP/Nombre de dominio: server1.unum-genset.com;  

-  Puerto: 1883;  

-  Protocolo: UNUM;  

-  ID: Login * ;  

-  Contrase¶a: Password* ;  

-  ID del cliente: UNUM ID * ;  

-  T·pico: Topic* ;  

*  Copie y pegue el valor en el campo correspondiente del software de los datos  

   de identificaci·n del perfil de CANUp 27 generados en el servidor. 

https://docs.jv-technoton.com/rus/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_rus
https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/eng/document-center/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/soporte-tecnico/
https://jv-technoton.com/es/soporte-tecnico/
mailto:support@jv-technoton.com
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3)  Ajustar el env²o de los Informes en el submen¼ Reports Generator FM  (MF Generador de 

Informes ) (ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas 

CANUp 27 ) . 
 

4)  Seg¼n los valores de los par§metros de autentificaci·n de CANUp 27 Pro en el  Servidor  

UNUM IIOT Platform aseg¼rese de que la autentificaci·n fue exitosa y CANUp 27  se conect· al  

Servidor . 

 

áATENCIčN! En caso de surgir algunos problemas al conectarse al Servidor dir²jase al 

soporte t®cnico de Technoton por e -mail support@jv - technoton.com . 

 

5) En los ajustes del GNSS FM consultando los par§metros de GNSS (ver el Cat§logo de los 

M·dulos funcionales de las unidades inteligentes telem§ticas CANUp 27)  aseg¼rese de que el 

receptor de navegaci·n encastrado de CANUp 27 funcione correctamente y reciba los datos de 

navegaci·n desde los sat®lites. 

áATENCIčN! Para que los datos recibidos fueran de calidad alta hace falta 

proporcionar una visualidad  m§xima del cielo en el lugar donde se realiza la 

verificaci·n del CANUp 27 . 

 

 

 

https://docs.jv-technoton.com/esp/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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2. 4 .9  Conexi·n remota al CANUp 27 v²a GSM o mediante el comando 

GPRS desde ORF 4  

 

El software Service CANUp  permite conectarse a distancia a cualesquiera modelos  

CANUp 27 a trav®s de la red Internet sin utilizar la conexi·n de cable al PC. 
 

IMPORTANTE:  

1)  Para comunicarse con CANUp 27 a distancia el PC del usuario debe poseer:  

  -  un puerto de red para conexiones externas;  

  -  una direcci·n IP est§tica en Internet (se facilita por el proveedor de servicios 

    de Internet).  

2)  Para el funcionamiento seguro del m·dulo integrado de comunicaci·n de  

CANUp 27 hace falta asegurar las condiciones siguientes durante su ajuste a distancia:  

  -  la tensi·n de la alimentaci·n del CANUp 27 no debe traspasar el rango de 9 é45 V;  

  -  la conexi·n de Internet a CANUp 27 remoto debe ser estable. 
 

1)  Para la conexi·n a un CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset remoto v²a GSM 

realice las accioo nes siguientes:  
 

¶ En el Men¼ horizontal del software Service CANUp  marque el campo Remote 

connection  (Conexi·n remota) y pulse el bot·n  (ver el dibujo 14).  

¶ Despu®s de la ventanilla de advertencia sobre las Unidades a las que se puede 

conectarse a distancia aparecer§ la ventanilla Connection setting (Aju stes de la 

conexi·n)  (ver el dibujo 20  a)  en la cual hace falta introducir el n¼mero seleccionado 

del puerto de red del PC para la conexi·n a CANUp 27.  

¶ En la ventanilla Remote connection (Conexi·n remota) (ver el dibujo 20  b) est§ 

indicado el formato del mensaje SMS especial  que debe ser enviado al n¼mero celular 

de la tarjeta SIM de CANUp  27. El SMS especial inicia la conexi·n de Internet para la 

conexi·n remota entre CANUp 27 y PC. 
 

2)  Para la conexi·n a un CANUp 27 Standard / Pro LTE / Genset remoto mediante el 

comando GPRS  CSRV  desde el Servidor ORF 4  v²a el canal TCP realice las accioones 

siguientes:  
 

¶ Conecte CANUp 27 al Servicio telem§tico ORF 4 seg¼n lo indicado en 2.4. 7. 

¶ En ORF 4 abra el Additional menu  (Men¼ adicional )  para el objeto correspondiente . En 

la pesta¶a Commands  ( Instrucciones )  (ventanilla  Unit Properties  (Propiedades de la 

unidad )) indique los ajustes de la instrucci·n GPRS CSRV  para la conexi·n remota a 

CANUp 27 a trav®s del canal TCP mediante el software Service CANUp  

(ver el dibujo 20  c). La estructura de los campos de la instrucci·n GPRS CSRV  es igual 

que la estructura de los campos de la instrucci·n SMS del mismo nombre, citada en el 

ap®ndice B.  

¶ En el Men¼ horizontal del software Service CANUp  marque el campo Remote 

Connection  (Conexi·n remota) y pulse el bot·n  (ver el dibujo 14).  

¶ Despu®s de la ventanilla de advertencia sobre las Unidades a las que se puede 

conectarse a distancia aparecer§ la ventanilla Connection settings  (Ajustes de la 

conexi·n) (ver el dibujo 20  a) en la cual hace falta intr oducir el n¼mero seleccionado 

del puerto de red del PC para la conexi·n a CANUp 27. 

¶ Despu®s de la aparici·n de la ventanilla Remote Connection  (Conexi·n remota) del 

software Service CANUp (ver el dibujo 20  b), abra en ORF 4 el  Additional menu  (Men¼ 

adicional) para el objeto correspondiente e inicie la instrucci·n GPRS CSRV  desde la 

ventanilla Execute a Command  (Aplicar la instrucci·n)  (ver el dibujo 20  c). Esta 

instrucci·n inicia la conexi·n de Internet para establecer la conexi·n a distancia entre 

CANUp 27 y PC.  

http://www.orf-monitor4.com/
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IMPORTANTE:  Antes de enviar la instrucci·n es necesario asegurarse de que CANUp 27 

est§ conectado al servicio telem§tico ORF 4 (el indicador verde Object connected   

(Objeto conectado) est§ encendido) y transmite los datos al Servidor  (ver el dibujo 20  d).  
 

El tiempo m§ximo de espera de la conexi·n a distancia a la Unidad  despu®s de haber enviado 

el mensaje SMS o la instrucci·n GPRS CSRV  son  30  min . Si durante este tiempo la conexi·n 

no fue establecida aparecer§ una notificaci·n sobre la expiraci·n del tiempo de espera. En este 

caso hace falta intentar establecer la conexi·n a CANUp 27 de nuevo. 
 

      

a) ajuste del puerto de red del PC  
 

 
 

b)  ventanilla con el SMS especial para la conexi·n remota a la Unidad 
 

    

 

c) ejemplo de las ventanillas de ORF 4 del ajuste de las propiedades y aplicaci·n de la 

instrucci·n GPRS CSRV para la conexi·n remota a la Unidad 
 

 
 

d) ejemplo del control de la conexi·n de la Unidad al Servicio telem§tico ORF 4 
antes del env²o de la instrucci·n GPRS CSRV 

 

Dibujo 20  ð Establecimiento de la conexi·n remota a CANUp 27 

Indicador  

Objeto conectado  

 

Ejemplo de la instrucci·n GPRS CSRV  

 

Datos 

transmitidos, 

por la Unidad al 

Servidor  
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2.4.10 Conexi·n remota a CANUp 27 y sus Unidades conectadas 

mediante el comando de control desde el Servidor UNUM IIOT Platform  
 

El software Service CANUp  (la versi·n 7.16 y posteriores) permite la conexi·n remota a las 

unidades inteligentes CANUp 27 Pro LTE / Pro Wi - Fi  / Genset  v²a Internet median te el 

comando de control desde el Servidor UNUM IIoT Platform  para realizar los 

ajustes/visualizaci·n de datos/diagn·stico/reprogramaci·n sin necesidad de utilizar una 

conexi·n al PC mediante un cable. 

Adem§s en caso de necesidad de realizar el ajuste/ visualizaci·n de datos/diagn·stico v²a el 

software corepondiente: ServiceS6 DUT -E / ServiceS6 DFM / ServiceS6 DFM Marine / 

ServiceS6 DFM Industrial se puede conectarse a distancia a las Unidades  a trav®s de la unidad 

inteligente que las lleva conectadas mediante el comando de control desde el Servidor  

UNUM IIOT Platform. La reprogramaci·n a distancia de las Unidades conectadas a la Unidad 

inteligente no est§ prevista. 
 

IMPORTANTE:  

1)  Para comunicarse con CANUp 27 a distancia el PC del usuario debe poseer:  

  -  un puerto de red para conexiones externas;  

  -  una direcci·n IP est§tica en Internet (se facilita por el proveedor de servicios 

    de Internet).  

2)  Para el funcionamiento seguro del m·dulo integrado de comunicaci·n de  

CANUp 27 hace falta asegurar las condiciones siguientes durante su ajuste a dis tancia:  

  -  la tensi·n de la alimentaci·n del CANUp 27 no debe traspasar el rango de 9é45 V; 

  -  la conexi·n de Internet a CANUp 27 remoto debe ser estable. 

 

Para la conexi·n a la Unidad remota mediante el comando de control desde el 

Servidor UNUM IIOT Pla tform realice las acciones siguientes:  

1)  Conecte CANUp 27 al Servicio telem§tico UNUM Genset seg¼n lo expuesto en 2.4.8 . 

2)  En la ventana de gesti·n de los Modelos de paneles de control  (la pesta¶a  

Management ) del servicio UNUM Genset identif²quese y cree un Modelo con el widget 

Command (m§s detalles est§n disponibles en el documento Servicio telem§tico UNUM Genset. 

çFlotaè. Instrucciones del usuario).  

El widget Command  contiene el bot·n del env²o del comando preinstalado del Servidor para 

asegurar el acceso remoto a la Unidad. Al ajustar el widget es necesario llenar todos los 

campos obligatorios marcados con *  ( ver el dibujo 21) :  

¶ Select command *  ð seleccione el comando de la conexi·n remota de la lista 

desplegable (206.Remote connection ) ;  

¶ Command name *  ð introduzca el nombre del bot·n para efectuar la conexi·n remota;  

¶ DA * ð introduzca de direcci·n de red del receptor del comando de la conexi·n remota 

(para CANUp 27 es 100 );  

¶ IP Address/Domain *  ð indique la direcci·n IP del PC desde el cual se efectuar§ la 

conexi·n remota; 

¶ Port *  ð indique el puerto de red abirto del PC desde el  cual se efectuar§ la conexi·n 

remota.  

¶ Bus Address *  ð indique la direcci·n de red de la interfaz CAN j1939/S6 de la Unidad a 

la cual se efectuar§ la conexi·n remota (para CANUp 27 es 100 ).  
 

IMPORTANTE :  Para asegurar la conexi·n remota a la Unidad necesaria a trav®s de 

CANUp 27 al realizar la configuraci·n del widget es necesario conocer  previamente la 

direcci·n de red de la Unidad. Hace falta introducir esta direcci·n en el campo 

obligatorio Bus Address *  del widget del Modelo del panel de control  para el acceso 

remoto a la Unidad  correspondiente. Las direcciones de red autorizadas de las 

Unidades est§n disponibles en la tabla 5 . 

https://www.unum-iot.com/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://server1.unum-genset.com/
https://docs.jv-technoton.com/eng/document-center/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://docs.jv-technoton.com/eng/document-center/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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3)  Indique el nombre del Modelo del panel de control creado y establezca su vinculaci·n con el 

Objeto requerido.  
 

 

 

 

 

Dibujo 21 ð La creaci·n del Modelo del panel de control con el widget del comando  

de la conexi·n remota 

4)  En el Men¼ horizontal del software de servicio Service CANUp  (en caso de la conexi·n 

remota al CANUp 27) o el software de servicio de la Unidad corre spondiente (en caso de la 

conexi·n remota a las Unidades a trav®s de CANUp 27) marque el campo Conexi·n remota y 

pulse el bot·n  (conectar) ( ver el dibujo 22 a).  
 

5)  Despu®s de la ventana de advertencia sobre las Unidades a las cuales es posible conectarse 

a distancia aparecer§ la ventana Congiguraci·n de la conexi·n donde habr§ que introducir 

el puerto de red del PC seleccionado desde el cual se realizar§ la conexi·n remota.  
 

6)  Despu®s de aparecer la ventana Conexi·n remota en el software de servicio abra el Panel 

de control de la conexi·n remota correspondiente en el servicio UNUM Genset. Pulsando el 

bot·n del widget Command  inicie el comando de la conexi·n remota (ver el dibujo 22 b). Este 

comando inicia la conexi·n Internet para conectar a distancia el PC a la unidad CANUp 27  o a la 

Unidad requerida conectada a la unidad inteligente (por ejemplo, DFM CAN).  

El mensaje  (completado con ®xito) indica la conexi·n exitosa, y el mensaje 

 (no completado) bajo el bot·n del widget Command indica un fallo de la 

conexi·n.  
 

IMPORTANTE:  Antes de enviar el comando es necesario asegurarse de que el Objeto 

al que est§ conectado CANUp 27 se conecta con el Servicio Telem§tico UNUM Genset  

(el indicador verde correspondiente est§ encendido  (conexi·n)) y se efect¼a 

la transmisi·n de datos al Servidor .  

Introduzca el nombre del Modelo del panel de control creado  

El widget Command  a¶adido con un bot·n del 

env²o del comando de la conexi·n remota 

Pulse el bot·n  

para a¶adir  

un widget nuevo  

Pulse el bot·n para guardar los datos del 

widget introducidos  

Llene todos los campos obligatorios de 

los datos del widget  

Indique el Objeto al cual necesita vincular el 

Modelo del panel de control creado  
Pulse el bot·n para guardar del Modelo 

del panel de control creado  

https://jv-technoton.com/es/productos/online-telematics-gateway-canup/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://www.jv-technoton.com/es/dfm/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
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El tiempo de espera m§ximo de la conexi·n remota a un CANUp 27 o una Unidad  despu®s de 

haber enviado el comando desde el Sevidor UNUM Genset es de  30 s . Si durante este per²odo 

de tiempo la conexi·n no se efect¼a ser§ necesario repetir el intento de conexi·n. 
 

7)  Despu®s de conectarse a distancia a la Unidad  realice la autorizaci·n (por analog²a con lo 

expuesto en 2.4.3 ). Despu®s de finalizar la carga del perfil de la Unidad el campo Conexi·n 

remota cambiar§ su color y ser§ rojo (ver el dibujo 22 c) y en el software de servicio se 

reflejar§n los ajustes y valores actuales de los par§metros de los  M·dulos funcionales de la 

Unidad remota (ver ejemplos en los d ibujos 22 déf).  

 

 

 
 

a) ejemplo de la iniciaci·n de la conexi·n remota y ajuste del Puerto  

de red del PC en el software de servicio  
 

 

 
 

b) Ejemplo de establecimiento de sesi·n de comunicaci·n entre el PC y la Unidad remota 
  

Indique el puero de 

red abierto del PC  

 

Para realizar la conexi·n remota marque el campo y pulse el bot·n 

 

Inicie sesi·n con el usuario 

 

Pulse el bot·n del widget 

para iniciar el comando de la 

conexi·n remota 

 

Indicaci·n de la conexi·n al CANUp 27 y tiempo de la recepci·n de sus ¼ltimos datos 
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c) ejemplo de la carga del perfil de la Unidad remota  

 

d) ejemplo de la ventana de diagn·stico del funcionamiento de las Unidades conectadas 

v²a la Tecnolog²a S6 al CANUp 27  

Indicaci·n de la conexi·n remota 
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e) ejemplo del lector de registros Modbus RTU del panel de control del grupo electr·geno 

conec tada a un CANUp 27 remoto  
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f) ejemplo de ventanas con las indicaciones del consumo de combustible  

de un fluj·metro DFM CAN remoto 

Dibujo 22 ð Establecimiento de la conexi·n remota mediante el commando desde UNUM Genset  

al CANUp 27 y las Unidades que lleva conectadas  
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2.4.11 Conexi·n de las Unidades inal§mbricas 
 

El Software Service CANUp permite ajustar la conexi·n a CANUp 27 Pro LTE / Pro Wi - Fi  a 

trav®s de la Tecnolog²a S7 de las Unidades  inal§mbricas siguientes: 
 

¶ sensores de nivel de combustible DUT-E S7  / DUT-E 2Bio S7 ;  

¶ medidores de flujo de combustible DFM S7  / DFM Marine S7 ;  

¶ sensores de presi·n GNOM DDE S7 ;  

¶ sensores de desplazamiento GNOM DP S7 ;  

¶ sensores de temperatura y humedad ADM31.  
 

Para la conexi·n a la puerta de enlace de la Unidad inal§mbrica y la recepci·n de sus datos es 

necesario realizar las acciones siguientes:  
 

1)  En el submen¼ Base S7 FM  (ver el Cat§logo de los M·dulos funcionales de las unidades 

inteligentes telem§ticas CANUp 27) de la tabla Available Bluetooth Device List (Lista de 

dispositivos Bluetooth disponibles)  seleccione la Unidad necesaria de acuerdo a su n¼mero de 

serie * . La tabla mencionada representa una lista de direcciones MAC de las Unidades  (hasta  

15 unidades), visibles (disponibles) en el momento actua l para el m·dulo BLE de CANUp 27 Pro.  
 

ATENCIčN: Es posible determinar la gama de la Unidad inal§mbrica seleccionada de 

la empresa Technoton de acuerdo a las cuatro cifras primeras de su n¼mero de serie: 

   -  01 07 , 01 08  ð sensores de nivel de combustible DUT -E S7;  

   -  01 12  ð sensores de nivel de combustible DUT -E 2Bio S7;  

   -  0270 , 0271 , 0272 , 0273 , 0235 ,  0236 , 0237  ð medidores de flujo de  

      combustible DFM S7;  

   -  04 70 , 0471 , 0472  ð medidores de flujo de combustible DFM Marine S7;  

   -  11 05  ð sensore de presi·n GNOM DDE S7. 

   -  11 06  ð sensore de desplazamiento GNOM DP S7.  
 

2)  Copie la Unidad seleccionada arrastr§ndola a la tabla Allowed Units S7 List  (Lista de 

Unidades S7 permetidas) (ver el dibujo 2 3 a). A cada Unidad se le otorga autom§ticamente 

una direcci·n de red entre las direcciones disponibles para su identificaci·n funcionando a 

trav®s de la Tecnolog²a S7. 

Los valores posibles de las direcciones de red para las Unidades S7 pueden ser entre los 

ra ngos siguientes:  

¶ para sensores de nivel de combustible  

DUT-E S7  / DUT -E 2Bio S7  ð 91é98, 101é108;  

¶ para medidores de flujo de combustible  

DFM S7 / DFM Marine S7  ð 111é118, 151é158;  

¶ para sensores de presi·n GNOM DDE S7 o 

sensores de desplazamiento GNOM DP S7  ð 82é85;  

¶ para sensores de temperatura y humedad ADM31  ð 136é139.  
 

En caso de necesidad de cambiar la direcci·n de red se puede con el doble clic en la l²nea de la 

Unidad correspondiente seleccionar una direcci·n libre de la lista desplegable de  SA  en la 

ventanilla Add Unit  (Adici·n de la Unidad) (ver el dibujo 23 b).  

Si en la lista de dispositivos disponibles no figuran las Unidades necesarias se puede a¶adirlas 

a mano pulsando el bot·n  e indicando las direcciones MAC correspondientes en la 

venta nilla Add Unit  (Adici·n de la Unidad) (ver el dibujo 23 c).  
 

IMPORTANTE: La estructura de datos de la direcci·n MAC de las Unidades 

inal§mbricas de otros fabricantes debe corresponder a la Base de datos S6  para p oder 

funcionar en conjunto con la puerta de enlace.  
 

*  Al conectar los sensores de temperatura y humedad ADM31 el sensor necesario  

   se selecciona de acuerdo a su direcci·n MAC.  

https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-s7/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/productos/dut-e-2bio/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp
https://jv-technoton.com/es/medidores-de-flujo-de-combustible/medidor-de-flujo-de-combustible-inalambrico/?utm_source=offline&utm_medium=manual&utm_campaign=canup_esp







































































