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INTRODUCCION
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Formulacion del Problema
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Desarrollo de tecnologias que
beneficien los procesos de
ensefanza aprendizaje mediante
la utilizacion de robots
programables de bajo costo y
Open Source.

Las tecnologias de conduccion
autéonoma estan en crecimiento a
fin de obtener algoritmos de facil

interpretacion, que limiten la
intervencién humana y mejoren
la navegacidon auténoma en
tiempo real

construccidon mecanica-eléctrica
de un prototipo de vehiculo con
tipologia tipo car-like;
considerando el control
autéonomo de la transmision y la
direccion, a fin de implementar
algoritmos de control
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Construccion del Prototipo
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Construccion del Prototipo
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Construccion del Prototipo
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Procesamiento de Imagen
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Algoritmo de Control

A partir de estos dos bordes se busca la
P, — P;; po_sicién de Ia,ll'nea ce_ntral (L.) (color \_/Eerde);
= + Py misma que esta determinada por la posicion del
lado derecho del fotograma (P;p), y la posicion
del lado izquierdo del fotograma (P;;).

L.

Error = L. — L

2

ESPPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
NNNNNNNN ON PARA LA EXCELENCIA




Clasificador de imagenes
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datos de Entrenamiento
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Resultados Experimentales
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Conclusiones

 En este trabajo se propuso el desarrollo de un algoritmo de control para ser
Implementado en un vehiculo eléctrico tipo kart, de codigo abierto y de bajo costo.
El algoritmo de control, esta basado en el procesamiento de imagenes y enfocado a
la deteccion de sefiales horizontales y verticales en tiempo real.

 Los diferentes experimentos realizados muestran el comportamiento del vehiculo
cuyo objetivo es recorrer la ruta definida por el usuario y la deteccion de sefales
verticales. Cabe destacar que la construccion del vehiculo escalado permitio el
estudio y asequibilidad a los estudiantes a través de la implementacion de sistemas
mecanicos Yy electricos, su programacion utiliza sistemas operativos libres como
Raspbian y Arduino, y el prototipo servira para implementar nuevos sistemas
avanzados. estrategias de control.
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Muchas Gracias.

Equivocarse es una opcion aca. Si las
cosas no estan fallando, no estas

innovando lo suficiente.
— Elon Musk —

Fabian Rivera
efrivera2@espe.edu.ec
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