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¿CUÁL ES EL PROBLEMA?



CAUSAS PRINCIPALES



Según la OMS, el 70% 

de los accidentes de 

tránsito se generan 

por el cansancio de 

los conductores



OBJETIVOS

Detectar el nivel de cansancio de un conductor mediante Deep Learning para 

la corrección de camino de un vehículo terrestre simulado en software.

GENERAL



ESPECÍFICOS

 Implementar un ambiente de simulación del manejo de un vehículo terrestre a fin

de obtener los datos de velocidad y posición para ser aplicados a un control de

corrección de camino.

 Desarrollar y entrenar el algoritmo de reconocimiento de rasgos faciales a través

de la obtención y procesamiento de imágenes, para así detectar el cansancio de

las personas.

 Proponer un algoritmo de control de camino a fin de asistir al conductor ante el

nivel de cansancio.

 Evaluar el desempeño de los algoritmos propuestos mediante pruebas en el

software de simulación del manejo vehicular con el propósito de realizar

correcciones y mejoras.
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EVOLUCIÓN DE LA REDES NEURONALES ARTIFICIALES





Deep Learning



NIVELES DE CANSANCIO

(a) Yawn (b) Medium (c) Normal (d) Somnolence



USAR UNA RED NEURONAL ARTIFICIAL

LOAD PRETRAINED 
NETWORK

(1 millon of images, 
1000 of classes)

REPLACE FINAL 
LAYERS

(fewer classes, learn 
faster)

TRAIN NETWORK
(100 images, 5 

classes)

PREDICT AND ASSES 
NETWORK 
ACCURACY

(Training images)

Improve 
Network





MATRIZ DE CONFUSIÓN



MATRIZ DE CONFUSIÓN
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DIAGRAMA DEL SISTEMA DE CONTROL IMPLEMENTADO
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MODELO CINEMÁTICO
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LEY DE CONTROL PROPUESTA
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cSiendo y las velocidades de salida del controlador cinemático
cu

1V
Representa el control cinemático  que es el encargad de corregir los errores de control 

producidos cuando el índice de cansancio es 

2V Representa la maniobrabilidad del conductor de acuerdo al nivel de cansancio

con velocidad lineal y angular ingresada desde los dispositivos hápticos

Índice de cansanciosI
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NIVEL DE CANSANCIO



NIVEL DE CANSANCIO SIN ASISTENCIA DE CONTROLADOR

110x 



DETECCION DE NIVEL DE CANSANCIO CON ASISTENCIA DE

CONDUCCIÓN

110x 





ÁNGULO DE GIRO DEL DISPOSITIVO HÁPTICO
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CONCLUSIONES

Los resultados de la simulación muestran un

reconocimiento de los diferentes niveles según las

características presentadas por el conductor, según este

reconocimiento el controlador utilizado para la asistencia a

la conducción emite señales que corresponden a la

velocidad lineal y posición angular del dispositivo háptico

para el software de simulación realizando una

retroalimentación al dispositivo háptico




