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INTRODUCCIÓN



PROBLEMÁTICA



Muertes por accidentes 
de tránsito en Ecuador 

Auto más vendido 
en Ecuador





REGLAMENTO TÉCNICO DE ELEMENTOS DE SEGURIDAD EN ECUADOR



OBJETIVO GENERAL

Desarrollar una aplicación virtual 3D para un asistente de conducción

autónomo basado en las características y restricciones de movimiento de

un automóvil, con el fin de prevenir colisiones.



OBJETIVOS ESPECÍFICOS

Implementar un ambiente de simulación virtual 3D para el manejo

de un automóvil, a fin de obtener datos de velocidad y posición para

ser aplicados a un control de asistencia de frenado y evasión de

obstáculos.

Modelar las características y restricciones de movimiento de un

automóvil con el propósito de proponer algoritmos de control

avanzado para la asistencia del conductor.

Proponer un algoritmo inteligente para el reconocimiento de

riesgos de colisión a fin de generar comandos de maniobrabilidad

para la evasión de obstáculos fijos.



OBJETIVOS ESPECÍFICOS

Simular el funcionamiento del asistente de conducción a través de

animaciones en el motor gráfico Unity3D y de la implementación del

control adecuado en el software de desarrollo Matlab para obtener un

mayor realismo en el entorno virtual.

Evaluar el desempeño del algoritmo de control propuesto mediante

pruebas en el software de simulación 3D del manejo vehicular con el

propósito de realizar correcciones y mejoras del mismo.

Desarrollar un algoritmo de control avanzado para el seguimiento

de caminos a fin de asistir al conductor ante el riesgo de colisión.



ARQUITECTURA DEL SISTEMA VIRTUAL
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CREACIÓN DEL ENTORNO VIRTUAL



ENTORNO UNITY 3D



ENTORNO 3D



DIAGRAMA DE INTERACCIÓN DEL ENTORNO CON EL CONTROLADOR
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ESQUEMA DE CONTROL



MODELO CINEMÁTICO



LEY DE SEGUIMIENTO DE CAMINO



DETECCIÓN DEL OBSTÁCULO



LEY DE SEGUIMIENTO DE CAMINO CON EVASIÓN DE OBSTÁCULOS



CONTROL DE LA RETROALIMENTACIÓN AL VOLANTE



MECANISMO DEL SISTEMA DE RETROALIMENTACIÓN DEL FRENO



CONTROL DE LA RETROALIMENTACIÓN AL FRENO
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Implementación en un vehículo real

Conexión

Ejecución

Programación

Envío de señales
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GRÁFICAS DE ERRORES

TRAMO RECTO

TRAMO SINUSOIDAL
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CONCLUSIONES

Se implementó el ambiente de simulación virtual 3D para el manejo de

un automóvil, obteniendo datos de velocidad y posición, los que fueron

aplicados para el asistente de control de frenado y evasión de obstáculos.

El algoritmo de reconocimiento de objetos de colisión propuesto utiliza

un sensor tipo RayCast que permite evaluar la dimensión del objeto y

analizar la mejor forma de maniobrar para evitar colisionar con el

mismo.

Se modeló las características y restricciones de movimiento de un

automóvil y a partir de este modelo se propuso un control del mismo a

través de una ley de seguimiento de camino.



Se pudo evaluar el desempeño del asistente en diferentes condiciones 

de rutas y obstáculos a lo largo del desarrollo de la aplicación dando 

óptimos resultados y brindando mayor seguridad al momento de 

conducir el vehículo

A través del software Matlab se logro establecer la ruta predeterminada

por la cual el vehículo debe conducirse, si existe un obstáculo en esta

ruta y el conductor no realiza ninguna acción para evadir el obstáculo,

el asistente toma el control del vehículo, evade el obstáculo y devuelve

el control al usuario.

CONCLUSIONES
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