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OBJETIVOS

• OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un simulador de conducción en entornos virtuales de un tracto camión con el fin de analizar el grado de

inatención del conductor y generar una señal de alerta visual al sobrepasar una métrica propuesta de inatención.

• OBJETIVOS ESPECÍFICOS

 Investigar parámetros de funcionamiento de los componentes de interacción al usuario, para implementarlo en un

simulador de conducción.

 Modelar la cinemática de un tracto camión a fin de evaluar el desempeño en pruebas de manejo virtual.

 Proponer una métrica de inatención al conducir un tracto camión con el propósito de generar un sistema de alerta

visual.

 Desarrollar un entorno virtual en el modelador grafico UNITY 3D que considere la interacción e inmersión del usuario

al desempeñar tareas de conducción.

 Realizar pruebas de simulación en el modelador grafico UNITY 3D a fin de evaluar la aplicación virtual desarrollada.
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MODELO DEL VEHÍCULO

TRACTO 
CAMIÓN

Masa Chasis 
/ Cabina (Kg)
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ANÁLISIS DE INATENCIÓN

 
 

 
max

1 ipath

p

path

A t
i t

A t
  2 2

,iang     

Área de visión 
del conductor 

Área de 
visibilidad del 
camino

Dependiente del ángulo de 
movimiento de la cabeza  dentro de 
la cabina



ANÁLISIS DE INATENCIÓN
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ENTORNO DE REALIDAD VIRTUAL
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ENTORNO DE REALIDAD VIRTUAL
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• Presenta un diseño que analiza el índice de falta de atención que tiene un 
conductor al realizar maniobras de conducción.

• El diseño del asistente de conducción, esta basado en el control de caminos car-
like y ayuda al usuario a obtener mejores hábitos de conducción.

• Se realizan maniobras de conducción similares a la conducción en la carretera lo 
cual convierte al simulador en una herramienta para los estudiantes que están 
aprendiendo a conducir un vehículo siguiendo el proceso educativo 
convencional.

• El uso de la realidad virtual se beneficia de un entorno seguro, donde las pruebas 
de manejo también son supervisadas por el asistente de conducción, que 
registra la capacidad de maniobrar este vehículo, incluso en situaciones de 
riesgo, lo que permite conocer el nivel de concentración.

CONCLUSIONES 
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