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« OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un simulador de conduccién en entornos virtuales de un tracto camion con el fin de analizar el grado de

inatencidn del conductor y generar una sefial de alerta visual al sobrepasar una métrica propuesta de inatencion.

« OBJETIVOS ESPECIFICOS
o Investigar parametros de funcionamiento de los componentes de interaccion al usuario, para implementarlo en un
simulador de conduccion.
o Modelar la cinematica de un tracto camion a fin de evaluar el desempefio en pruebas de manejo virtual.

o Proponer una métrica de inatencion al conducir un tracto camién con el proposito de generar un sistema de alerta

visual.

o Desarrollar un entorno virtual en el modelador grafico UNITY 3D que considere la interaccion e inmersion del usuario

al desempeniar tareas de conduccion.

o Realizar pruebas de simulaciéon en el modelador grafico UNITY 3D a fin de evaluar la aplicacion virtual desarrollada.
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(% = pcos(6;)—awsin(6; )

o

Y = usin(6; )+awcos(6; )
6, =w=1tan(J)

Kinematic Modeling




, ‘@ Ingenieria Automotriz
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CAMINO

P(s)=(%,(s).,(s))
hy (S) = (Xp (Sd )’ Yo (Sd ))

The profile of errors, in the orientation X, Y.
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Y=VY,(54)—Y
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* Presenta un disefio que analiza el indice de falta de atencion que tiene un
conductor al realizar maniobras de conduccidn.

* El disefio del asistente de conduccidn, esta basado en el control de caminos car-
like y ayuda al usuario a obtener mejores habitos de conduccidn.

* Se realizan maniobras de conduccion similares a la conduccién en la carretera lo
cual convierte al simulador en una herramienta para los estudiantes que estan
aprendiendo a conducir un vehiculo siguiendo el proceso educativo
convencional.

* Eluso de larealidad virtual se beneficia de un entorno seguro, donde las pruebas
de manejo también son supervisadas por el asistente de conduccion, que
registra la capacidad de maniobrar este vehiculo, incluso en situaciones de
riesgo, lo que permite conocer el nivel de concentracion.
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