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CONTROL DE VELOCIDAD DEL VEHICULO

64/255 , que proclc
el periodo 2011-2020
como el Decenio de
Accion para la Seguridad
Vial,
con el objetivo de
estabilizar y reducir las
cifras
previstas de victimas
mortales en accidentes
de
trdnsito en todo el
mundo.

Salve VIDAS - Paquete de medidas técnicas sobre seguridad vial [Save LIVES - A road safety policy
package]. Ginebra, Organizacion Mundial de la Salud, 2017. Licencia: CC BY-NC-SA 3.0 IGO.




En sistemas de
ELECTRONIC THROTTLE CONTROL aceleracion
electrénicaq, la
enfrada de aire se
controla mediante
una senal eléctricq,
a medida que
cambia la posicion
del pedal.

Esto se da para
vehiculos a gasolina
o vehiculos
eléctricos

Arrieta, Rowina A.(15 de Noviembre de 2016).Conoce el Sistema de Aceleracion
Electronico.[Blog].Recuperado de http://www.autosoporte.com/blog-automotriz/item/471-
conoce-¢el-sistema-de-aceleracion-electronico





Control electrónico del pedal Toyota.mp4

ESTRATEGIA - ACELERADOR INTELIGENTE

s BMW Fr$:i.«, / A30|erador
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Lopez, Fran.(10 de octubre de 2009). Acelerador inteligente para evitar accidentes.[Blog].
Recuperado de https://www.diariomotor.com/2009/10/10/acelerador-inteligente-para-evitar-
accidentes/



ESTRATEGIA - APP VELOC_IRAPTOR

Gratuita

desde Play
Store.
No siempre

WAL

cpllcamon

W

‘

Collado, Christian.(11 de abril de 2016). Ya puedes ver el limite de velocidad de la carretera en Google
Maps gracias a Velociraptor.[Blog]. Recuperado de https://andro4all.com/2016/04/aplicacion-limite-
velocidad-velociraptor



ESTRATEGIA - SISTEMA ISA (ASISTENTE DE VELOCIDAD

INTELIGENTE)
E[T I

European Transport Safety Council SA F E R

INTELLIGENT SPEED ASSISTANCE
FOR EUROPEAN ROADS

El proyecto iSafer recibe apoyo
financiero del Gobierno Flamenco,
Fundacion MAPFRE y 3M

European Transport Safety Council.(2017).iSAFER | ETSC. Bruselas, Bélgica:iSAFER.Recuperado de
hitp://etsc.eu/projects/isafer/



ESTRATEGIA — SISTEMA ISA (ASISTENTE DE VELOCIDAD
INTELIGENTE)

ISA En el modelo S-MAX de FORD

El sistema se basaria en las siguientes
tecnologias:
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Villarreal, David.(24 de Marzo de 2015).Intelligent Speed Limiter: asi es como el Ford S-MAX evitard
que te sorprendan los radares[Blog].Recuperado de https://www.diariomotor.com/2015/03/24/ford-s-
max-2015-intelligent-speed-limiter/



porgue los modelos mate
legalizables. En el programa Autopia se utiliza
un buen método para afrontar este tipo de sistemas ya que permi
Imitar el comportamiento humando en los algoritmos de control. El
sistema incluye una interfaz de comunicacion y un sistema
computacional de conduccion de bajo nivel en el que reside el
conocimiento y la experiencia humana, gue se han modelado
mediante |ogica borrosa.

Joshué Manuel Pérez Rastelli. Agentes de control de vehiculos autbnomos en entornos
urbanos y autovias. PhD thesis, Facultad de Fisicas Universidad Complutense de Madrid,
ESPANA, 2012.



competenci

En la Universidad libre de Berlin, Raul Rojas ha estado ¢
robotfs autonomos desde 1998. Despues de muchas
participaciones exitosas en el RoboCup, al ganar el Campeonato
Mundial dos veces y el Campeonato Europeo en cinco ocasiones,
se decidido extender. En 2006, se fomo la decision de participar en
Grand Urban Challenge.

Paul Czerwionka. A Three Dimensional Map Format for Autonomous Vehicles. PhD
thesis, Universidad Libre de Berlin, Instituto de Ciencias de Computacion, ALEMANIA,

2014.







CONTROL LONGITUDINAL

Se trata acerca del
comportamiento del
vehiculo, antfe las diferentes
enfradas y perturbaciones
que pudieran llegar a surgir
con respecto al avance del (ongruing
mismo, en este caso el
modelo serd un modelo
longitudinal, despreciando
asi las fuerzas y movimientos
laterales del vehiculo debido
A que apenas afectan para
el cdlculo de la velocidad y
movimiento longitudinal.

Subsistema de Control




comportamiento de los mapas.
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PROCESO DE DISENO

Diseno de
Hardware

Requerimientos y
Especificaciones

Arquitectura

Integracion

Prueba del
Sistema

Diseno de
Software




PROPUESTA DE HARDWARE -
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char command,

const
const
const
const
const
const
const

const

char CMD_RIGHT =
char CMD_LEFT
char CMD_CENTER
char CMD_FORWARD
char CMD_BACKWARD
int POS_MAX_RIGHT
int POS

POS

!

foRo

=¥

data from the serial port

vold accelerate () {
if { currentSpeed < MAX_SPEED ) {

currentspeed = currentSpeed + SPEED_STER;

T

setSpeed { currentSpeed )

select desc, |
6371 * acos(cos(radians(LATITUD_ACTUAL)) * cos(radians(lat)) * cos(radians(lon) -
from punto
where
lat between (LATITUD_ACTUAL-@.5) and (LATITUD_ACTUAL+®.5) and
lon between (LONGITUD ACTUAL-©.5) and (LONGITUD_ACTUAL+®.5)
having distancia < (D/1000);
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LA APLICACION

Las coordenadas estdn expresadas y
almacenadas usando numeros decimales
separados por coma. La latitud siempre precede
la longitud. En los mapas fisicos, las coordenadas
estan expresadas en grados, asi que la posicion
de La Facultad Politécnica seria:

25°20.7" S 57°31.22' O

La forma de convertir estos datos a decimales seria:

= 25°20.7' = (25 + (20 / 60) + (7 / 3600)) = -25.335
= 57°31.22' = -(57 + (31 / 60) + (22 / 3600)) = -57.522




EJEMPLOS COORDENADAS
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RECUPERACION DE DATOS DE BD

MQHQDB n

de PHP para obtener el formato XML



https://developers.google.com/maps/documentation/javascript/mysql-to-maps?hl=es#domxml
https://developers.google.com/maps/documentation/javascript/mysql-to-maps?hl=es#echoxml
https://developers.google.com/maps/documentation/javascript/mysql-to-maps?hl=es#domfunctions

VENTAJAS

Contirol de velocidad en zonas de control por radar.
(evita multas)

Disminucion de accidentes

Menos emision de contaminantes al controlar la
aceleracion




{") ANACONDA.

Keras: The Python Deep Learning librar

TensorFlow ™




ARTICULO
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Asistente de velocidad vehicular como agente
de control en entornos urbanos

Rodrigo Velazquez
9 de septiembre de 2018

Resumen

En la actualidad es comin encontrar vehiculos cada vez mas segu-
ros v confortables, esto se debe al desarrollo tecnoldgico de los 1iltimos
anos y a diversas iniciativas y proyectos a nivel mundial, entre las
cuales podriamos citar el proyecto AutoNOMOS Labs a cargo del Dr.
Raiil Rojas de la Universidad Libre de Berlin. Como ejemplo de estos
avances se pueden mencionar algunos sistemas como el de antibloqueo
de frenos (ABS), control crucero (CC) y, sistema asistente de velocidad
inteligente (ISA).

En este trabajo, primero se presentan diferentes implementaciones
de asistentes de velocidad inteligente, que permiten asistir al conduc-
tor sobre la velocidad que lleva con el vehiculo y, en determinadas
ocasiones tomar el control de la aceleracién y frenado. En una segun-
da etapa del trabajo se propone el modelo de un sistema asistente de
velocidad, basado en coordenadas de mapas digitales v la ubicacién
actual del vehiculo.
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15:40-16:00 A method for malware analysis by Virtual Machine Introspection technigue
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10:00-10:20 \ehicle recognition and classification by digital accelerometer
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