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 Accidentes por exceso de velocidad

 Choques por conducción imprudente 

 Atropellamientos
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CONTROL DE VELOCIDAD DEL VEHÍCULO
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En 2010, la Asamblea 

General 

de las Naciones Unidas 

adoptó la resolución 

64/255 , que proclamaba 

el periodo 2011-2020 

como el Decenio de 

Acción para la Seguridad 

Vial, 

con el objetivo de 

estabilizar y reducir las 

cifras 

previstas de víctimas 

mortales en accidentes 

de 

tránsito en todo el 

mundo.

Salve VIDAS – Paquete de medidas técnicas sobre seguridad vial [Save LIVES - A road safety policy

package]. Ginebra, Organización Mundial de la Salud, 2017. Licencia: CC BY-NC-SA 3.0 IGO.



ACELERADOR ELECTRÓNICO

5Arrieta, Rowina A.(15 de Noviembre de 2016).Conoce el Sistema de Aceleración 

Electrónico.[Blog].Recuperado de http://www.autosoporte.com/blog-automotriz/item/471-

conoce-el-sistema-de-aceleracion-electronico

En sistemas de 
aceleración 

electrónica, la 

entrada de aire se 

controla mediante 
una señal eléctrica, 

a medida que 

cambia la posición 

del pedal.

Esto se da para 

vehículos a gasolina 

o vehículos 

eléctricos



VER VIDEO
Control electrónico del pedal Toyota.mp4
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Control electrónico del pedal Toyota.mp4


ESTRATEGIA - ACELERADOR INTELIGENTE

7López, 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/

• BMW

• VOLSKWAGEN

• AUDI

• CHRYSLER
para evitar 

aceleraciones no 
intencionadas

Si ambos pedales están presionados a la vez la 

electrónica forzaría al motor a obedecer las órdenes del 

freno



8
Collado, Christian.(11 de abril de 2016). Ya puedes ver el límite de velocidad de la carretera en Google 

Maps gracias a Velociraptor.[Blog]. Recuperado de https://andro4all.com/2016/04/aplicacion-limite-

velocidad-velociraptor

ESTRATEGIA – APP VELOCIRAPTOR

Ver el límite de 

velocidad de 

cada vía, 

ingresado en 

Google Maps, 
directamente 

desde la 

aplicación

Gratuita 
desde Play 

Store.

No siempre 

funcionará 
con 

exactitud.

Resta 

atención al 

conductor.



9European Transport Safety Council.(2017).iSAFER|ETSC. Bruselas, Bélgica:iSAFER.Recuperado de 

http://etsc.eu/projects/isafer/

ESTRATEGIA – SISTEMA ISA (ASISTENTE DE VELOCIDAD 
INTELIGENTE)

El proyecto iSafer recibe apoyo 

financiero del Gobierno Flamenco, 

Fundación MAPFRE y 3M



10Villarreal, David.(24 de Marzo de 2015).Intelligent Speed Limiter: así es como el Ford S-MAX evitará 

que te sorprendan los radares[Blog].Recuperado de https://www.diariomotor.com/2015/03/24/ford-s-

max-2015-intelligent-speed-limiter/

ESTRATEGIA – SISTEMA ISA (ASISTENTE DE VELOCIDAD 
INTELIGENTE)

El sistema se basaría en las siguientes 

tecnologías:
• Identificación de señales de tráfico 

mediante una cámara de vídeo.

• Control de velocidad de crucero.

• Limitador de velocidad ajustable 

(funciona a velocidades entre 30 y 200 
km/h)

Costo adicional aproximado en Modelo S-Max: 1.000 euros

ISA En el modelo S-MAX de FORD
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La conducción de vehículos es un problema especial de control 

porque los modelos matemáticos son complejos y no son fácilmente 

legalizables. En el programa Autopía se utiliza lógica borrosa, que es 

un buen método para afrontar este tipo de sistemas ya que permite 

imitar el comportamiento humando en los algoritmos de control. El 

sistema incluye una interfaz de comunicación y un sistema 

computacional de conducción de bajo nivel en el que reside el 

conocimiento y la experiencia humana, que se han modelado 

mediante lógica borrosa.

Joshué Manuel Pérez Rastelli. Agentes de control de vehículos autónomos en entornos 

urbanos y autovías. PhD thesis, Facultad de Físicas Universidad Complutense de Madrid, 

ESPAÑA, 2012.

PROGRAMA AUTOPÍA
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AutoNOMOS, de la Universidad Libre de Berlín, inicia sus trabajos en 

el año 1998 construyendo robots autónomos, logrando en varias 

competencias internacionales obtener premios destacados.

En la Universidad libre de Berlín, Raul Rojas ha estado construyendo 

robots autónomos desde 1998. Después de muchas 

participaciones exitosas en el RoboCup, al ganar el Campeonato 

Mundial dos veces y el Campeonato Europeo en cinco ocasiones, 

se decidió extender. En 2006, se tomó la decisión de participar en 

Grand Urban Challenge.

AUTONOMOS

Paul Czerwionka. A Three Dimensional Map Format for Autonomous Vehicles. PhD 

thesis, Universidad Libre de Berlín, Instituto de Ciencias de Computación, ALEMANIA, 

2014.



LA PROPUESTA



15

Se trata acerca del 

comportamiento del 

vehículo, ante las diferentes 

entradas y perturbaciones 

que pudieran llegar a surgir 

con respecto al avance del 

mismo, en este caso el 

modelo será un modelo 

longitudinal, despreciando 

así las fuerzas y movimientos 

laterales del vehículo debido 

a que apenas afectan para 

el cálculo de la velocidad y 

movimiento longitudinal.

CONTROL LONGITUDINAL



 Cuando la información de latitud y longitud del GPS se aproxime a los

datos que están almacenados en la base de datos, verificará el límite

de velocidad almacenado y la velocidad del vehículo. Si se excede

el límite de velocidad especificado, el sistema emitirá una alerta al

conductor. El API de Google Maps consiste en archivos JavaScript

que contienen las clases, métodos y propiedades que se usan para el

comportamiento de los mapas.

16Google Maps API

APP



DIAGRAMA DE BLOQUES
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ETAPAS



PROCESO DE DISEÑO
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Requerimientos y 
Especificaciones

Diseño de 
Hardware

Diseño de 
Software

Prueba del 
Sistema

Integración

Arquitectura
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Módulo bluetooth hc-06 90$

Placa Arduino Mega 2560 1000$

Módulo l298n 58$

Módulo GPS ublox neo-6m 299$

Módulo lector tarjetas 37$

Total Aprox. 1.484$

PROPUESTA DE HARDWARE – (SEGUNDA ETAPA)
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Comparar coordenadas 

(mapa-gps) y aplicar 
cambio de valor de 

velocidad máxima

PROPUESTA DE SOFTWARE (SEGUNDA ETAPA)

Controlar la aceleración



INGRESO DE MARCAS

22
Google Maps JavaScript API
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Las coordenadas están expresadas y 

almacenadas usando números decimales 

separados por coma. La latitud siempre precede 

la longitud. En los mapas físicos, las coordenadas 

están expresadas en grados, así que la posición 

de La Facultad Politécnica sería:

LA APLICACIÓN



EJEMPLOS COORDENADAS
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GOOGLE MAPS

JAVASCRIPT API

Usar funciones DOM XML de PHP para obtener el formato XML

Usar la función echo de PHP para obtener el formato XML

Usar funciones DOM de PHP para obtener el formato XML
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RECUPERACIÓN DE DATOS DE BD

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


• No reduce velocidad en pendientes.

• Limita su aplicación las especificaciones 

técnicas de vehículos.
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VENTAJAS

DESVENTAJAS

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

• Disminución de accidentes

• Menos emisión de contaminantes al controlar la 
aceleración
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ARTÍCULO
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HTTP://WWW.CORE.CIC.IPN.MX/INDEX.PHP/PROGRAM
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CONTACTO

rvelazquez@nativos.com.py

www.linkedin.com/in/rodrigo-velazquez-24091983
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