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El coche fantastico. ¢Un sueio?
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El coche autbnomo: foco de atencidn

POLITECNICA

El coche eléctrico
autonomo de Nissan

Bosch ha empezado a

llegara en 2016 probar sus coches Un prototipo auténomo de PSA
auténomos en Japén Peugeot Citroén viaja de Paris a
Burdeos

Estados Unidos apoya el coche sin
conductor

Apple ya esta buscando
donde probar su coche sin
conductor

Un Citroéen Grand C4
Picasso autonomo va de
Paris a Burdeos

ilncreible! el nuevo Mercedes
Clase E sera un coche
autonomo... encubierto

Samsung y BMW se han
unido para mejorar los
coches auténomos

Ford esta probando sus
vehiculos autonomos en
Toyota y los coches sin situaciones climatologicas

conductor adversas

El camidén auténomo de Mercedes ya conduce
por la autopista

Toyota va a tener su
cartografia para coches

i El vehiculo autonomo
autonomos

necesitara los mapas mas
precisos del mundo vy
TomTom quiere hacerlos

Volvo va a lanzar cien
coches autonomos en el

- Uber va a colaborar en la
ano 2017

investigacion sobre coches
autonomos

Ford inicia las pruebas con coches autbnomos
en California
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Algunas iniciativas
Google

El coche sin conductor de Google
circulara este verano

L.os humanos evitaron 13 accidentes
del coche sin conductor de Google

El coche sin conductor de Google ha
sufrido ya 11 accidentes

Un coche de Google provoca su
primer accidente

Google disena un camion de reparto
sin conductor
Google no fabricara sus

propios coches, sino que
vendera su tecnologia




Algunas iniciativas
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Algunas iniciativas

DEFENSE ADVANCED RESEARCH PROJECTS AGENCY (DARPA)
CHALLENGE

DeDC
™ J
5 i
& A
B ‘
2 5
o\ e
P

POLITECNICA



Algunas iniciativas

PSA PEUGEOT CITROEN l
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Normativa para circular

| CALFORNIA |

» Los coches autbnomos tendran que tener
volante, pedales y un conductor gue tenga
licencia

» Reporte mensual a las autoridades

> Km recorridos
o Rutas
> Numero de alquileres

- Accidentes
> - Atague por hackers
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Normativa para circular

v

ESPANA }] o o, = DCT

Normativa de DGT en noviembre de 2015

Se persigue aumentar la inversion en investigacion, impulsando
la industria automovilistica.

Normativa aplicable, de momento, a coches experimentales.

¢Quién puede solicitar la autorizacion?

o]

o]

o]

fabricantes de automoviles autonomos
laboratorios oficiales

fabricantes o instaladores de la tecnologia que permita al automovil
plena autonomia

universidades y consorcios que estén participando en proyectos de
investigacion.

Ambito nacional, con tramos fijos de via urbana o interurbana
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Alto

POTENCIAL EN SEGURIDAD

Bajo

Vayamos por pasos

SEGURIDAD
SECUNDARIA

Pretensor del cinturon de

Sistemas de retencion adaptativos
Compatibilidad

Sistemas precolisién

Airbag lateral Proteccion
oponentes

/ Autopista

Conduccion inteligente
automatizada o

Evitacion de

colisiones
Comunicaciones
Conduccion Vavy Va2l

seguridad
Altbag frontal cooperativa Direccion por cable
, s Control activo de la
Areas de absorcion de Proteccion olataforma
energia ocupantes Sistemas en Frenad "
Parabrisas vehiculo renado por cabke
claminado, ACC
seguridad SESI?ATQQ\D
Resistencia
estructural
o o @ o
1960 1980 2000 2020 ANO




Vayamos por pasos

SISTEMAS DE ASISTENCIA
Aumentar la informacion del conductor

> Navegacion

o Entorno

Reducir la carga sobre el conductor
- Mantenimiento velocidad

> Mantenimiento de carril

Asistencia en maniobras o ante situaciones de peligro
o Alertar de peligro

> Ayuda en maniobras
> Mantenimiento de estabilidad

Asistencia para conduccion eficiente

Supervision del conductor
- T—

con ESP
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Vayamos por pasos

» Semi-automatizacion para descargar de tareas al conductor:
> Control de crucero e

o Control de crucero adaptativo
o Stop & Go
c Mantenimiento de carril

» Semi-automatizacion en fase de peligro de accidente:
> Frenado automatico
> Maniobra evasiva automatica

o

» Automatizacion completa:

Aplicaciones especificas

o

o

Trenes de carretera

o

Entornos controlados con entrada y salida manual
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Human monitors environment

Car monitors environment

Vayamos por pasos

No automation
the full-time performance by the human
driver of all aspects of the dynamic driving
task, even when enhanced by waming or
intervention systems

Dnver assistance
the driving mode-specific execution by a
driver assistance system of either steering or
acceleration/deceleration using information
about the driving environment and with the
expectation that the human driver perform

all remaining aspects of the dynamic driving
task.

sccomnie, g

Monitoring
environment
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Partial automation

the driving mode-specific execution by one
or more driver assistance systems of both
steering and acceleration/deceleration using
Information about the driving environment
and with the expectation that the human
driver perform all remaining aspects of the
dynamic driving task

Conditional automation

the driving mode-specific performance by an
automated driving system of all aspects of

High automation
the driving mode-specific performance by an
automated driving system of all aspects of
the dynamic driving task, even ¥ a8 human
driver does not respond appropriately to a

Full automation
the full-time performance by an automated
driving system of all aspects of the dynamic
driving task under all roadway and
environmental conditions that can be
managed by a human driver
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All driving
modes




Tecnologia

DETECCION

DECISION

ACTUACION
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Tecnologia

. |

; DETECCION / Empleo de laser, radar, vision artificial,)

| _ | ¢ Limitaciones de cada tipo de sensor

 Problemas de entornos complejos
o )
- N * Fusion de informacion
« Empleo de otras fuentes de informacion
\ NG /
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Tecnologia

|

|

DECISION

|

|

Eliminacion de falsas alarmas
Eleccion de mejor accion para:

« Evitar el accidente

* Mejor configuracion de accidente
NoO crear otras situaciones de riesgo
Mantener estabilidad del vehiculo
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Tecnologia

J

Control de la velocidad
Control de la direccion

Proporcionar una respuesta a tiempo
Permitir accion del conductor

J




Tecnologia

Deteccion de obstaculos con laser
Deteccion con vision artificial
Perfeccionamiento de algoritmos
Empleo de posicionamiento preciso

DETECCION

DECISION

/

ACTUACION Fusion sensorial

BuUsqueda de areas libres

Posibilidad de maniobras
 frenado

e esquiva
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Autom. direccion con asistencia eléctrica
Autom. universal de la direccién

INSIA

* Integracion de los 3 niveles en sistema
de evitacion de colisiones
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Ademas de la tecnologia...

» ¢Quién tiene la culpa en el caso de que tenga un accidente
un vehiculo autbnomo?

» Cambio en la legislacion (Convencion de Viena)
» Fabricantes pagarian un seguro.

- Coste repercute en el comprador o en la marca

> Figura de los vehiculos autbonomos como transporte
publico

» ¢Debe decidir un coche sin conductor quién sobrevive en
E} un accidente?
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¢,El Futuro?

CAMBIO DE MODELO

Si los fabricantes asumen su responsabilidad. ¢ Qué
pasara con las compaiiias aseguradoras?

¢, Qué papel juegan las autoescuelas?
¢, Como afecta a los profesionales del transporte?

, Como afecta el vehiculo autonomo a tareas como la
Busqueda de aparcamiento?

8Cambia el vehiculo autbnomo el modelo de propiedad
el automovil?

¢, Deben modificarse las infraestructuras?
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¢.El Futuro?

(

. CONDUCCION AUTOMATICA O
AUTOMATIZACION EN SITUACIONES
CONCRETAS COMO AYUDA PARA LA

MEJORA DE LA SEGURIDAD?




¢, El futuro?

DE LA CONDUCCION MANUAL ASISTIDA HACIA
COMPLETAMENTE AUTOMATIZADA

» Interaccion con el conductor

» Interaccion con otros usuarios

» Reconocimiento fiable del entorno
» Abaratamiento de tecnologias

» Aspectos legales

» Integracion en entornos mas
desestructurados

» Comportamiento “predecible” del
sistema autobnomo

Comportamiento “humano” del
sistema

©

o Gestion eficaz del espacio compartido
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¢,El Futuro?

UNA VISION CONSERVADORA (Y REALISTA?

» Primero apareceran en entornos controlados
» Se ira incrementando el nivel de automatizacion
» Se ira incrementando la complejidad del entorno:

o

o

o

Autopistas

Otras carreteras interurbanas
Zonas urbanas

Rotondas

Tlneles

4 High Automation

5 Full Automation

Some driving modes
Some Some Some Some Some
geographic 4 rcadway 4 traffic 4+ weather 4  events/
areas types conditions conditions incidents
All All Al Al All
geographic 4 roadway 4 traffic 4 weather 4 events/
areas” types’ conditions* conditions* incidents*

All drivingmodes

“tha' can b= managed by a human dover




Urban Mobility Pathway

Level
Conditional
sutomation

¢, El Futuro?

Volkswagen - Deployment Phases of
oot Communication Technology and Functions
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Vehicle

Truflic Fiow

100% Instaliation of e veihscie
b

100% Instaflation of rew vehice
patioms.
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20XX
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Dri
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Self-drivieg “tasi”
o deftvery van in
mexes tiaffc
Automated
Bus/PRY in mixed
traffc
Cybercars/
delivery vehs.
Last mile se, and
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Truck Automation Pathway

High auton

Automated Private Vehicle Pathway
g e ooy
Parking garage pilet

Traffic Jam chauffeur

Partial atomated
parking &<
Traffic jam assistance
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