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IMPORTANCIA DE LA INFORMACION

Variable Ranking importancia
Velocidad relativa 1
Probabilidad de impacto 2
Tiempo para el impacto 2
Localizacion del impacto 3
Identificacion del obstaculo 4
Geometria 4
Angulo de impacto 5
Material 6
Masa 7
Rigidez 7
Proyecto Chameleon |
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OBSTACULOS POTENCIALMENTE PELIGROSOS

Criterio Obstaculo Ranking
Infraestructura Estatico Arbol / poste 2
Muro 3
Guardarrail 3
Cuneta 7
Trafico Movil Automovil 1
(potencialmente) | Camion / autobus 2
Peaton 5
Ciclista 4
Motociclista 3
Animal 6

Proyecto Chameleon
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Tecnologias

TECNOLOGIAS

Sensores de reconocimiento del entorno exterior

Objetivo

Detectar potenciales situaciones de riesgo derivadas
de obstaculos u otros usuarios de la via.

Sensores o variables medidas

Sensores de corto alcance

Sensores de ultrasonidos
Sensores capacitivos
Sensores de infrarrojos
Radar de corto alcance
Vision artificial

Sensores de largo alcance

Radar milimétrico
Laser-radar o LiDAR
Vision artificial

Condiciones meteoroldgicas y de la carretera

Sensores de lluvia
Termémetros de temperatura exterior
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Tecnologias

Sensores capacitivos: deteccion y caracterizacion de objetos hasta
distancias de 2 metros.

Tienen buena precision, bajo coste, son inmunes a la suciedad y pueden
trabajar con independencia del estado de iluminacion.

Se basan en la generacion de un campo eléctrico y se detectan los cambios en la capacitancia.
Con la disposicion de varios sensores de este tipo, ademas de determinar distancias, se
pueden estimar posiciones. La principal ventaja es que son realmente discriminatorios,
ignorando otro tipo de objetos que puedan interferir.

Radar de corto alcance: insensibilidad a las condiciones atmosféricas,
procesamiento sencillo de la informacion

Vision artificial: gran cantidad de informacion, procesamiento costoso,
sirven para multiples usos, dificultades bajo cambiantes estados de
iluminacion.
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Tecnologias

Ultrasonidos: solucion barata para detectar presencia, distanciay
direccion de objetos cercanos al vehiculo (sensores de aparcamiento).
Emiten ondas y reciben los reflejos de las mismas al chocar con los elementos. La
combinacién de sensores dispuestos en diversas posiciones del habitaculo permite la
clasificacion de objetos complejos. Su principal limitacion radica en los reflejos producidos
por objetos situados cerca de los sensores y que bloquean la sefial.

Sensores de infrarrojos: Solucion costosa para sus prestaciones

* Sensores pasivos infrarrojos dan una buena estimacioén de tamafos y localizacion, si
bien presentan problemas por necesitar procesamiento de imagenes y requerir
refrigeracion.

* Sensores infrarrojos activos iluminan una zona y recogen la luz infrarroja reflejada.
Tienen peores resultados, si bien su bajo coste es un aspecto a su favor para su empleo.
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Tecnologias

COMPARATIVA DE PRINCIPALES TECNOLOGIAS PARA DETECCION DE

OBSTACULOS f \
/ RADAR \ / \ VISION ARTIFICIAL
LASER

t Rendimiento bueno con t Mucha informacion
climatologia adversa t Gran campo de visién

t Vilida para usos diversos

‘ Consumo energético alto =) Necesidad de filtrado en

condiciones adversas ‘ Alta carga computacional

I:> Tratamiento del ruido de
E/s E> Consumo moderado

cambiante
\‘ Coste del equipo altoJ \ J

Dificultad con iluminacién
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v'Tecnologia “multilayer”

v'Trabaja en condiciones atmosféricas
de niebla y lluvia

v'Posibilidad de resolucién angular
flexible (ej: en funcion de la velocidad)

' SRR AR
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Examples of design orientied sensor integrations
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Integracion en vehiculo

Radar rotativo IBEO
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Integracion envehiculo
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VIDEO

VIDEO
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FUSION DE ALTO NIVEL

( sensor1 | [ identificacion elementos 1 |

Puntos /
imagenes 1

[ SENSOR 2 } [ Identificacién elementos 2 }
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imagenes 2

[ SENSOR n } [ Identificacién elementos n }

Puntos /
imagenes n

Fusion de elementos detectados
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FUSION DE BAJO NIVEL
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