EL FUTURO DE LA MOVILIDAD

E' AECLab

Implicaciones de la

Conduccion Autébnoma

para la Infraestructura
Viaria

Prof. Alfredo Garcia Thinking of mobility
Thinking on the road

UNIVERSITAT - Madrid, 20 de Septiembre de 2017
) POLITECNICA
DE VALENCIA

Organiza Auspician

Q

kapsch > =JEIFFAGE

Espafiola de la
Carretera




7)
Indice

Introduccion
Obijetivos
Metodologia
Analisis
Criterios
Conclusiortinal

n Thinking of mobility
v AECLab Thinking on the road

EL FUTURO DE LA MOVILIDAD Madrid, 20 de Septiembre 2017




Introduccion

ACapacidadécnica

(ASistemadle conduccion autbonoma |

==) A Actual Semiauténoma (Niv. 2 y 3)
A MedioPlazo Semiauténoma (Niv. 4)

u A LargoPlazo  Auténoma (Niv. 5)

g ¢ 8 8

/AlInfraestructuraviaria:

A Disefiogeométrico:
> ADS2YSUONNI T +St 204
== A Sefializacioy balizamiento :
A Sistemas deontencién
—= A Pavimentaciones
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Objetivos

AAproximacion experimental a tapacidadde la
Infraestructura viariapara acoger los sistemas
semiautonomosde conduccion

APropuestanicial deadaptacionesnecesarias

AHipotesisde partida:

AExiste una correlacion entre la geometria deitayla
velocidad maxima a la que puede circular un vehiculo
controlado por un sistema semiautbnomo denduccion
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Metodologia

ARecorridoson cochecon conduccidon semiauténoma:
A. a2 pHAR 06 H /DivingAssistar®PlEE ND I A ¢
A>2 500km

ACarreteras:
A Autopistas / Autovias / Carreteras convencionaMsilticarriles

A Tronco: rectas, curvas, acuerdos verticales, salidas, entradas,
bifurcaciones, convergencias, aumento/perdlda de carril

Alnstrumentacion experimental
A Camara de videblD

A GARMIN/IREElite
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Metodologia

ARegistro de localizaciones/situaciones con cesion de
control al conductor y la velocidad correspondiente:

A Curvas: varios intentos a diversas velocidades
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Analisis Curvas

AVelocidadSegura para ConducciGhutomatizada
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Analisis Curvas

AVelocidadSeqgura para Conduccidiutomatizada
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Analisis Curvas

AVelocidad Automatizada vs. Velocidad Disefio
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