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SOSTENIBLE
La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible N | y

Diseno de un sistema fotovoltaico integrado para
vehiculos electricos que mejore la autonomia en

flotas.

PROBLEMA

Dificultad que las empresas presentan al momento de N BT
optar por la movilidad eléctrica para su flota de S SR

vehiculos. N
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OBJETIVO GENERAL

Disenar un sistema de gestion energética para vehiculos eléctricos, mediante el
dimensionamiento fotovoltaico, modelos de inteligencia artificial y un prototipo experimental,
con el fin de optimizar la seleccién de rutas y validar la eficiencia del consumo energético en

condiciones reales.

PROPUESTA

Consideracion Disefio del implementacion
de limitaciones sistema del sistema
fisicas fotovoltaico inteligente

Dimensionamiento
energetico
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Distancia Recorrida por Dia (km)

RESULTADOS »
Ahorro energético con ayuda del software

Ahorro de un 22,7% en el consumo asistido por el

Validacion Experimental: Impacto del Asistente |IA en el Consumo

Ahorro del 22.7% ]\

software
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Sistema adaptable y replicable para cualquier vehiculo
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Energia Consumida (mWh)
3 3

Incremento de autonomia de hasta 60km en el
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vehiculo de estudio
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Modo Manual Modo Asistido
(Conduccion Agresiva) (Optimizado por |1A)

Sistema no invasivo que permite mantener la garantia
del vehiculo

CONCLUSIONES

o El asistente de software redujo el consumo ¢ Se implementd un sistema de anclaje vy

energeéetico un 22,7% frente a la conduccién conexion que respeta la integridad del
manual, validando la gestion de la demanda chasis y mantiene intacta la garantia del
como estrategia clave. fabricante.

o El éxito del simulador abre una linea de e La ganancia neta de energia permite cubrir
investigacion hacia el uso de Redes un hasta 60km adicionales sin recarga,
Neuronales Informadas por la Fisica eliminando el bloqueo logistico de retorno
(PINNs) para un control autonomo en con bateria critica.
tiempo real.
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