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La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

DESARROLLO DE UN SISTEMA DE NAVEGACION AUTONOMA

PARA VEHICULOS F1/TENTH

PROBLEMA

La implementacién de un vehiculo auténomo
para F1Tenth enfrenta desafios significativos. La
percepcidn precisa en tiempo real se ve afectada
por condiciones ambientales y dindamicas, lo que
dificulta la deteccién y el seguimiento de
objetos. La planificacion de trayectorias debe
evitar colisiones mientras optimiza el tiempo,
enfrentando  incertidumbres sensoriales 'y
restricciones computacionales. El control del
vehiculo debe garantizar estabilidad y precision
en diversas condiciones. Fallos en estos aspectos
pueden resultar en descalificaciones. La
integracion total de sistemas es clave, como lo
demuestran los récords en competencias
recientes.

OBJETIVO GENERAL

Disefiar e implementar un controlador de navegacidn segura para el vehiculo auténomo F1Tenth, que
permita la deteccion, la prevencidn de colisiones y garantice un desempefio éptimo tanto en simulacion
como en pruebas fisicas.

PROPUESTA
El proyecto se desarrollé en cuatro fases principales. En la

Fase Inicial Fase Final Fase Inicial, se identificaron los parametros fisicos del
vehiculo F1Tenth y se seleccioné un modelo matematico
adecuado como base para el disefio del controlador. En la
Implementacion Fase de Disefio de Control, se implementé un modelo basado
CE DD en Control Predictivo por Modelos (MPC) y se generd una
trayectoria segura para garantizar una navegacion eficiente y
sin colisiones. La Fase de Disefio Computacional incluyd la
VAR aR creacién de un simulador del vehiculo y el desarrollo de un
Diseno nodo en Python capaz de procesar y ejecutar el control en
tiempo real. Finalmente, en la Fase Final, el disefio fue
validado mediante su implementacion en el vehiculo fisico,
asegurando su funcionamiento en condiciones reales
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CONCLUSION

. El controlador basado en el entorno utilizando MPC permitié una navegacion segura en el circuito F1Tenth,
priorizando la evitacidn de colisiones y logrando velocidades de hasta 4 m/s en un entorno controlado.

. La comparacion de algoritmos de navegacion destaco el equilibrio entre seguridad y rendimiento.

. La integracion de sensores confiables y simulaciones en ROS permitié optimizar el sistema antes de las
pruebas fisicas, mejorando el desempefio del vehiculo auténomo en entornos reales.
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