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Existe un muy limitado uso de tecnologías de prevención de colisiones
dentro de los vehículos comercializados en el mercado local, las cuales son
removidas de muchos modelos de automóviles para abaratar costos y
contrarrestar los altos impuestos de importación. Al mismo tiempo, hay
una brecha de mercado con respecto a productos comerciales de esta
índole, en el sentido que puedan ser adquiridos para su instalación.

Diseñar y simular un sistema de alerta de colisión frontal
mediante la integración de hardware y software con el
Raspberry Pi, y la adquisición y análisis de datos de
sensores.

 La placa de ordenador Raspberry Pi contiene todos los
puertos físicos, protocolos de comunicación y nivel de
procesamiento necesarios para la integración de todos
los componentes del sistema.

 La adquisición de datos presentó desafíos en cuanto al
nivel de ruido de sensores, los cuales fueron
efectivamente combatidos mediante múltiples pruebas
de configuración del código, de modo que se logró
optimizar el sistema.

Diseñar un sistema con sensores, módulos y
dispositivos capaz de ser instalado en el panel
frontal de un vehículo, de modo que genere
alertas en escenarios de colisión detectada.

Integrar algoritmos de adquisición de datos,
obtención de variables cinemáticas, y generación
de alertas de colisión, en un código Python
ejecutable por el Raspberry Pi.

Crear un entorno de simulación de conducción
para la elaboración de diversos escenarios
asociados a diferentes combinaciones de
distancia, velocidad y aceleración y exportar los
datos obtenidos al algoritmo de generación de
alertas.

Analizar la efectividad del sistema creado para
diferentes iteraciones de configuración,
escenarios simulados o posibles casos de reacción
del conductor hacia la alerta respectiva.

Se realizó el análisis de ruido en la adquisición de datos del sensor Lidar, del cual se obtienen los datos de distancia y las
variables cinemáticas: velocidad relativa y aceleración relativa.

Se realizó el análisis de uso de distintas opciones de tasas de refresco para la obtención de velocidad y aceleración, mediante
la cual se encontró la configuración óptima para la maximización del tiempo de respuesta y la minimización del error en las
variables, obteniendo un alto desempeño en la generación de alertas de colisión.

Se simuló múltiples escenarios de conducción sobre los cuales se extrajeron los datos para ser importados al algoritmo de
generación de alertas, descubriendo las fortalezas y limitaciones del sistema creado.

 En todos los escenarios de conducción donde había una
distancia segura entre vehículos, o la velocidad se
encontraba dentro del rango de operación, el conductor
presenta tiempo suficiente para reaccionar y evitar la
colisión.

 En los escenarios donde no se puede prevenir una
colisión sólo con frenado, el sistema reacciona con un
retraso de máximo 250ms para que el conductor tenga
el tiempo suficiente para realizar una acción evasiva.
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Alerta Leve [s] Alerta Media [s] Alerta Máxima [s]
Tiempo entre Al. 

Max. y colisión [s]

Real 0.08 0.13 0.15
3.55

Sistema +0.17 +0.12 +0.10 Prevención, distancia máxima final 4,2m 
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