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Quesignificacontarcuncondutorvirtual?

AUn controladotapaz de imitar as capacidades humanasatexae control
ABuscadaautomatizaciodaconducion
AConverter a@esprazamentounvehiculounpracer

AFuturodaindustriaautomobilistica
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AMelloramseguridade
AAumentap confort
Alncrementar a capacidade do trafico

AReducir a probabilidade de erros humanos
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Obxetino

Aplicacion dun simuladowulticorpopara o desefio, axuste e
avaliacion de controladores.

AModelizatn circuito con rectas e curvas
ADefinir e avaliar distintas estratexias de control

ADefinir criterios de comparacion
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Conttroiadore empregddes

BasadosnPIDs

AlLazo de control pechado
AGanancia proporcionderivativae integral

AErro actual, errosasados errosfuturos

AEcuacionsliferenciais para descrilirsistema )
+
e P (5)
AAparentalificultadede axuste
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Conticotaldore empregddes

LOxica borrosa

AlLazo de control pechado
AFunciénsmembro operadorexicose conxuntaderegras
AExprésas@unxeitonatural, empregan@onxuntoorrosos

ACuantificadore® moi t o6, Omoi 6 e Ooun poucooc

ASimplicidadetanto conceptual como desenvolvemento
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Simultation Mattkab

AModelado completo dunha masa puntual recorrendo o circuito de Catalufi:
AMasa 1000 kg

AVelocidadiicial 20 m/s
A=| [] %
AlntegradoForwarcEulersemiimplicito: e (<« ) o(3 o <« | #]
AVariable de control: erro en posicion

ATécnicas de control
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APrototipo virtual

Simutado i IMM

ALinguaxerortran
ASimulacion en tempo real

AMaisaxustaddarealidade

ACoordenadaprincipais

A P1 ( Centro dgavidadp

A V1 ( Direccion de avance )

AControladoroxirodo volante
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Vaieidtesicewantiol

AErro de posicién
A Distancia entre P1 e o punto de referencia da estrada en direccion normal a esta

AErro angular

A Angulo de desfase entre V1 doaaioque leva a estrada

Erro en
angulo

Erra en ‘
posicion Tanxente a

traxectoria
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Simutation sedlizadas

AReproduciémo circuitode Catalufia
AVolta completa

AControlador inicial que actiiaxim do volante

ABase para a optimizacion dus/oscontroladores

AResultado®btidosaocabo da simulacion: tempo por volta, erro de posicion

erro angular

ALimitacion nxiromaximo enavelocidadelexirodo volante
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Corntirdlaidore 8 @desenvolvilos

ABasado®nPIDs

A PD: proporcional e derivativo ao erro de posicion.

A PID: proporcional, derivativo e integral ao erro de posicion

A PID + Perming@roporcional engadido para o erro angular.

A PID + PDérminalerivativo engadido ao erro angular.

API'D + P + FFW: enfeadibivaltb. dunha compofent
A Controladores borrosos:

A Borroso 1
A Borroso 2

A Soamente mostraremos os resultados para os dous mellores controlador
baseados eRIDs e o mellor borroso.
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Criterios de comparacion

AErro de posicion maxinobtidoaolongo da volta
AErro cuadratico medio
ATempo por volta

AControlador borrosorixinal

Controlador Borrosaorixinal

Tempo por volta (s) 121.44
Erro maximo (m) 4.26
Erro cuadratico medio (m) 1.23
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