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Importancia del las Redes Neuronales
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e Asistencia al conductor

e La automatizacion total




MEDIUM RANGE VEHI(

3.34 millones de millas 35 Vehiculos en cada Ciudad
10 millones de millas
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Planteamiento del Proyecto

* En este trabajo de Titulacion se desarrolla un algoritmo mediante el uso de Redes
neuronales artificiales especificamente mediante la teoria del perceptron simple
para el control de |la velocidad de los motores de un vehiculo en linea recta.
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METODO

Diseno del Vehiculo

* Chasis en acrilico

e 2ruedas de goma

* 2 motores DC con caja de cambio
* 2 Encoder FC-03

* Arduino MEGA 2560

* Protoboard pequefo

* Baterias

* Modulo Bluetooth
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RESULTADOS
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Video de Funcionamiento Del Vehiculo de
Pruebas
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Estabilizacion sin Freno  Aplica Freno lzquierdo Diferencia Aplica Freno Estabilizacion  Diferencia

Estabilizacion (Sec)
(Sec) (Sec) (Sec) Derecho (Sec) (Sec) (Sec)

1 19

2 20

3 17

4 17 34 77 43
5 19 45 80 35
6 20 49 66 17

7 15 48 81 33

8 19 32 47 15 87 101 14
9 6 90 113 23 35 53 18
10 4 42 72 30 19 34 15

Promedio 15.6 23.6 25



Resuelve de manera satisfactoria el
Planteamiento

Minimo 4 segundos y Maximo 43
segundos de tiempo de Estabilizacion

Conclusiones

Estabilizacion en Funcionamiento normal
sin aplicacion de frenos mas rapida.

Adaptabilidad del Algoritmo desarrollado



Recomendaciones




