Un futuro en movilidad y seguridad vial:
Conduccion autonoma

MESA 1:
EL ENTORNO DE LA CONDUCCION AUTONOMA

Dr. Ignacio Hojas

Un futuro en movilidad y seguridad vial:

Conduccion autonoma



https://www.theverge.com/2018/2/28/17058030/waymo-self-driving-car-360-degree-video
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NIVELES VEHICULOS AUTONOMOS
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No se requiere conductor

Totalmente auténomo Los sistemas pueden conducir en el 100% de las situaciones

Nivel 4 Supervisién Los sistemas pueden conducir

Altamente auténomo no continua en el 80% de las situaciones

Nivel 3 Supervisién Los sistemas pueden conducir

Auténomo Nno continua : :
0,
ceadione knente en el 50% de las situaciones

Los sistemas pueden

Supervision continua conducir en el 20%

Parcialmente auténomo de las situaciones

A
e

Ni\le| 1 Supervisién continua
Conduccién asistida
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VEHICULOS CONECTADOS
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100%

100% Vehiculos Diesel

80% 80%

Vehiculos Gasolina

60% 60% Vehiculos Hibridos
40% 40%
20% 20% Vehiculos Eléctricos
0% 0%

2017 2020 2023 2026 2029 2032 2035
2017 2020 2023 2026 2029 2032 2035

Un futuro en movilidad y seguridad vial: 4

Conduccion autonoma



NIVELES DE AUTOMATIZACION
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REPERCUSION EN LA CALIDAD DE VIDA

WEWRPRON  \\ENORES RETENCIONES EN CIRCULACION

SEGURIDAD VIAL

SOSTENIBILIDAD: o MENORES ESPERAS EN INTERSECCIONES Y SEMAFOROS

> REDUCCION HASTAEL 80 DEL TIEMPO DE CIRCULACION
* Srindove, Steven, Donpyan e pndreune (2012, mps of Conperave Aastive Ingselontral on Froeway Trafic Fiow, 53° Avus Viegtng of il Wagvrgon
MEJORA DE LOS YNSRI INCRONIZACION DEL FLUJO DEL TRAFICO
FEMPO DE RPN - REDUCCION DEL CONSUMO DE COMBUSTIBLE ENTRE 8% Y 13%
DESPLAZAMIENTO Y IR UTILIZACION DEL TIEMPO DE DESPLAZAMIENTO PARA OTRAS ACTIVIDADES
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DE LA P prOdUCtiVidad 1US Degarmmert o Tanggortat.on ¥ gy Sufety Admengne on (011 Regont $FMAAAL 42
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POR LA OPTIMIZACION  REEECUERE  DjSCAPACITADOS, HERIDOS..ETC) ’

DE LA CIRCULACION  LULZZI™R > AUMENTODE LA OFERTA DE MOVILIDAD Y REDUCCION DE LOS COSTES DE
DICHA MOVILIDAD

I 50 ACCIDENTES TIENEN UN FACTOR HUMANO COMO ELEMENTO
ENTORNOS URBANOS Se'°'_ze: ?l DESENCADENANTE ,
. TGl 5 REDUCCION DE LOS ACCIDENTES DE VEHICULOS (Y EN PARTICULAR
MAS AMIGABLES CICLISTAS, MOTORISTAS Y VIANDANTES) e st
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2015 > 100 Chrysler Pacifica Hybrids (*)
2018 > 500 Chrysler Pacifica Hybrids (*)

*) modificadas nara conduccion antanoma
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INFORME WAYMO

GOOGLE, ACTUALMENTE WAYMO
COMENZO LAS PRUEBAS CON VEHICULOS
AUTONOMOS EL ANO 2009

EL ANO 2015 SUSTITUYOEL VEHICULO
POR UN FIAT-CHRISLER CARAVAN

DATO MAS CARACTERISTICO SON LAS
DESVINCULACIONES (CONTROL POR EL

CONDUCTOR) POR MILLA/KM
ANO DESVINCULACIONES
2015 0,50 Desv/1000 Km

(1 Desviacion X 2000 Km
distancia recorrida 682.000 Km?

2016 0,12 Desv/1000 Km

(1 Desviacion X 8000 Km
distancia recorrida 1.500.000 Km)

VOLKSWAGEN AG DECLARO:
2016 11 Desv/1000 Km sin datos




INFORME WAYMO

Google 635868 124 0.20
Cruise 10015 284 28.36
Nissan 4099 28 6.83
Delphi 3125 178 56.95
Bosch 983 1442 1466.94
Mercedes 673 336 498.95
BMW 638 1 1.57
Ford 590 3 5.08
Tesla 550 182 330.91
Honda 0 0 0.00

VW 0 0 0.00
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Camaras

Estas camaras utilizan el paralaji

basandose en las imagenes para

averiguar la distancia que hay co
diferentes objetos,

cdmaras también interpretan los
1aforos y reconocen los objetos en
/imiento come los peatones y los ciclistas
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Navigant Research Leaderboard:
Automated Driving Vehicles

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
leaderboard-automated-driving-
vehicles
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Navigant Research Leaderh
Automated Driving Vehicle

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
leaderboard-automated-driving-
vehicles

:s del coche auténomo

os botones para saber mds

Execution
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i Erzm Em:i\. Hnn:;ﬁ-msmn
pI T e
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Baidu @ -\
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b2.nl.dealer-preview.co/SiteAssets/LB-AV-17-Navigant-Research_FIMNAL pdf

samaras también interpretan los

Strategy

{(Souwrce: Navigant Research)

aforos y reconocen los objetos en
miento como los peatones y los ciclistas
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The Navigant Research Leaderboard Grid
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Navigant Research Leaderboard:
Automated Driving Vehicles

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
leaderboard-automated-driving-
vehicles
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Inteligente si, pero no auténomo
A la pregunta: ;Qué caracteristicas del coche autbnomo usarias?
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Reducir la posibilidad Ayudar a controlar Asistir en el manejo  Asumir el control de la
y dureza de colisiones la velocidad del volante conduccion regularmente

Datos de 2016

* Muestra: 2.954 encuestados mayores de 16 afos propietarios de un coche
@ @ @ producido después de 1980. Estudio realizado en EE. UU.

@statista_ES Fuentes: Estudio Autonomous Vehicles, Trust, and Driving Alternatives (Agelab) StatISta 5
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* Hasta julio de 2017. Basado en el analisis de 5.839 patentes para la conduccion
@ @ @ autonoma, realizado por el Cologne Institute for Economic Research. = v
@Statista_ES Fuentes: Cologne Institute for Economic Research, WIPO Stat|8ta -4
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Navigant Research Leaderboard:

Automated Driving Vehicles

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
leaderboard-automated-driving-
vehicles
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¢Cuantos coches vende Tesla?
Numero de vehiculos vendidos por Tesla por trimestre

17.400
14.820
11.532 11.603
10'045 I I
T1 T2 T3 T4
2015
@Statista_ES Fuente: Tesla

El Escorial , 5 de abril de 2018 §

24.500

22.200

14.370
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Navigant Research Leaderboard:
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https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
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Inteligente si, pero no auténomo
A la pregunta: ;Qué caracteristicas del coche autbnomo usarias?
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Reducir la posibilidad Ayudar a controlar Asistir en el manejo  Asumir el control de la
y dureza de colisiones la velocidad del volante conduccion regularmente

Datos de 2016

* Muestra: 2.954 encuestados mayores de 16 anos propietarios de un coche
@ @ @ producido después de 1980. Estudio realizado en EE, UU.

@statista_ES Fuentes: Estudio Autonomous Vehicles, Trust, and Driving Alternatives (Agelab) Stat|3ta E
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IN l:(}The self-driving car's sensors

f&%‘ﬂ“ Just like a person has five
senses, Googles s:lf—dnwng < Laser Microphone . Videocameras
hasa vanistyof gaagets tl]at Provides a 360-degree  Can detect 4 | With one on each
defeigf ”l;:earby objects so it can view around the sirens of of the car’s four
. . avoid them. car and helps approachin Ab ¢ | comersand
The A-List: Things a car needs to be autonomous determine ts enser?encyg ' anciheron ts
Global Positioning Sast e : ek g
{ Vision-based Top Lidar* = System software H objects around it.
a smart sensor ’ A 64-layer, 3D Lidar* = -~ Helps car determine :
Smart sensor detects INGh st capaca u=24  sensor on the roof - GPS antenna its location. Orientation sensor
vehicles, pedestrians and FrontBadi ToRo camera vidion scans the area within a A sensor provides Position sensor Located in car's interior,
other objects for sensor CLbEtem ABtE e s Claseiias 120m radius for the the geo-referenced Located in the wheel it acts like the car's inner
fusion, a software that abjects of interest for sensor creation of a 3D map position of the hub, this sensor helps ~ ear, sensing motion
combines data from fision. ard extracts inportart and the environment autonomous determine car's location and balance.
several sensors. d 5 NPo perception, including vehicle up to the from wheel rotations. P
mf.orma'tuon encoded in the the detection of cantifetre : ’
oble;ts _textures (eg, traffic light, vehicles, pedestrians accuracy in Radar
= Front Lidar* traffic signs). and kerbs. veal -t inetit Measures
-E A 16-layer, 3D Lidar* e speed of cars
- sensor scans the area ahead.
within a 100m radius for -
real-time vehicle S =
localisation using the

W
3D map created. y

self-driving car
\

Rear radar

” How the car operates 5 =~ o == How the car sees the world
ﬁ @ Any object the vehicle's [}- 7=\ R 3 = This computerized image is what Google

sensors spot is interpreted researchers monitoring sensor data see

Lidar* for by softwgre to deterrrine if as they ride in the vehicle.

° obi it's a pedestrian, cyclist, .
33&3:’;:“ vehicle or something else. @ Other vehicle

@ Using what it's learned Pedestrian
’ 2 from previous driving, the :
& software makes [ Cyclist

Front radar predictions about what [TTTTT] Objects that warrant caution

i i Distance objects will do next.
Sensors with two detection ) e smord ) Acrosswalk, indicating
ranges - mid and (ong.‘ Mid-range gy et t (DMI OThe software analyzes the e the car needs to stop
detection covers 60m in front and . instrument (DMI) information to decide - ’
has a field of view (FOV) of 45 Inertial measurement A wheel-speed sensor whether it is safe to imi] Atraffic signal. warning of
degrees. It is useful for tracking Lidar* for 360° object unit (IMU) mounted on the left accelerate, turn or hit the == upcoming railroad tracks
vehicles cutting in from adjacent detection ) An |r)ert|a| sensor, including a rear vyheel measures brakes. Path where Google's car
lanes and identifies pedestrians Six 8-layer laser scanners combine 3-axis accelerometer and a the distance travelled intends to go
crossing in front of the vehicle. into a single sub-system to deliver 3-axis gyrocope, provides the by the autonomous Source: Google
Long-range detection covers 360-degree coverage and position and orientation of the vehicle and helps to Graphic: Tribune News Service
174m and has a smaller FOV, of perception of dynamic objects and vehicle by integrating their provide its position on
10 degrees. It is used to maintain static obstacles with precise measurements over time. the map accurately.

a safe distance when cruising. distance measurements.

NOTE: “Lidar: Light detection and ranging Source: INSTITUTE FOR INFOCOMM RESEARCH, AGENCY FOR SCIENCE, TECHNOLOGY AND RESEARCH _ ST GRAPHICS
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WHEN WILL YOU
BE ABLE TO BUY

A DRIVERLESS CAR?

2014 2020

Hyundai Genasis with ASCC,
AEBI and LKAS features

2014
Mercedes-Benz 5-500
with Intelligent Drive

2017

California first state to allow
sale of autonomous cars. -

2015
Cadillac equipped
with “Super Cruise”

2016
2015

5% of the cars on the road will be
Level 2 - Strategy Analytics

Benz, GM News, Strat

Sources: Mert
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BMW, Volvo and Nissan to
sell line of driverless cars.

Tesla Model S to be 90% autonomous

y Analytics, Automotive News, Nissan News, Navigant Research, Volvo News, Fehr & Peers, Lux Research, IHS

2060
75% of traffic will be autonomous
vehicles - Fehr & Peers

2040
75% of the traffic will be
autonomous vehicles

- Institute of Electrical and
Electronics Engineers

2030

Autonomous cars will be an
$87 billion dollar industry

- Lux Research

2070
95% of traffic will be autonomous
vehicles - Fehr & Peers

2030 v
: . -y
25% of traffic will be -y
autonomous vehicles f?,;‘
;> 2064

-Fehr & Peers

Driverless cars available worldwide

2028 - Dr Jens Desens, Daimler

Ford to sell line of
driverless cars - Raj Nair,
Ford Group Vice President

2040
50% of traffic will be autonomous
vehicles - Fehr & Peers

2035

75% of all passenger vehicles
bought will be self-driving

- Navigant Research

i hd
Gray Scott, Techno-Futurist 2018 "’4. 2030
Google to sell their ,‘9 Only self-driving cars can be
autonomous car J‘,Q 34 purchased in United States - IHS

2026
100% of cars sold will be autonomous.
- Adam Jones, Morgan Stanley Level 4
Vehide fully autonomous
Occupants do not need abillity to drive
Level 2
Viehicle fully autonomous
Driver takes control In emergency

2018

Audl AB with
‘Self-Drive' technology
Level 2

Vehide Integrates detection/response
Driver ready to take control

2020

9% of the cars on the road will
be Level 2 - Strategy Analytics Level 1

Viehicle provides driver Info/warnings
Driver has Informed control

Level O

mojomotors
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Navigant Research Leaderboar--
Automated Driving Vehicles

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research- )
leaderboard-automated-driving- Surround View
vehicles e

Spot
Detection

il

Emergency Braking
Adaptive

Cruise Conteel Pedestrian Detection |
Collision Avoidance \ i Rear ¥
-ﬂ’l” 4 = - ~ Collision

Warning 4

M Long-Range Radar
Il LIDAR

1 Camera

@ Short-/Medium Range Radar
M Ultrasound
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Navigant Research Leaderboard:
Automated Driving Vehicles

https://www.navigantresearch.co
m/research/navigant-research-
leaderboard-automated-driving-
vehicles
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INFORME WAYMO

Company 2016 2015
Miles Disengage- | Miles Miles Disengage- Miles
Driven ments between Driven ments between
Disengage- Disengage-
ments ments
BMW 638 1 638 N/A N/A N/A
Bosch 983 1,442 1 857 625 1
GM Cruise 9,776 181 235 239 103 2
Delphi 3,125 178 18 14,207 323 44
Ford 590 3 197 N/A N/A N/A
Nissan 4,099 28 146 1,373 99 14
Mercedes-Benz 673 336 2 637 554 1
Tesla 550 182 3 0 0 0
Waymo (Google) 635,868 124 5,128 424,331 341 1,244

Source: Department of Motor Vehicles, CA, 2016 (Public Roads Data only)
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Navigant Research Leaderboard:
Automated Driving Vehicles

Surround View
Traffic Sign

Recognition
Adaptive

Emergency Bral
Cruise Control

Pedestrian Detection
Collision Avoidance

W Long-Range Radar
M LIDAR

Camera

M Short-/Medium Range Radar

Surround View
M Ultrasound
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EL PROBLEMA FUNDAMENTA ES LA
GESTION DINAMICA DE CONFLICTO
ENTRE VEHICULO-VEHICULO Y

S \EHICULO-VIA

EL ELEMENTO CRITICO PARA LA
IMPLANTACION DE LAS TECNOLOGIAS
DE CONDUCCION AUTONOMA SOMOS
LOS USUARIOS

mt |7
'

EL DESARROLLO DE LAS TECNOLOGIAS o
REQUIERE DE LA ADAPTACION DE LA .
SOCIEDAD MEDIANTE LA CREACION DE '
REDES DE ORGANIZACIONES
(ADMINISTRACION, ASEGURADORAS,
FABRICANTES, FLOTAS Y USUARIOS.

Un futuro en movilidad y seguridad vial:

Conduccion autonoma




RED DE TRABAJO

TRABAJO INTEGRADOS TECNICO-SOCIAL
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DESARROLLO SOLUCIONES

« VEHICULO AUTONOMO
» COMUNICACIONES ENTRE VEHICULOS
« COMUNICACIONES VEHICULO-VIA

DESARROLLO DE EXPERIENCIAS

+ PRACTICAS DE INICIACION

+ CIRCULACION VIAS INTERURBANAS

« CIRCULACION VIAS URBANAS

« ESTUDIO DE SITUACIONES DE RIESGO

CERTIFICACIONY CONTROL DE VEHICULOS

« CONTROL DE ESPECIFICACIONES
+ CERTIFICACION TECNICA

Un futuro en movilidad y seguridad vial:

Conduccion autonoma



SISTEMAS DEL VEHICULO

Mecanica Electronica : Software

LOS SISTEMAS DE CONTROL EL VEHICULOS TENDRA

LOS VEHICULOS ESTARAN

MOTORIZADOS CON (CAMARAS, RADARES, UN S.0. (GOOGLE??),
SISTEMAS ELECTRICOS LIDARS..ETC) ,
(BATERIAS O PILA DE SERAN COMPLEJOS Y LA INTEGRACION DE LAS
COMBUSTIBLE) NECESITARAN REVISIONES ~ FUNCIONALIDADES DEL
FRECUENTES VEHICULOS, DE LA VIAS
Y DE LAS

LOS SISTEMAS MECANICOS
SERAN MAS SENCILLOS QUE
LOS ACTUALES

LA ELECTRONICASERA LA COMUNICACIONES CON
PARTE MAS COSTOSA DE LOS OTROS VEHICULOS
EQUIPOS DEL VEHICULO (G5 Y V2X)

Un futuro en movilidad y seguridad vial: &

Conduccion autonoma



MANTENIMIENTO DEL VEHICULO

CAMBIO EN LOS PROCEDIMIENTOS DE MANTENIMIENTO DE LOS
VEHICULOS Y EN LA GESTION DE LOS TALLERES (NECESIDAD DE
OPTIMIZAR LOS PROCESOS, MEDIANTE SISTEMAS EN CADENA)

EL MANTENIMIENTO SERA SIMILAR AL QUE SE REALIZA ACTUALMENTE
EN LA INDUSTRIA AERONAUTICA (REVISIONES PERIODICAS Y DESPUES
DE DETECCION DE FALLOS)

EL SISTEMA DE CONTROL DEL VEHICULO NO PERMITIRA LA
CIRCULACION EN CUANTO SE DETECTE FALLOS O PROBLEMAS LEGALES

LOS VEHICULOS TENDRAN ACTUALIZACIONES DE SOFTWARE DE FORMA
RUTINARIA, PARA MEJORAR LA SEGURIDAD DEL VEHICULO

Un futuro en movilidad y seguridad vial: &

Conduccion autonoma




Y,
%
" 3 v
i = Sl
. y 7
" 2N &
£ 3 .
7 L
FESVIAL %
FUNDACION
PARA LA
Souaibao AL

Un futuro en movilidad y seguridad vial: ¢

Conduccion autonoma

BASES DE DATOS

VEHICULOS
VIAS
RUTAS

CONFLICTOS

EXPERIENCIAS

L —

CREACION DE UN SISTEMA DE INFORMACION CON
LAS EXPERIENCIAS REALIZADAS DISPONIBLE PARA
TODOS LAS INSTITUCIONES

CENTROS DE EXPERIMENTACION
ORGANOS DE LA ADMINISTRACION
EMPRESAS ASEGURADORAS
FABRICANTES

OPERADORES DE FLOTAS
MANTENMIENTO DE VEHICULOS
FORMACION DE CONDUCTORES



DESARROLLO DE
LA MOVILIDAD:

HAY DOS FRENTES DE I+D+i

EQUIPOAMIENTO DE
VEHILICULOS Y DE LAS
INFRAESTRUCTURAS

Y LA ORIENTACION AL
USUARIO PARA OPTIMIZAR
LA ADAPTACION DE LOS
SERVICIOS

ESTE PROYECTO
DESARROLLA LA
EXPERIENCIA DE USUARIO
EN LOS SISTEMAS DE
MOVILIDAD

POLITECNICA

EXPERIENCIA

1.000.000 Km

OBJETIVOS:

DOCUMENTAR UNA BASE DE DATOS
DE EXPERIENCIAS DE USUARIO CON
VEHICULOS REALES EN
SITUACIONES REALES

OBTENER LAS CURVAS DE
INCIDENCIAS, CONFLICTOS Y
RIESGOS EN LAS DISTINTAS
SITUACIONES

DESARROLLC SOLUCIONES

+ VEHICULO AUTONOMO
+ COMUNICACIONES ENTRE VEHICULOS
+ COMUNICACIONES VEHICULO-VIA

- DESARROLLO DE EXPERIENCIAS

+ PRACTICAS DE INICIACION

+ CIRCULACION VIAS INTERURBANAS

+ CIRCULACION VIAS URBANAS

+ ESTUDIO DE SITUACIONES DE RIESGO

- CERTIFICACIONY CONTROL DE VEHRICULOS

+ CONTROL DE ESPECIFICACIONES
+ CERTIFICACION TECNICA

CARACTERISTICAS DE LA RED
- RED ABIERTA

= RED MODULAR

- RED NORMALIZADA

VOLUMEN DE DATOS

1 VEHICULO-1 DIA
SHORAS. \
- CAMPO
 200kM |
12INFORMES 1
aHoRAsDEDATOS | [ OATOS

CONDUCCION

AUTONOMA

Experiencia 1.000.000 Rm

DATOS TECNICOS :

OBJETIVO: 1.000.000 KM
USUARIOS: 2.000 USUARIOS
PERIODO: 200 DIAS (7 MESES)
- PARQUE DE VEHICULOS: 25
KM/VEHICULO-DIA: 200 KM
HORAS/VEHICULO-DIA: 8 H

INFORMES BB.DD. : 60.000
HORAS DE DATOS : 40.000

EXPERIENCIAS A.1 Circulacion

DE USUARIO

B.
JORNADAS
INVESTIGACION

- B.2
il\/ehiculo

C
DOCUMENTACION
Y BB.DD.

D.
DIFUSION

SOCIAL Website

:A.Z Vias
Circuito Cerrado | [Baja Conflividad} Alta Conflividad

Smart Road

D.1 Documentacion

BASES DE DATOS

« TIPOS DEVEHICULOS |
+ TIPOS DE VIAS

+ RUTAS Y HORARIOS

+ CONFLICTOS

+ EXPERIENCIAS

| A.3 Vias

B.4
B.3

Smart Cities

Servicios
Movilidad

Redes Sociales

A.4 Entorno
Periférico

CREACION DE UN SISTEMA DE
INFORMACION CON LAS EXPERIENCIAS
REALIZADAS

- EXPERIENCIA DE USUARIO

- CONFLICITIVADAD

- SINIESTRALIDAD
EFICIENCIA ENERGETICA

- DIFUSION SOCIAL

| A5 Vias
| Urbanas Saturadas

B.5
Operadores y
Usuarios

Programas Tv




REVOLUCION

MOVILIDAD: LOGISTICA:
VA A CAMBIAR LA FORMA DE VERY LOS SISTEMAS DE DISTRIBU,CI(')N Y LA
SENTIR LA CONDUCCION MAQUINARIA DE OBRA SERAN EN SU

, , MAYORIA VEHICULOS AUTONOMOS
EL VEHICULO SERA UN ESPACIO DE

OCIO Y DE TRABAJO EL EMPLEO ESTARA LIGADO ALA
, , GESTION DE SISTEMAS Y AL

LOS VEHICULOS NO ESTARAN MANTENIMIENTO DE LOS VEHICULOS

APARCADOS EN LAS VIAS SINO

CIRCULANDO CONSTANTEMENTE LA OPTIMIZACION DE LOS PROCESOS
DE DISTRIBUCION AHORA LAS

LA SINIESTRALIDAD DISMINUIRA CIUDADES MAS LIMPIAS Y MAS

MUCHO, PERO DESGRACIADAMENTE ESPACIOSAS

NO SERA 0 (EJEMPLO LOS ASCENSORES)

Un futuro en movilidad y seguridad vial:

Conduccion autonoma



IDEAS PARA EL DEBATE

1° LOS CAMBIOS EN LA MOVILIDAD Y LA LOGISTICA SON IMPARABLES Y ADEMAS
SE VANA PRODUCIR A UN RITMO VERTIGINOSO

2° LOS CAMBIOS EN EL EMPLEO VAN A SER MUY TRAUMATIC,OS, PROFESIONES
CON UNA LARGA TRADICION VA A DESAPARECER EN LOS PROXIMOS 10 ANOS

3° HAY MUCHOS EMPLEOS NUEVOS EN EL ENTORNO, FUNDAMENTALMENTE

PARA LOS TRABAJADORES Y EMPRESAS QUE ESTEN DESARROLLANDO
SERVICIOS Y SOLUCIONES EN LAS FASES TEMPRANAS DEL PROCESO

4° LA SOCIEDAD QUE NO DESARROLLE UN MARCO LEGISLATIVO Y UNAS
EXPERIENCIAS DE USUARIOS EN LAS PRIMERAS FASES DEL PROCESO
TENDRA MUY POCAS POSIBILIDADES DE PARTICIPAR DE LAS ACTIVIDADES
ECONOMICAS QUE SE DESARROLLEN SOBRE ESTAS TECNOLOGIAS

Un futuro en movilidad y seguridad vial: &

Conduccion autonoma
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W i Escuela Técnica Superior

de Ingenieria Civil
Universidad Politécnica de Madrld
k Calle de Alfonso XII, 3y 5,28014 1

Ignacio Hojas (ignacio.hojas@upm.es)

Un futuro en movilidad y seguridad vial: 4

Conduccion autonoma



EXPERIENCIA
1.000.000 Km

ENCUESTA EXPERIENCIA 1.000.000 KM

Nombre y Apellidos:
Email:

[MUJER—_I [IIO.MRRF] [ ]
Encuesta

¢Usted utilizaria un vehiculo autdnomo para sus desplazamientos habituales?

NO NO LO SE

durante las g O =
P re s e n ta C i o n e s d e I a iUsted creé que afectars a su modo de vida la conduccién auténoma?

EMPEORARA NO LO SE MEJORARA

Jornada B E =]

;Qué opina usted que deben hacer las administraciones publicas en
relacién a la movilidad auténoma?

DEBE PREVALECER NO TENGO

LAPRUDENCIA UNA OPINION FORMADA DEBE

FAVORECERSE

K R S R =

Encuesta elaborada en Marze de 2018 por el profeser Ignacie Hojas para la Jornada del 5 de Abril de 2018




Encuesta

previa ala prueba

con el Vehiculo
Autonomo

ENCUESTA PRE-CONDUCCION
EXPERIENCIA 1.000.000 KM

A, >
EXPERIENCIA LO?__ @9’
1.000.000 Km @;3-0

Nombre y Apellidos:
Email:

I NUJ&HI IHI’.'H.HETI I I
Ila-'.g l | 10-2% I l}l}-!? ! I-uJ-d'.' I "){:-)'J | |MI-LU I !?n-qﬂ I

&SE SIENTE PREOCUPADO ANTES DE UTILIZAR EL VEHICULO AUTONOMO?
NO UNPOCO sl

B & B8 &

¢CONSIDERA QUE PUEDE SER PELIGROSO PARA OTRAS PERSONAS?
UNPOCO sl

B &8 B B

ECONSIDERA QUE EN GENERAL MEIORA LA MOVILIDAD RESPECTO A LA
CONDUCCION CONVENCIONAL?

UN POCO si

B &8 8 B

ECREE QUE EL VEHICULD SERA CAPAZ DE REACCIONAR MEJOR QUE UN
CONDUCTOR ANTE LOS IMPREVISTOS?

LCREE QUE UN SISTEMA AUTONOMO ES MAS EFICIENTE QUE LA CONDUCCION
POR SERES HUMAMNOS?

L] UNPOCO

B &




Encuesta

posterior a la prueba

con el Vehiculo
Autonomo

ENCUESTA POST-CONDUCCION
EXPERIENCIA 1.000.000 KM

EXPERIENCIA
1.000.000 Km

Nombre y Apellidos:
Email:

I lluJF_RI IHOMBRF' l l
||{||9 I |2029 I |J0-J1 I |4L1--i'1 ] 150-5'} l |W~{ﬁ I ‘TDN |

{VALORE LA EXPERIENCIA EN EL VEHICULO?

DECEPCIONANTE NEUTRA REPETIRIA
B B B (=)

{LE GUSTARIA DESPLAZARSE EN ESTE TIPO DE VEHICULOS HABITUALMENTE?

ALGLUINAVEZ sl

B B8 =

¢HA DETECTADO ALGUNA ANOMALIA EN EL COMPORTAMIENTO DEL VEHICULO?

ALGUNAVEZ sl

¢CONSIDERA QUE LAS ViAS POR LAS QUE CIRCULA HABITUALMENTE SON
ADEACUADAS A ESTE TIPO DE VEHICULOS?

ALGLINAS sl

¢CONSIDERA QUE HAY MAS RIESGO EN LA CIRCULACION PARA DTROS
VEHICULDS, CICLISTAS Y PEATONES?

UNPOCO

B E B B




