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Una disposicion de mando (111) de un vehiculo
auténomo que modifica o ajusta una funcionalidad de
conduccion de un modo de conduccién auténomo del
vehiculo autbnomo; donde la disposicion de mando
(111) comprende una unidad de control electrénica
ECU (112) que suministra sefiales de control a un
actuador del vehiculo (114) auténomo; al menos un
sensor del vehiculo (116) autbnomo esta conectado a
la unidad de control electrénica ECU (112), para
suministrar un primer mensaje en base a un
parametro del vehiculo auténomo; una unidad de
deteccion de estado de usuario (113), conectada a la
unidad de control electrénica ECU (112) y a un sensor
de estado (115) de usuario, para suministrar un
segundo mensaje en base a un estado determinado
del usuario del vehiculo auténomo; la unidad de
control electrénica ECU (112) recibe el primer
mensaje y el segundo mensaje y selecciona un modo
de conduccion del vehiculo autbnomo de entre una
pluralidad de modos de conduccién almacenados en
una primera unidad de almacenamiento de datos
(118) conectada a la unidad de control electronica
ECU (112).
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DESCRIPCION
Disposicion de mando
Objeto

La presente invencion se refiere a una disposicion de mando de un vehiculo en modo

de conduccién auténoma y a un vehiculo que comprende la disposicién de mando.
Estado de la técnica

Es conocido en el estado de la técnica, un vehiculo que tiene una pluralidad de modos
de conduccién auténomos, en el que el vehiculo es capaz de circular por una via
preparada para el transito de vehiculos desde un origen a un destino sin intervencién

activa de un usuario o conductor del vehiculo.

El vehiculo autobnomo comprende una pluralidad de sensores; una base de datos de
perfiles del conductor; una interfaz de preferencias del conductor; y un elemento
procesador que esta configurado para recibir un perfil seleccionado del conductor,
donde el perfil seleccionado del conductor es seleccionado a través de la interfaz de
preferencias del conductor y donde el perfil seleccionado estd almacenado en la base
de datos de perfiles del conductor. A continuacion, el elemento procesador selecciona
el modo de conduccién del vehiculo autbnomo de entre un modo de aprendizaje, un

modo auténomo o un modo manual.

Cuando el vehiculo esta en el modo de aprendizaje, el elemento procesador recibe
desde las salidas de la pluralidad de sensores determinados parametros de conduccion
del vehiculo, selecciona el perfil del conductor en respuesta a las salidas de la pluralidad
de los sensores y almacena los perfiles del conductor actualizados en la base de datos
de perfiles del conductor, para que cuando el vehiculo autbnomo estd en modo
autbnomo opera segun uno de los perfiles del conductor almacenados, y mantiene los
perfiles del conductor almacenados, sin cambios, cuando el vehiculo esta en el modo

manual.

Sin embargo, el modo de conduccién auténomo establecido en cada instante de tiempo
para el vehiculo no tiene en cuenta el estado y/o comportamiento del usuario del
vehiculo autonomo. Adicionalmente, la fase de aprendizaje para determinar el modo de

conduccion autbnomo requiere de un manejo o conduccién manual por parte del



10

15

20

25

30

ES 2770 199 Al

conductor del vehiculo, a fin de generar el perfil del conductor.
Sumario

La presente invencion busca resolver uno o més de los inconvenientes expuestos
anteriormente mediante una disposicion de mando tal como es definida en las

reivindicaciones.

La disposicion de mando de un vehiculo auténomo en modo de conduccion autbnoma
esta configurada para modificar el modo de conduccién del vehiculo autonomo, que esta
en modo de conduccion autbnoma. Cada modo de conduccion comprende una
definicion de los parametros cinematicos del vehiculo, de manera que permite alterar el
comportamiento dindmico de dicho vehiculo durante su circulacién. A modo de ejemplo,
algunos de los parametros de funcionamiento del vehiculo auténomo que pueden ser
modificados por parte de la disposicion de mando en base al modo de conduccién
seleccionado pueden ser una velocidad maxima, un valor de deceleracion maximo, un
valor de aceleracién maximo, una relacion de desmultiplicacién del sistema de direccién
del vehiculo autbnomo o una dureza del sistema de suspension de dicho vehiculo,

pudiéndose modificar Unicamente uno de dichos parametros o de forma combinada.

En este documento, la indicacion de vehiculo auténomo se refiere a un vehiculo que
incorpora un aparato o sistema que permite conducir de forma automatica desde un
origen a una destinacién predefinida sin depender de un control o actuacién por parte
de un conductor. El vehiculo auténomo es capaz de reconocer condiciones externas del
vehiculo, asi como el estado del vehiculo. El vehiculo auténomo genera de forma
automatica una trayectoria de conduccion para el vehiculo basada en las condiciones
externas del vehiculo detectadas y el estado del vehiculo, y controla el vehiculo de

acuerdo con la trayectoria de conduccion generada.

La disposicién de mando comprende una unidad de control electronica ECU configurada
para suministrar sefiales de control a al menos un actuador del vehiculo autonomo;
recibir un primer mensaje en base al al menos un pardmetro del vehiculo autobnomo
medido desde al menos un sensor del vehiculo autbnomo, conectado a la unidad de
control electronica ECU; recibir un segundo mensaje en base a un estado determinado
del usuario del vehiculo autbnomo determinado desde una unidad de deteccién de
estado de usuario, conectada a la unidad de control electronica ECU.

La unidad de control electrénica ECU estéd configurada para seleccionar un modo de
conduccidn del vehiculo autbnomo que circula en modo de conduccion autbnomo de

entre una pluralidad de modos de conduccion almacenados en una primera unidad de
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almacenamiento de datos, conectada a la unidad de control electronica ECU; vy
suministrar sefnales de control al al menos un actuador del vehiculo auténomo en base

al modo de conduccion seleccionado.

En este documento, la indicacion de actuador del vehiculo auténomo se refiere a un
dispositivo capaz de ejecutar unas sefnales de control para generar un efecto sobre la
dinamica del vehiculo, como por ejemplo el sistema de propulsion del vehiculo

auténomo, los frenos del vehiculo, el sistema de direccion o el sistema de suspension.

La unidad de deteccion de estado esta configurada para evaluar y suministrar un estado
de usuario de entre una pluralidad de estados predefinidos, a partir de sefales de evento
recibidas desde al menos un sensor de estado de usuario, donde la pluralidad de
estados predefinidos estdn almacenados en una segunda unidad de almacenamiento
de datos, conectada a la unidad de deteccidn de estado. De este modo el dispositivo de
mando de la presente invencién es conocedor del estado del usuario del vehiculo
autébnomo, pudiendo modificar la forma de conduccion del vehiculo autonomo en base
a dicho estado. A modo de ejemplo, si un usuario esta en un estado de somnolencia, el
vehiculo auténomo selecciona un modo de conduccién con parametros de conduccién
suaves. De igual modo, si un usuario esta en un estado de nerviosismo o mareos, el
vehiculo auténomo selecciona un modo de conduccién con parametros de conduccién

nuevamente suaves.

El sensor de estado esta configurado para detectar al menos un parametro fisioldgico
del usuario a partir de parametros del tipo temperatura corporal, presién sanguinea,
ritmo cardiaco, nimero de pulsaciones por minuto, frecuencia respiratoria, expresién
facial, inflexién de la voz o similar; y suministrar el segundo mensaje en base al

parametro fisiol6gico detectado.

El sensor de estado esta configurado para determinar al menos un evento fisioldgico
como un estado de mareo del usuario por medio de reconocimiento facial, y suministrar

el segundo mensaje en base al estado de mareo determinado.

El sensor de estado esté configurado para detectar al menos un evento psicoldgico del
usuario del tipo somnolencia, estrés, grado de intoxicacion, grado de alerta tal como
grado de atencion o de distraccion, estado emocional o similar; y suministrar el segundo

mensaje en base al evento psicologico detectado.

La unidad de deteccién de estado estd configurada para mantener actualizada la
segunda unidad de almacenamiento de datos con registros de eventos fisiolégicos y
psicolégicos detectados del usuario; pronosticar un estado del usuario en base a los
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registros de eventos almacenados en la segunda unidad de almacenamiento de datos;
y suministrar el segundo mensaje en base al estado del usuario pronosticado. Se
detecta e identifica cada uno de los usuarios del vehiculo para generar un historial de
estados de cada uno de los usuarios. De este modo, la unidad de deteccion de estado
conoce las preferencias del usuario y la predisposicion de cada uno de los usuarios a
tener ciertos estados, eligiendo el modo de conduccion adecuado segun dicho historial
de datos de estado.

La unidad de deteccién de estado esta configurada para determinar un nivel de
confianza del usuario en un vehiculo auténomo conducido de forma auténoma a partir
del perfil de usuario y de los registros de eventos de usuario almacenados en la segunda
unidad de almacenamiento de datos; y suministrar el segundo mensaje en base al nivel

de confianza del usuario pronosticado.

Es decir, una vez que el usuario esta sentado en el asiento del vehiculo autonomo y el
vehiculo pasa de un estado de parado a marcha, la unidad de deteccién de estado
transmite el segundo mensaje en base al perfil de usuario y a los registros histéricos del
perfil de usuario almacenados en la segunda unidad de almacenamiento de datos; de
manera que, el modo de conduccién auténoma del vehiculo autbnomo se modifica o
ajusta en base a los datos detectados por los sensores de forma instantanea y también
por los datos histéricos asociados al usuario. El perfil de usuario ha sido determinado
en base a los datos histéricos de usuario almacenados en la segunda unidad de
almacenamiento de datos, donde dichos datos son actualizados periédicamente en

funcién de los diferentes estados de usuario detectados.

Si varios usuarios comparten el vehiculo autbnomo, la unidad de deteccién de estado
esta configurada para comparar el estado determinado para cada uno de los usuarios
gue estan localizados dentro del interior del vehiculo autonomo, determinar un estado
singular de entre la pluralidad de estados de los usuarios comparados, para suministrar
el segundo mensaje en base al estado singular determinado; es decir, en caso de existir
dos 0 mas ocupantes dentro del vehiculo, la unidad de control electrénica ECU
selecciona el modo de conduccion que mejor se adapta al usuario que comprende algun
tipo de particularidad o singularidad. Asi, a modo de ejemplo, si entre los ocupantes del
interior del vehiculo autbnomo existe un usuario con alta tendencia a marearse, el modo
de conduccion seleccionado serd el que mejor se adapte a dicho usuario. Por el
contrario, si existe un usuario con emergencia o necesidad de llegar rapido a su destino,

el modo de conduccion seleccionado sera el que mejor se adapte a dicho usuario.

Mas en detalle y a modo de ejemplo, si el vehiculo autbnomo esta ocupado por cuatro
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usuarios que tienen perfil de usuario de velocidad reducida, y durante el desplazamiento
del vehiculo auténomo los sensores de estado suministran sefales de evento
correspondientes a uno de los usuarios del vehiculo auténomo a la unidad de deteccion
de estado, que suministrara el segundo mensaje en base al evento detectado para
adaptar el modo de conduccién auténomo al evento asociado al perfil de usuario que ha

sido modificado durante el desplazamiento del vehiculo autonomo.

La unidad de control electronica ECU esta configurada para recibir datos de calendario
del usuario por medio de un tercer mensaje transmitido desde un dispositivo electrdnico
portable de usuario, a través de un canal de comunicacion inaldmbrico establecido entre

la unidad de control electrénica ECU vy el dispositivo electronico portable de usuario.

La unidad de control electrénica ECU determina un destino de usuario en base al tercer
mensaje recibido, incluyendo datos de calendario del usuario; datos de posicion y
localizacién recibidos desde un mddulo de posicionamiento global por satélite GPS del
vehiculo auténomo. El médulo de posicionamiento global por satélite GPS esta
conectado eléctricamente a la unidad de control electrénica ECU.

La unidad de control electrénica ECU esta configurada para estimar un tiempo de
desplazamiento desde la posicién actual del vehiculo auténomo recibida hasta las
coordenadas de posicién y localizacién del destino del usuario; comparar el tiempo
estimado de desplazamiento entre la posicién actual y el destino del usuario con un
tiempo disponible; y determinar el modo de conduccion auténoma del vehiculo
auténomo en base a la comparacion del tiempo estimado con el tiempo disponible. Asi,
a modo de ejemplo, el vehiculo autbnomo seleccionara una velocidad maxima permitida
y/o una aceleracion y/o deceleracion del vehiculo autbnomo que permitiran alcanzar las

coordenadas de posicion y localizacién del destino en el tiempo disponible.

Por otro lado, la unidad de control electrénica ECU esta configurada para recibir datos
meteoroldgicos desde un servidor o aplicacién de un servicio meteorolégico a través de
un canal de comunicacién inalambrica, donde el modo de conduccion del vehiculo
auténomo seleccionado es en base a los datos meteoroldgicos recibidos, asegurando

una conduccién segura aun en situaciones meteoroldgicas adversas.

La disposicidn de mando comprende un sensor de almacenamiento de energia del
vehiculo auténomo configurado para determinar un nivel de energia almacenada en un
dispositivo de almacenamiento energético del vehiculo auténomo, y donde la unidad de
control electrénica ECU esta configurada para estimar el consumo energético requerido
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para alcanzar el destino deseado por el usuario desde la posicion actual del usuario.

La unidad de control electrénica ECU esta configurada para comparar el nivel de energia
almacenada con el consumo energético estimado, y determinar el modo de conduccién
auténomo del vehiculo autbnomo en base a la comparacién de la cantidad energética
estimada con el nivel del dispositivo de almacenamiento energético actual, adaptando

los parametros cinematicos del vehiculo al alcance del vehiculo.

La unidad de control electronica ECU recibe datos de estado de funcionamiento del
vehiculo autbnomo desde al menos un sensor interno de funcionamiento interno del
vehiculo autbnomo, como por ejemplo sensores de presidn de neumaticos, sensores de
temperatura del sistema de propulsion del vehiculo, sensores de temperatura del
sistema de almacenamiento energético del vehiculo, o cualquier otro sensor interno de
funcionamiento que permita evaluar un funcionamiento éptimo del vehiculo. Asi, el modo
de conduccién seleccionador puede ser adicionalmente en base a la informacion

suministrada por el sensor interno de funcionamiento del vehiculo autbnomo.

Adicionalmente, la unidad de control electrénica ECU recibe también datos del entorno
exterior del vehiculo autobnomo desde al menos un sensor exterior localizado dentro del
vehiculo autbnomo o, alternativamente, la unidad de control electrénica ECU recibe
datos del entorno exterior del vehiculo desde al menos un sensor exterior localizado
fuera del vehiculo auténomo. A modo de ejemplo, los sensores de exterior pueden ser
sensores de distancia, camara de reconocimiento exterior, sensores de presencia, o
cualquier otro sensor que permita evaluar el exterior del vehiculo. Asi, el modo de
conduccion seleccionador puede ser adicionalmente en base a la informacion

suministrada por el sensor exterior de funcionamiento del vehiculo auténomo.

Segun un modo de realizacion, la unidad de control electronica ECU esta configurada
para recibir datos asociados a un segundo vehiculo autonomo, que circula por un
entorno del vehiculo auténomo, donde los datos son recibidos por medio de una red de

telecomunicaciones.

La unidad de control electronica ECU envia el modo de conduccién del vehiculo
auténomo determinado al un segundo vehiculo autonomo del entorno, y recibe desde el
segundo vehiculo del entorno el modo de conduccién; de manera que, los vehiculos
autbnomos que circulan por un entorno préximo conocen los modos de conduccion del

resto de vehiculos auténomos.

Asi, la unidad de control electrénica ECU modifica el modo de conduccién del vehiculo
autobnomo en base al modo de conduccién del segundo vehiculo del entorno. De este



10

15

20

25

30

ES 2770 199 Al

modo, los vehiculos auténomos intercambian sus modos de conduccion, es decir, su
nivel de prioridad, su velocidad méxima, sus valores maximos de aceleracion o
deceleracion, etc., con el fin de adaptar su modo de conduccion, al menos
momentaneamente, a los modos de conduccion singulares o prioritarios de otros
vehiculos autbnomos que circulan por dicho entorno. De este modo se busca respetar
prioridades de circulaciéon de vehiculos y posibilitar que circulen de acuerdo con su nivel
de prioridad.

El modo de conduccién establece al menos un parametro de funcionamiento del
vehiculo autbnomo de entre una velocidad maxima de circulacion, una deceleracién
maxima, una aceleracion maxima, una relacion de desmultiplicacion del sistema de
direccién del vehiculo autbnomo y/o una dureza del sistema de suspension del vehiculo
autébnomo, donde la unidad de control electrénica ECU esta configurada para generar
sefales de control al al menos un actuador del vehiculo autbnomo en base al pardmetro

de funcionamiento asociado al modo de conducciéon determinado.

La unidad de control electronica ECU determina el modo de conduccidén auténomo del
vehiculo autbnomo de entre un modo de conduccion deportiva, lenta, econémica y de

emergencia.

Segun un segundo aspecto, la presente invencién se refiere a un vehiculo autbnomos
que comprende una disposicion de mando segun se ha descrito en los puntos

anteriores.
Breve descripcion de las figuras

Una explicacion mas detallada se da en la descripciéon que sigue y que se basa en las
figuras adjuntas:

La figura 1 muestra en un diagrama de bloques una disposicién de mando de un vehiculo

autonomo en modo de conduccion autébnoma.
Descripcion

En relacién ahora con la figura 1, que muestra una disposicion de mando 111 de un
vehiculo auténomo que esta configurada para modificar o ajustar un modo de
conduccion auténomo del vehiculo auténomo; donde la disposicién de mando 111
comprende una unidad de control electrénica ECU 112 configurada para suministrar
sefales de control a al menos un actuador del vehiculo 114 autbnomo; al menos un
sensor del vehiculo 116 auténomo, conectado a la unidad de control electrénica ECU

112, para suministrar un primer mensaje en base a al menos un parametro del vehiculo
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auténomo; una unidad de deteccion de estado de usuario 113, conectada a la unidad
de control electrénica ECU 112y a un sensor de estado 115 de usuario, para suministrar
un segundo mensaje a la unidad de control electronica ECU 112 en base a un estado

determinado del usuario del vehiculo auténomo.

La unidad de control electronica ECU 112 recibe el primer mensaje del sensor del
vehiculo 116 autonomo y el segundo mensaje desde la unidad de deteccion de estado
de usuario 113 y selecciona un modo de conduccién del vehiculo autbnomo de entre
una pluralidad de modos de conduccion almacenados en una primera unidad de
almacenamiento de datos 118 conectada a la unidad de control electronica ECU 112,

en base al primer mensaje y al segundo mensaje recibidos.

La unidad de control electrénica ECU 112 suministra senales de control al actuador del
vehiculo 114 autbnomo en base al modo de conduccién seleccionado.

La unidad de control electronica ECU 112 suministra sefiales de control al actuador del
vehiculo 114 auténomo en base a un pardmetro de funcionamiento asociado al modo
de conduccion determinado; de manera que, el modo de conduccidn establece al menos
un parametro de funcionamiento del vehiculo de entre una velocidad maxima de
circulacion, una deceleracion maxima, una aceleracibn maxima, una relacién de
desmultiplicacién del sistema de direccion del vehiculo autbnomo y/o una dureza del

sistema de suspension del vehiculo auténomo, etc..

La unidad de control electrénica ECU 112 determina un modo de conduccién autbnoma

de entre un modo de conduccién deportiva, lenta, econémica y de emergencia.

La unidad de deteccion de estado esta configurada para evaluar y suministrar un estado
de usuario de entre una pluralidad de estados predefinidos, a partir de sefales de estado
recibidas desde un sensor de estado 115 de usuario, donde la pluralidad de estados
predefinidos estan almacenados en una segunda unidad de almacenamiento de datos
117 conectada a la unidad de deteccion de estado.

El sensor de estado 115 detecta al menos un parametro fisioldgico del usuario del tipo
temperatura corporal, presion sanguinea, ritmo cardiaco, nimero de pulsaciones por

minuto, frecuencia respiratoria, inflexién de voz o similar.

El sensor de estado 115 es del tipo sensor de asiento, sensor de temperatura, sensor

de voz, sensor facial, sensor de piel, sensor de corazén o similar.

Por ejemplo, el sensor de estado 115 proporciona la sefial de que un evento esta

ocurriendo cuando el ritmo cardiaco esta por encima de un umbral; la temperatura
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corporal del usuario esta por encima o por debajo de un umbral; la inflexion de voz es

mayor que un umbral, o similar.

El sensor de estado 115 detecta una funcion psicolégica del usuario del tipo
somnolencia, estrés, grado de intoxicacion, grado de alerta del tipo atencion o
distraccion, estado emocional o similar; y suministrar un segundo mensaje en base al

nivel de funcion psicologica detectado.

El sensor de estado 115 determina un estado emocional o expresion facial del usuario
por medio del reconocimiento facial; de manera que, un evento facial estd ocurriendo
cuando la expresion facial de usuario es distinta de una expresion facial normal

capturada previamente.

La unidad de deteccién de estado recibe las sefales transmitidas desde los sensores
de estado y, a partir de las sefales recibidas, de los datos histéricos de usuarios del
vehiculo auténomo almacenados en la segunda unidad de almacenamiento de datos
117, pronostica un estado de usuario y suministrar el segundo mensaje en base al

estado del usuario pronosticado.

La unidad de deteccion de estado de usuario 113 recibe un perfil de usuario desde la
segunda unidad de almacenamiento de datos 117, y determina un nivel de confianza
del usuario en un vehiculo conducido de forma auténoma, y suministra el segundo
mensaje en base al nivel de confianza del usuario previsto; de manera que, la funcién
de conduccién autbnoma se ajusta al nivel de confianza del usuario. Es decir, la unidad
de deteccién de estado de usuario 113 pronostica el modo de conduccién que mejor se

adapta al historial de estados del usuario.

Si varios usuarios estan localizados dentro del interior del vehiculo, la unidad de
deteccién de estado compara entre si el estado de cada usuario situado dentro del
vehiculo auténomo para determinar un estado singular de entre la pluralidad de estados
comparados y suministra el segundo mensaje en base al estado singular determinado,
que corresponde con el perfil de usuario de uno de los usuarios situados dentro del

vehiculo auténomo.

Por ejemplo, si cuatro usuarios estan situados dentro del vehiculo auténomo, y la
disposicién de mando 111 determina que un usuario presenta un estado de emergencia,
la unidad de deteccién de estado suministra el segundo mensaje en base al estado de
emergencia determinado, donde dicho estado de emergencia determinado predomina
sobre el resto de los estados determinados. La unidad de deteccidén de estado ejecuta
unas reglas de prevalencia de un estado sobre otro estado para suministrar el segundo

10
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mensaje en base al estado que prevalece. De igual modo, si unos datos histéricos
asociados a un primer ocupante del vehiculo autonomo almacenados en la segunda
unidad de almacenamiento de datos 117 presenta una tendencia a un estado singular,
por ejemplo, un estado de mareos repetido de forma frecuente, la unidad de deteccion
de estado suministra el segundo mensaje en base al estado singular determinador,
donde dicho estado singular determinado predomina sobre el resto de datos histéricos
asociados al resto de ocupantes del vehiculo autbnomo almacenados en la segunda
unidad de almacenamiento de datos 117.

La unidad de control electronica ECU 112 recibe datos de calendario del usuario por
medio de un tercer mensaje transmitido por un dispositivo electrénico portable de
usuario, por medio de una conexién inalambrica, y proporciona instrucciones para llegar
a un destino del usuario en base a los datos de calendario del usuario recibidos, datos
de posicién recibidos desde un médulo de posicionamiento y localizacién global por
satélite del vehiculo autonomo; donde el médulo de posicionamiento y localizacién
global por satélite esta conectado eléctricamente con la unidad de control electrénica
ECU 112.

La unidad de control electrénica ECU 112 estima un tiempo de desplazamiento desde
la posicion actual recibida hasta el destino del usuario; compara el tiempo estimado de
desplazamiento entre la posiciéon actual y el destino del usuario con un tiempo
disponible, y determina un modo de conduccién del vehiculo auténomo en base a la

comparacion del tiempo estimado con el tiempo disponible.

La funcion de conduccién autonoma es ajustada por la unidad de control electrénica
ECU 112 como respuesta a datos meteorologicos recibidos desde un servidor o

aplicacion de un servicio meteorolégico a través de una red de telecomunicaciones.

Segun un modo de realizacion, el sensor del vehiculo 116 establece un nivel de energia
disponible en un dispositivo de almacenamiento energético del vehiculo auténomo, y
donde la unidad de control electrénica ECU 112 estima la cantidad de energia requerida
para que el vehiculo auténomo alcance el destino del usuario desde la posicién actual,
compara la cantidad de energia estimada con el nivel de energia disponible en el
dispositivo de almacenamiento, y determina un modo de conduccion del vehiculo
autdbnomo en base a la comparacion de la cantidad de energia estimada con el nivel de
energia disponible.

Segun otro ejemplo de realizacion, la unidad de control electronica ECU 112 recibe
datos del estado de funcionamiento del vehiculo autbnomo desde al menos un sensor
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interno de funcionamiento interno del vehiculo auténomo.

Analogamente, la unidad de control electronica ECU 112 recibe datos del entorno
exterior del vehiculo autonomo desde al menos un sensor exterior localizado dentro del
vehiculo auténomo. La unidad de control electronica ECU 112 puede recibir también
datos del entorno exterior del vehiculo desde al menos un sensor exterior localizado
fuera del vehiculo autonomo por medio de una red de telecomunicaciones. En base a la
informacion recibida des del sensor interno y/o el sensor exterior, la unidad de control

electronica ECU 112 selecciona el modo de conduccidn.

Si la unidad de control electrénica ECU 112 recibe datos del entrono del vehiculo
autbnomo donde un segundo vehiculo auténomo circula por un entorno del vehiculo
autébnomo; la unidad de control electrénica ECU 112 es capaz de posicionar al segundo
vehiculo auténomo, le envia al segundo vehiculo auténomo del entorno el modo de
conduccion del vehiculo auténomo determinado, recibe, a su vez, el modo de
conduccion del segundo vehiculo del entorno, y modifica el modo de conduccion del
vehiculo autonomo en base al modo de conduccion recibido desde el segundo vehiculo
del entorno, en caso de que el modo de conduccion seleccionado por el vehiculo

autonomo interfiera con el modo de conduccion del segundo vehiculo auténomo.

Por lo tanto, los vehiculos auténomos intercambiaran sus prioridades para no interferir
en la forma de conducir de otros vehiculos autbnomos con prioridades mayores y
posicionados en el entorno. Por ejemplo, en el caso de que un vehiculo autdnomo circule
con un modo lento debido a una prioridad media y un segundo vehiculo autbnomo que
se encuentra detras y sin posibilidad de adelantar circula con un segundo modo de
conduccion rapido y, por tanto, con una prioridad muy alta, el vehiculo auténomo
delantero pasara a conducir de forma rapida para no interferir con el segundo vehiculo
autbnomo. Ademas, los vehiculos podran ajustar las funciones de conduccién, por
ejemplo, velocidad para facilitar el paso a vehiculos auténomo de velocidad alta y alta
prioridad.
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LISTA DE REFERENCIAS NUMERICAS

111 disposicién de mando

112 unidad de control electronica ECU

113 unidad de deteccion de estado de usuario
114 actuador del vehiculo

115 sensor de estado

116 sensor del vehiculo

117 segunda unidad de almacenamiento de datos

118 primera unidad de almacenamiento de datos
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REIVINDICACIONES

1. Una disposicién de mando de un vehiculo auténomo que esta configurada
para modificar un modo de conduccion autbnoma del vehiculo autonomo, caracterizada
por que comprende

- una unidad de control electrénica ECU (112) configurada para suministrar

senales de control a al menos un actuador del vehiculo (114) autbnomo,

- al menos un sensor del vehiculo (116) autébnomo, conectado a la unidad de
control electrénica ECU (112), para suministrar un primer mensaje en base al al

menos un parametro del vehiculo autbnomo,

- una unidad de deteccion de estado de un usuario, conectada a la unidad de
control electrénica ECU (112), para suministrar un segundo mensaje en base a

un estado determinado del usuario del vehiculo autonomo,
donde la unidad de control electrénica ECU (112) esta configurada para:

- recibir el primer mensaje del al menos un sensor del vehiculo (116) autbnomo y

recibir el segundo mensaje de la unidad de deteccion de estado de un usuario,

- seleccionar un modo de conduccién del vehiculo autbnomo de entre una
pluralidad de modos de conduccion almacenados en una primera unidad de
almacenamiento de datos (118) conectada a la unidad de control electronica

ECU (112) en base al primer mensaje recibido y al segundo mensaje recibido, y

- suministrar sefales de control al al menos un actuador del vehiculo (114)

auténomo en base al modo de conduccién seleccionado.

2. Disposicion de acuerdo a la reivindicacion 1; donde la unidad de deteccion de
estado esta configurada para evaluar y suministrar un estado de usuario de entre una
pluralidad de estados predefinidos, a partir de sefales de estado recibidas desde al
menos un sensor de estado (115) de usuario, donde la pluralidad de estados
predefinidos estdn almacenados en una segunda unidad de almacenamiento de datos
(117) conectada a la unidad de deteccion de estado.

3. Disposicion de acuerdo a la reivindicacién 2; donde el sensor de estado (115)
esta configurado para detectar al menos un parametro fisiolégico del usuario del tipo
temperatura corporal, presion sanguinea, ritmo cardiaco, nimero de pulsaciones por

minuto, frecuencia respiratoria o similar.

4. Disposicion de acuerdo a la reivindicacién 2 o 3, donde el sensor de estado
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(115) esta configurado para determinar al menos una expresion facial del usuario por

medio de reconocimiento facial.

5. Disposicion de acuerdo a la reivindicacion 2; donde el sensor de estado (115)
esta configurado para detectar una funcion psicolégica del usuario del tipo somnolencia,

estrés, grado de intoxicacién, grado de alerta, estado emocional o similar.

6. Disposicion de acuerdo con alguna de las reivindicaciones 2 a 5, donde la

unidad de deteccion de estado esta configurada para:

- suministrar a la segunda unidad de almacenamiento de datos (117) unos datos
historicos de usuarios, donde la segunda unidad de almacenamiento de datos
(117) comprende una pluralidad de estados detectados del usuario,

- pronosticar un estado del usuario en base a los datos histéricos de usuario de la
segunda unidad de almacenamiento de datos (117), y

- suministrar el segundo mensaje en base al estado del usuario pronosticado.

7. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 6; donde la unidad de deteccién
de estado esta configurada para recibir un perfil de usuario desde la segunda unidad de
almacenamiento de datos (117), donde el perfil de usuario ha sido determinado en base
a los datos histéricos de usuario de la segunda unidad de almacenamiento de datos
(117), y determinar un nivel de confianza del usuario en un vehiculo conducido de forma
autobnoma, y suministrar el segundo mensaje en base al nivel de confianza del usuario

previsto.

8. Disposicion de acuerdo con alguna de las reivindicaciones anteriores, donde
la unidad de deteccion de estado esta configurada para comparar el estado de cada
usuario situado dentro del vehiculo autbnomo determinado de entre la pluralidad de
usuarios del vehiculo auténomo, determinar un estado singular de entre la pluralidad de
estados comparados, y suministrar el segundo mensaje en base al estado singular
determinado.

9. Disposicion de acuerdo con alguna de las reivindicaciones anteriores; donde
la unidad de control electrénica ECU (112) esta configurada para:

- recibir datos de calendario del usuario por medio de un tercer mensaje
transmitido por un dispositivo electrénico portable de usuario, por medio de una

conexién inalambrica,

- determinar un destino del usuario en base a los datos de calendario del usuario
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recibidos,

- recibir datos de posicion desde un médulo de posicionamiento y localizacion
global por satélite del vehiculo auténomo, donde el médulo de posicionamiento
y localizacion esta conectado con la unidad de control electrénica ECU (112),

- estimar un tiempo de desplazamiento desde la posicién actual recibida hasta el

destino determinado,

- comparar el tiempo estimado de desplazamiento entre la posicién actual y el

destino determinado con un tiempo disponible, y

- determinar un modo de conduccion del vehiculo auténomo en base a la

comparacion del tiempo estimado con el tiempo disponible.

10. Disposicion de acuerdo con alguna de las reivindicaciones anteriores; donde
la unidad de control electrénica ECU (112) esta configurada para recibir datos
meteoroldgicos desde un servidor o aplicacién de un servicio meteorolégico, donde el
modo de conduccién del vehiculo autbnomo seleccionado es en base a los datos
meteoroldgicos recibidos.

11. Disposicién de acuerdo con alguna de las reivindicaciones anteriores; donde
el sensor del vehiculo (116) esta configurado para determinar un nivel de un dispositivo
de almacenamiento energético del vehiculo auténomo, y donde la unidad de control

electrénica ECU (112) esta configurada para:

- recibir datos de calendario del usuario por medio de un tercer mensaje
transmitido por el dispositivo electrénico portable de usuario, por medio de una

conexion inalambrica,

- determinar un destino del usuario en base a los datos de calendario del usuario
recibidos,

- recibir datos de posicién desde el mddulo de posicionamiento y localizacién
global por satélite del vehiculo autbnomo, donde el mddulo de posicionamiento
y localizacion esta conectado con la unidad de control electrénica ECU (112),

- estimar una cantidad energética necesaria en el desplazamiento desde la
posicion actual recibida hasta el destino determinado,

- comparar la cantidad energética estimada con el nivel del dispositivo de
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almacenamiento energético actual determinado, y

- determinar un modo de conduccién del vehiculo autobnomo en base a la
comparacion de la cantidad energética estimada con el nivel del dispositivo de

almacenamiento energético actual.

12. Disposicion de acuerdo con alguna de las reivindicaciones anteriores; donde

la unidad de control electrénica ECU (112) esta configurada para:

- posicionar al menos un segundo vehiculo auténomo que circula por un entorno
del vehiculo auténomo, por medio de datos recibidos por medio de una red de

telecomunicaciones,

- enviar el modo de conduccién del vehiculo autbnomo determinado al al menos

un segundo vehiculo auténomo del entorno,
- recibir el modo de conduccién del al menos un segundo vehiculo del entorno,

- determinar el modo de conduccién del vehiculo autbnomo en base al modo de

conduccién del al menos un segundo vehiculo del entorno.

13. Disposicion de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores;
donde el modo de conduccion establece al menos un parametro de funcionamiento del
vehiculo de entre una velocidad maxima de circulacion, una deceleracion maxima, una
aceleracién maxima, una relacion de desmultiplicacion del sistema de direccion del
vehiculo autbnomo y/o una dureza del sistema de suspension del vehiculo auténomo;
donde la unidad de control electrénica ECU (112) estd configurada para suministrar
sefales de control al al menos un actuador del vehiculo (114) autonomo en base al al

menos un parametro de funcionamiento asociado al modo de conduccién determinado.

14. Disposicion de acuerdo a las reivindicaciones anteriores; donde la unidad de
control electrénica ECU (112) determina un modo de conduccién auténoma de entre un

modo de conduccion deportiva, lenta, econémica y de emergencia.

15. Un vehiculo auténomo; donde el vehiculo autonomo comprende una

disposicién de mando (111) segun una de las reivindicaciones 1 a 14.
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