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DESCRIPCION
Conjunto compuesto por un sistema de alimentacion en tierra y un vehiculo eléctrico
La presente invencion se refiere a los vehiculos eléctricos.

Una tendencia generalizada de los fabricantes de vehiculos, en particular de vehiculos eléctricos, es avanzar hacia la
comercializacién de vehiculos que sean completamente auténomos o que al menos ofrezcan asistencia a la
conduccion avanzada.

Ademas, a partir de su experiencia en el campo de los sistemas de alimentacion en tierra del tipo de conduccion para
vehiculos eléctricos guiados, es decir, obligados a desplazarse por las vias (en particular, tranvias en movimiento a lo
largo de vias férreas), el solicitante ha desarrollado sistemas de alimentacién en tierra por conduccion para vehiculos
eléctricos no guiados. Por ejemplo, se puede consultar la solicitud de patente francesa numero 14 52525.

Los documentos WO 2017/059893 A1, DE 199 35 783 A1 y WO 2007/06804 A1divulgan conjuntos que consisten en
un sistema de alimentacion en tierra y un vehiculo eléctrico.

Por lo tanto, la presente invencion tiene como objetivo responder a la tendencia antes mencionada mejorando tanto
los sistemas de alimentacion en tierra como los vehiculos eléctricos adecuados para cooperar con tales sistemas.

Por tanto, el objeto de la invencién es un conjunto constituido por un sistema de alimentacion en tierra y un vehiculo
eléctrico segun las reivindicaciones.

La invencién se comprenderd mejor con la lectura de la siguiente descripcion de una realizacion particular, dada
Unicamente a modo de ilustracion y no limitativa, y realizada con referencia a los dibujos adjuntos en los que:

— La figura 1 es una representacion material esquematica en perspectiva de una superficie de rodadura
equipada de una realizacion preferida de un sistema de alimentacion en tierra del equipo de acuerdo con la
invencion;

— Lafigura 2 es una representacion esquematica en vista superior de una realizacion preferida de un vehiculo
eléctrico del equipo de acuerdo con la invencion;

— Lafigura 3 es una vista posterior del vehiculo de la figura 2 que circula por la via de la figura 1;

— Lafigura 4 es una vista superior del vehiculo de la figura 2 que circula por la via de la figura 1; y,

— Lafigura 5 es una representacion eléctrica esquematica del sistema de alimentacion en tierra de la figura 1.

En las figuras, se muestra un carro 1 como ejemplo de un vehiculo eléctrico, en particular un vehiculo eléctrico no
guiado, que circula por una superficie de rodadura 2 que incorpora un sistema de alimentacién en tierra 10. El carro 1
es preferiblemente un vehiculo sin conductor, es decir autébnomo, con un ordenador a bordo que controla el carro, en
particular para el guiado lateral en el eje de la via. Como variante, el carro 1 es un vehiculo con conductor, el ordenador
a bordo ofrece asistencia a la conduccion, en particular para el guiado lateral en el eje de la via.

El sistema de alimentacién en tierra 10 es del tipo por conduccion, es decir por contacto por dos partes conductoras.
Este comprende una pluralidad de pistas conductoras ubicadas en medio de una via de circulacion de los vehiculos
por la superficie de rodadura 2.

El sistema 10 tiene, al nivel de la superficie plana 8 de la superficie de rodadura 2, una pluralidad de pistas conductoras,
en particular pistas de alimentacion y una pista de proteccion. Mas precisamente, el sistema 10 comprende:

— una pista de fase 11, destinada a ser conectada eléctricamente a una fuente de potencia eléctrica o a la
tension de tierra Vierra;

— una pista neutra 12, destinada a ser conectada eléctricamente a la barra negativa de la fuente de alimentacion
para asegurar el retorno de la corriente de traccion;

— una pista de proteccion 13, destinada a ser conectada eléctricamente a una tensién de tierra Vierra.

La pista de fase 11 comprende una pluralidad de segmentos 11.i (figura 5), con forma alargada, preferiblemente
rectangular, que en la realizacién actualmente prevista tienen cada uno un ancho inferior a 10 cm y una longitud
superior a 5 m.

Los segmentos estan dispuestos de extremo a extremo para formar la pista de fase 11.

Los segmentos estan eléctricamente aislados entre si.

Ventajosamente, la pista neutra 12 se forma utilizando segmentos del mismo tipo que los utilizados para la pista de

fase 11. Asi, la pista 12 comprende una pluralidad de segmentos 12.i (figura 5) que tienen un ancho inferior a 10 cm
y una longitud superior a 5 m.
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Los segmentos consecutivos de la pista neutra 12 estan conectados entre si para asegurar el retorno de la corriente
a la fuente de alimentacion.

La pista neutra 12 circula paralela a la pista de fase 11, en un primer lado, por ejemplo el lado derecho con respecto
a un sentido de circulaciéon (correspondiente al sentido X en las figuras), de este ultimo. Los bordes laterales de la
pista de fase 11 y de la pista neutra 12, que estan orientados uno hacia el otro, estan separados una segunda distancia
de aproximadamente 10 a 15 cm.

La pista de proteccion 13 esta formada por ejemplo por la cara superior de un perfil 14 sellado en el hormigén 7 que
rellena la zanja 6.

Por ejemplo, el perfil 14 tiene una seccion en forma de "I", cuyo nucleo central esta dispuesto sustancialmente vertical.
El ancho de la pista de proteccion 13 es, por ejemplo, de aproximadamente 5 cm.

La pista de proteccion 13 esta dispuesta paralela a la pista de fase 11, en un segundo lado de la misma, opuesto al
primer lado en el que se encuentra la pista neutra 12, por ejemplo en el lado izquierdo con respecto a la direccién de
circulacion.

Los bordes laterales de la pista de fase 11 y de la pista de proteccién 13, que estan orientados uno hacia el otro, estan
separados una segunda distancia de aproximadamente 10 a 15 cm.

La funcion de la pista de proteccion 13 es detener las posibles corrientes de fuga procedentes de la pista de fase 11,
donde las posibles corrientes de fuga hacia el primer lado son detenidas por la pista neutra 12.

Con esta eleccion particular de valores para las dimensiones laterales de las diferentes pistas y su separacién mutua,
el sistema 10 tiene un ancho total de aproximadamente 45 cm.

Cuando la pista de fase 11 se lleva a una tensién elevada, cualquier fuga de corriente, debido, por ejemplo, a la
presencia de una altura de agua conductora en la superficie de rodadura 2 o a cualquier otro material conductor a
través del sistema de suministro por tierra 10, es recogida por la pista neutra 12 y/o por la pista de proteccion 13. Por
tanto, la parte de la superficie de rodadura 2 con una tensién elevada no se extiende lateralmente mas alla de las
pistas del sistema 10, lo que permite asegurar que un peatén que se encuentre junto a este vehiculo cuando la pista
de fase 11 esté a una tensién elevada no se electrocute.

Ademas, se prevé que un dispositivo, representado esquematicamente en la figura 3 y que lleva la referencia 34,
detecte la circulaciéon de una corriente de fuga en la pista neutra 12 o la pista de proteccion 13 y active la seguridad
del sistema.

Preferiblemente, para facilitar la instalacion de las pistas del sistema 10, este Ultimo comprende un conjunto de soporte.
Este comprende, por ejemplo, una base 20 que tiene dos perfiles de soporte 25 y 26, idénticos entre si, y que sirve de
soporte aislante para las pistas de fase 11 y neutra 12. Estas pistas estan fijadas mecanicamente a los perfiles de
soporte, pero estan eléctricamente aisladas de estos ultimos.

La base 20 también tiene el perfil 14. Un cable eléctrico 28, fijado al nucleo del perfil 14, esta destinado a ser enterrado
en la superficie de rodadura 2, para poner la pista de proteccién 13 a la tension de tierra Viera, Y, por continuidad
eléctrica, la base 20.

La base 20 esta provista de una pluralidad de tirantes, regulables en altura, aptos para ser introducidos en el fondo de
la zanja 6 para posicionar previamente el sistema 10 de manera que las pistas estén al nivel de la superficie 8 de la
superficie de rodadura 2 a producir y que el eje medio de la pista de fase coincida con el eje longitudinal de la via de
circulacion equipada con el sistema 10.

Luego, se vierte hormigdn para inundar el conjunto de soporte. A continuacion, se sellan los perfiles de soporte 25 y
26 asi como el perfil 14. Ventajosamente, se trabaja el estado de la superficie superior de la capa de hormigdn para
presentar una adherencia adecuada para los neumaticos de los vehiculos que circulan por la superficie de rodadura
2.

El par de pistas de alimentacion, constituidas por la pista de fase 11y la pista neutra 12, asi como la pista de proteccion
13 estan al nivel de la superficie 8 de la superficie de rodadura 2. Mas precisamente, las pistas 11 y 12 sobresalen
ligeramente por encima de la superficie 8 de la superficie de rodadura 2, por ejemplo en una altura del orden de
algunos milimetros, en particular igual a 2 mm. La pista 13 esta al nivel de la superficie 8 de la superficie de rodadura
2.

Se asocia un triedro XYZ a la superficie de rodadura 2 de manera que el eje X coincida con el eje medio de la pista de
fase 11, es decir, el eje longitudinal de la via de circulacién de vehiculos en la superficie de rodadura 2; que el eje Z
corresponda a una direccion perpendicular a la superficie 8 de la superficie de rodadura 2; y que el eje Y sea ortogonal
al eje Xy al eje Z, de manera que el plano XY corresponda a la superficie plana 8.
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En la figura 5 se muestra un diagrama eléctrico del sistema de alimentacion 10.

El sistema 10 se subdivide en secciones longitudinales. La seccién de Dj se encuentra entre las secciones adyacentes
Dj-1 y Dj+1. Una seccién Dj corresponde a una pluralidad de segmentos 11.i de la pista de fase 11 (por ejemplo diez
en la figura 5).

Cada segmento de la pluralidad de segmentos 11.i de una seccion Dj esta conectado eléctricamente, mediante un
interruptor controlado 30.i dedicado a una tension de tierra, o a una linea de alimentacién 34 comun a los diferentes
segmentos 11.i de la seccién de Dj considerado.

La linea de alimentacion 34 esta conectada a una fuente de potencia eléctrica 35. La fuente 35 es, por ejemplo, una
subestacion eléctrica adecuada para convertir una corriente trifasica suministrada por una red externa 36 en una
corriente continua. La fuente 35 combina, por ejemplo, funciones de transformacion y ajuste.

El sistema 10 comprende, para cada uno de los segmentos 11.i, un dispositivo transceptor en tierra 50.i que comprende
un modulo transceptor 51.i conectado a una antena en tierra 52.i.

La antena 52.i circula por la superficie de rodadura 2 formando un bucle cuya extension a lo largo del eje X corresponde
a la del segmento 11.i que le esta asociado.

Por ejemplo y preferiblemente, la antena 52.i circula en canales longitudinales proporcionados en cada uno de los
bordes laterales del perfil 25 para soportar la pista de fase 11.

Debido a su geometria y su implementacién en el medio de la via de circulacién, el diagrama de antena de una antena
en tierra 52.i es uniforme a lo largo del eje X y simétrico con respecto al plano XZ. Por tanto, la medicién del flujo
magnético en un plano paralelo al plano XY es esencialmente una funcién de la posicion lateral a lo largo del eje Y.

El dispositivo transceptor en tierra 50.i esta conectado a un ordenador en tierra 53.i. Este ordenador esta conectado
en particular al interruptor 30.i para controlar su apertura o cierre. El ordenador en tierra 53.i también esta conectado
por una red adecuada para otros ordenadores 53.j para intercambiar informacion.

El carro 1 comprende una carroceria 4 y ruedas 3.

Un triedro X'Y'Z' se asocia convencionalmente con el carro 1: el eje X' en la direccion longitudinal, orientado hacia
adelante; el eje Y' en la direccion transversal, orientado de izquierda a derecha; y el eje Z' ortogonal al eje X'y al eje
Y'. Cuando el carro 1 se desplaza por la superficie de rodadura 2, el eje Z' coincide sustancialmente con el eje Z.

Las ruedas delanteras 3a y 3b son, por ejemplo, ruedas de direccion. Estas estan acopladas a un sistema de direccion
110 que permite modificar el angulo de las ruedas para dirigir el carro 1.

Las ruedas traseras 3c y 3d son, por ejemplo, ruedas motrices. Estas estan acopladas a un motor eléctrico 120 para
la propulsion del carro 1.

El carro 1 comprende una bateria recargable 130 capaz de aplicar una potencia eléctrica adecuada al motor eléctrico
120.

El carro 1 comprende un sistema de frenado que comprende frenos 5a a 5d en cada una de las ruedas 3 y un
dispositivo de accionamiento de frenos 140 para frenar el carro 1.

El carro 1 comprende un ordenador a bordo 150 adecuado para conducir el carro 1, en el caso de que el carro 1 no
esté tripulado, o adecuado para ofrecer asistencia a la conducciéon cuando se conduce el vehiculo equipado con el
ordenador a bordo. Para ello, el ordenador a bordo 150 adquiere una pluralidad de datos de entrada, ejecuta
programas informaticos adecuados, utilizando estos datos de entrada para generar comandos de salida aplicados al
sistema de direccion, al sistema de frenado, al motor, a la bateria, etc. para conducir el carro 1.

El carro 1 esté equipado con un dispositivo de captura 160 que permite recolectar potencia eléctrica del sistema de
alimentacién en tierra 10, durante el desplazamiento del carro 1.

Este comprende una placa 162 adecuada, en una realizacién sencilla, para desplazarse a lo largo del eje Z' con
respecto a la carroceria 4 del carro 1 con el fin de bajarla y mantenerla en contacto deslizante sobre las pistas de
alimentacion del sistema 10. El dispositivo de captura 160 comprende un accionador 164 para el desplazamiento de
la placa 162.

El dispositivo de captura 160 estd acoplado a la bateria 130 y al motor 120 mediante medios de adaptacién 166
adecuados, para aplicar la potencia eléctrica recogida a la bateria y/o al motor eléctrico.
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En la realizacién de las figuras, la placa se coloca en la parte trasera del carro 1.

El carro 1 comprende un dispositivo transceptor a bordo 170 que comprende un médulo transceptor 175 conectado
preferiblemente a dos antenas a bordo 171y 172.

Las antenas estan destinadas para captar una sefal electromagnética de posicionamiento emitida por la antena en
tierra 52.i o para transmitir una sefial electromagnética de presencia a la antena en tierra 52.i, cuando el carro 1 esta
encima del segmento 11.i.

Las dos antenas a bordo, 171 y 172, estan montadas en el carro 1 alejadas entre si al menos longitudinalmente, es
decir a lo largo del eje X'. Preferiblemente, una de las antenas es transportada por la placa 162 del dispositivo de
captura 160. Por tanto, se considera la antena trasera 172 para la realizacion mostrada en las figuras. Una antena a
bordo colocada en la placa tiene la ventaja de aumentar la sensibilidad de deteccion de la sefial de posicionamiento
emitida por la tierra y viceversa, donde la distancia entre estas dos antenas es pequena.

Las antenas a bordo, delantera 171 y trasera 172, son adecuadas para permitir una determinacién precisa de la
posicion relativa de su centro, C1 y C2 respectivamente, con respecto al eje X de la antena en tierra 52.i. Por ejemplo,
una antena a bordo esta compuesta de varias espiras. Esta se monta preferiblemente en el carro 1 de manera que su
centro geométrico esté dispuesto en el eje X'.

A partir del analisis de los flujos magnéticos instantaneos a través de cada antena, el médulo transceptor 175 es capaz
de determinar, en cualquier momento y con gran precision, la posicién lateral del centro de la antena a bordo con
respecto a el eje X de la antena en tierra y, en consecuencia, la posicién del vehiculo con respecto al eje X de la
superficie de rodadura.

El médulo transceptor 175 esta conectado al ordenador a bordo 150 y le transmite estas posiciones relativas de los
centros de las antenas a bordo como datos de entrada para la conduccion del carro 1, en particular el guiado lateral
del carro 1.

En la comunicacién desde la tierra hasta el borde, el dispositivo transceptor en tierra 50.i funciona en transmision y el
dispositivo transceptor a bordo 170 funciona en recepcion.

Mas precisamente, el dispositivo en tierra 50.i transmite una sefial de posicionamiento, que es una sefal de radio
continua que tiene, por ejemplo, una frecuencia caracteristica de 38 kHz.

La sefial recogida por cada una de las antenas integradas, delantera 171 y trasera 172, se aplica a la entrada del
madulo transceptor incorporado 175. Este ultimo determina la posicion lateral instantanea del centro C1 y C2 de cada
antena a bordo 171 y 172 con respecto al eje X. El médulo 175 transmite estas posiciones laterales instantaneas al
ordenador a bordo 150 para que determine, teniendo en cuenta la distancia entre las dos antenas a bordo, la posicién
del eje X' del vehiculo con respecto al eje X de la carretera. El ordenador a bordo 150 es especialmente adecuado
para controlar los medios de direccion 110 para hacer coincidir el eje X'y el eje X en cada instante, es decir, en cada
instante el centro geométrico de cada antena esta por encima del eje X.

En la comunicacién desde el borde hacia la tierra, el dispositivo transceptor a bordo 170 funciona en transmision y el
dispositivo transceptor en tierra 50.i funciona en recepcion.

Més precisamente, el mddulo transceptor a bordo 175 es capaz de aplicar, a al menos una de las dos antenas a bordo
171 0 172, una sefial de presencia de modo que esta antena a bordo emite una sefial de radio continua que tiene por
ejemplo una frecuencia caracteristica de 483 kHz.

Preferiblemente, la antena a bordo elegida para transmitir la sefial de presencia es la antena trasera 172.

La sefal recogida por la antena en tierra 52.i se aplica a la entrada del modulo transceptor en tierra 51.i. Cuando el
dispositivo transceptor en tierra 50.i capta una sefial de presencia, el médulo 51.i transmite al ordenador 53.i un
mensaje que indica la presencia de un vehiculo encima del segmento 11.i correspondiente. Cuando se detecta el carro
1, el ordenador 53.i controla el interruptor 30.i cuando se cierra, de modo que el segmento 11.i de la pista de fase 11
se lleva hasta la tensién de alimentacién Vs. La placa del carro 1 puede entonces recibir potencia eléctrica del sistema
10.

Cuando el dispositivo transceptor en tierra 50.i no capta ninguna sefial de presencia, el médulo 51.i no envia ningdn
mensaje al ordenador 53.i, que mantiene abierto el interruptor 30.i. de modo que el segmento 11.i de la pista de fase
11 se lleva a la tensién O V.

Los expertos en la técnica pueden concebir muchas variantes.

Asi, en la realizacion presentada en detalle anteriormente, los dispositivos a bordo y en tierra funcionan tanto en
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recepcion como en transmision para llevar a cabo tanto la funcién de posicionar el vehiculo en la superficie de rodadura
como la funcién de detectar la presencia de un vehiculo para llevar el segmento por encima del cual se encuentra el
vehiculo a la tension de alimentacion.

Como variante, la antena en tierra 52.i circula en canales longitudinales proporcionados en cada uno de los bordes
laterales del perfil 26 para soportar la pista neutra 12 o alrededor de una parte de la pista de proteccion 13, o bien
libremente sobre el primer lado entre la pista de fase 11 y la pista neutra o el segundo lado entre la pista de fase 11y
la pista de proteccion 13. El desplazamiento lateral entre el eje de la antena y el eje de la superficie de rodadura debe
entonces ser conocido por el ordenador a bordo para determinar la posicion lateral del vehiculo con respecto al eje de
la superficie de rodadura.

Como variante, el dispositivo a bordo tiene una sola antena para la funcién de posicionamiento lateral. Sin embargo,
con una unica posicion lateral se pierde la redundancia y el exceso de precision de localizaciéon que proporciona la
segunda antena. Esta es la ventaja de utilizar dos antenas a bordo separadas longitudinalmente.

Como variante, la placa se puede mover con respecto a la carroceria del vehiculo no solo verticalmente sino también
horizontalmente. Asi, si se monta una antena a bordo en la placa, el ordenador a bordo debe corregir la medida de la
posicion lateral del centro de esta antena a bordo con la posicién instantanea de la placa con respecto a la carroceria
del vehiculo, antes de determinar la posicion lateral del vehiculo en relacién con el eje de la via por el que circula el
vehiculo.
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REIVINDICACIONES

Conjunto formado por un sistema de alimentacion en tierra (10) y un vehiculo eléctrico (1), el sistema de
alimentacion en tierra (10) es del tipo por conduccion y comprende pistas conductoras (11, 12, 13) dispuestas
en una superficie de rodadura (2) y el vehiculo eléctrico (1) es adecuado para captar energia eléctrica de dichas
pistas conductoras mientras dicho vehiculo eléctrico (1) se desplaza por la superficie de rodadura (2), el sistema
de alimentacion en tierra (10) que comprende un dispositivo en tierra (50.i) que comprende una antena en tierra
(52.i) enterrada en la superficie de rodadura (2), configurada para presentar un patron de radiacion
sustancialmente constante a lo largo de un eje longitudinal ( X) de la superficie de rodadura (2) y capaz de
transmitir una sefal de posicionamiento, el vehiculo eléctrico (1) comprende un dispositivo a bordo (170) que
comprende una antena a bordo (171, 172) y un médulo transceptor a bordo (175), que esta conectado a la
antena a bordo y es adecuado para determinar una posicion lateral de un centro (C1, C2) de la antena a bordo
con respecto al eje longitudinal (X) de la superficie de rodadura (2) a partir de la sefial de posicionamiento
captada por la antena a bordo, el médulo transceptor a bordo (175) estd conectado a un ordenador a bordo
(150) del vehiculo eléctrico y transmite dicha posicion lateral a dicho ordenador a bordo (150), dicho ordenador
a bordo utiliza dicha posicién lateral como datos de entrada para conducir el vehiculo eléctrico (1),

caracterizado porque el sistema a bordo (170) es un dispositivo a bordo para transmitir una sefial de presencia
y el sistema de alimentacion en tierra (10) comprende un dispositivo en tierra para recibir la sefial de presencia,
porque el dispositivo a bordo es un dispositivo transceptor (170) capaz de participar tanto en una funcién de
posicionamiento lateral al recibir la sefial de posicionamiento transmitida desde la tierra, como en una funcién
de deteccion de la presencia de un vehiculo transmitiendo la sefal de presencia a la tierra, y porque el
dispositivo en tierra es un dispositivo transceptor (50.i) capaz de participar tanto en la funcién de
posicionamiento lateral enviando la sefial de posicionamiento a bordo del vehiculo como en la funcién de
deteccién de presencia detectando la sefial de presencia adecuada emitida desde el vehiculo, donde la antena
a bordo (171, 172) es capaz de captar la sefial de posicionamiento emitida por la antena en tierra (52.i) para la
funcion de posicionamiento lateral y de transmitir la sefial de presencia a la antena en tierra (52.i) para la funcion
de detectar la presencia de un vehiculo, cuando el vehiculo eléctrico (1) esta encima de las pistas conductoras.

El conjunto de acuerdo con la reivindicacion 1, en donde el sistema de alimentacion en tierra (10) comprende:

— un par de pistas de alimentacién que comprenden una pista conductora de fase (11), adecuada para ser
llevada a una tension de alimentacion (Vs), y una denominada pista conductora neutra (12), para el retorno
de la corriente, la pista neutra circula paralela a la pista de fase y la pista de fase que comprende una
pluralidad de segmentos (11.i) dispuestos de un extremo al otro a lo largo del eje longitudinal (X) de la
superficie de rodadura (2), cada segmento esta aislado eléctricamente de sus vecinos: y,

— una fuente de tension (35) adecuada para suministrar la tensién de alimentacion.

El conjunto de acuerdo con la reivindicacion 1 o la reivindicacion 2, en donde el vehiculo eléctrico (1) comprende
un dispositivo de captura de corriente (160) que comprende una placa (162) adecuada para entrar en contacto
deslizante sobre las pistas conductoras del sistema de alimentacién en tierra (10).

El conjunto de acuerdo con la reivindicacién 3, en donde la antena a bordo (172) del dispositivo a bordo (170)
esta montada en la placa (162).

El conjunto de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, en donde el dispositivo a bordo (170)
comprende una antena delantera a bordo (171), montada en la parte delantera del vehiculo eléctrico (1), y una
antena trasera a bordo (172), montada en la parte trasera del vehiculo eléctrico (1), el médulo a bordo (175) es
adecuado para determinar la posicién lateral del centro geométrico de cada una de las antenas a bordo
delantera y trasera con respecto al eje longitudinal (X) de la superficie de rodadura y para transmitir dichas
posiciones laterales al ordenador a bordo (150) para determinar la posicion del eje longitudinal (X') del vehiculo
eléctrico (1) con respecto al eje longitudinal (X) de la superficie de rodadura.

El conjunto de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en donde la sefial de posicionamiento es
una sefal de radio continua.

El conjunto de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en donde el vehiculo eléctrico es del tipo
sin conductor, un ordenador a bordo que conduce el vehiculo eléctrico, o del tipo con conductor, un ordenador
a bordo que brinda asistencia en la conduccién del vehiculo eléctrico.
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