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La electrénica — Revolucion tecnolégi

Caracteristicas en las innovaciones de la industria

— del automovil:

| Proveedores: Industria electrénica
Sub-proveedores: Industria de Semiconductores Densidad
De bits en
DRAM
Numero de
transistores
por micropr.

A/

e
Z%

Consumidores
digitales

Eficiencia de
la modulacién
Bits/ sec / Hz

Produccion de
software

1980 1985

Fuente: Motorola

1990
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2005

7

15 Ainos

2010

MIPS:
Millones de
Instrucciones
Por
Segundo

Capacidad de
calculo /
consumo

aumento del
ratio esperado
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10 MIPS / mW

En solo
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N
La electronica — Revolucion tecnologi
Evolucion coste 1 MB en Euros
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Evolucion del coste de los sistemas eléctricos y electrénicos en

22 %

35 % Electrénica

78 %

Mecanica
65 %  Hidraulica
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Evolucion de la electronica en el vehicu

42 Generacion

» Comunicacion externa
(estado del trafico, servicios
telemaicos...)

32 Generacion » Sistemas de Asistencia ala

Conduccion

» Red del vehiculo
» Diagnostico

» Sensores y actuadores
22 Generacion activos

Introduccién en una
red telematica

Microprocesadores de

_ » !VIosilros electrénicos 32 bits
> individuales

Z » Regulacién por Mapa de

S Memoria (ignicién, inyeccion, LT {lLEET [N
3 12 Generacién regulacion lambda) 8/16 bits

(D e - - - r

E » Inyeccién/ignicién por curva

2 caracteristica Microprocesadores de

Z » Reloj digital 4/8 bits

3

&

Circuitos Integrados
Discretos

1960 1970 1980 1990 2000 2010




1. LA ELECTRONICA Y LAS NUEVAS FUNCIONES

El vehiculo de los préximos anos - El vehiculo inteligente

Confort Comunicacion y Movilidad
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Seguridad: Sistemas ADAS, Evitar el Accidente

85000 19281, Thirgd 'r"—l i 1994 ALCC
w73 | 1986| 1 1998

80000 =T
- 'E child seat

rso0e H H AR fiael 2 by ‘:g%
— 197 Pr 99

— 194
To000 1 ek
‘“*

65000 1

T— 1700

1600

1500

1400

1300

1200

G000 1

55000 1
[y

S0000 11

1100

1000

15000 1 iy 200

J0000 1 FH1 H1 HH 200

35000 1 M1 1 q.‘ ToO

30000 1 ] - B HH - 600
-y

25000 1 H1 11 HH o 500

20000 - H 100

15000 H B nandn T Fii
IFddiIieal gligilg
10000 T 1 H T 200
~l | IFoldlheafmlllonvehldesL_ HigiamEn - 100

. ) o | o =t

1570 1975 1300 1905 130 1295 2000 2005 :':- 200

Source: Euronean Comission (EUT 5). Energy and Transoord, --1

Passive Safet

o
2
>
N~
o
o
N

[9)
e

o

—
e

IS
2

>

o
P4

(o)
O
©
N

Active Safety

Normal Warning Assistance
Driving Systems Systems

ADAS - Advanced Driver Assistance Systems Occupant & Pedestrian Protection




H 2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnoldégicos
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnoldégicos — Tecnologia Laser
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnoldgicos — Tecnologia Radar
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnolégicos — Vision Artificial
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnolbégicos — Mapas Digitales

ADAS Map
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnoldégicos — Fusion de Datos
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Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnolégicos — Funciones ADAS

Seguridad pasiva
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Detection Area Decision Area
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Speed Limit Assistant / Curve Speed Warning
Intersection Assistant

Drowsiness Monitoring
Preventive Information Systems

Tracking / Classification Area
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N 2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Sistemas ADAS: Fundamentos Tecnolégicos — Funciones ADAS

C

o) H 1

Seguridad Activa
ors

."(%’

)

o

©

.§ . Sistemas

'S Conducci6 Sistemas de

< h Normal de aviso asistencia

=

pd

ADAS — Advanced Driver Assistance S

Seguridad pasiva

de - Sistemas
sl 20 dad 2° ddd de
" —C para pate seguridad
' o D 0 X e post.
edio =AEE impacto

Proteccion de ocupantes y peatone

ACC Stop&Go

AFS (Adaptative Frontlight System)
Night Vision

ARS

BSD / LCA (Blind Spot Detection / Lane Change Assistant)

LDW / LKA (Lane Departure Warning / Lane Keeping Assistant)

Pedestrian Detection

Speed Limit Assistant / Curve Speed Warning
Intersection Assistant

Drowsiness Monitoring
Preventive Information Systems
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Sistemas de Comunicacion y Movilidad — Nuevas necesidades y posibilidades
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Sistemas de Comunicacion y Movilidad — Tecnologias
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Sistemas de Comunicacion y Movilidad — Ejemplo de funciones

Communications and Multimedia Advanced Services and Functions

Mavigation and
Mability
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Comunicacion y Movilidad — Mejoras en los sistemas de navegacién
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Comunicacion y Movilidad — eCall

Seguridad pasiva

Seguridad Activa

Conduccio
n Normal

Sistemas
de aviso

Sistemas
de
asistencia

ADAS — Advanced Driver Assistance Systems

Proteccion de ocupantes y peatone

26 de Noviembre de 2007, Vigo

Coche accidentado

Datos al SP

\ Vozal 112

‘-F

Datos al 112

Datos del cliente
Datos eCall del
accidente

Safety

Internet

@ Otros Datos

de valor

Centro
112
Informacion de
posicion E-112
Conjunto de datos
B minimo (MSD)
-=
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Comunicacion y Movilidad — Diagnésis a Distancia

GPRS / UMTS
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Comunicacion y Movilidad — Funciones Car2X (El pasado)
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Comunicacion y Movilidad — Funciones Car2X (El Futuro)

COOPERATIVE VEHICLE-IMFRASTRUCTURE SYSTEME
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Comunicacion y Movilidad — Funciones Car2X (El Futuro)
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Sistemas de confort
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

Human Machine Interface — Incremento de la complejidad

i
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Human Machine Interface - ¢ El Vehiculo Inteligente?
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

an Machine Interface — Lenguaje de comunicacién entre la tecnologia y el usuario

Human

Machine Interface :
p—, Machine

/O Elements ‘
HMI Language ' §=JW
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H 2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

HMI — User Centre Approach

Tecnologias
Multimedia

7 .

e

Ergonomia
Cognitiva

Ergonomia
Fisica

Seguridad Confort imluacioén /
Software
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Arquitectura Electronica - Complejidad

CAN HS - FLEXRAY
POWERTRAIN — SAFETY

26 de Noviembre de 2007, Vigo

DIAGonCAN, L|NEA K CAN LS - LIN
DIAGNOSIS COMFORT
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Arquitectura Electronica - Complejidad
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61 unidades electrénicas
2.500 senales en 250 mensajes CAN
4 buses de datos (incluyendo bus 6ptico)
Memoria de mas de 50 Mb
3.860 metros de cable
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Arquitectura Electrénica — Complejidad del Software

Mercedes S Class
50 Millions codes of line

Year 2005

1010 Lines of Code*

108

106
) 104
-
S 102
E 0 1 1
£ 1960 1970 1990 2000 2010
E *in total vehicle (Source: DaimlerCh )
E
&

Boeing 777 - 7 Million lines of code - Year 2000 Windows XP — 40 Million Lines of code - Year 2001
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Arquitectura Electrénica — Manejando la complejidad

» Arquitecturas electronicas
abiertas, flexibles, escalables y
robustas para soportar los
requermientos de las nuevas
funciones de seguridad " .

- Estandarizacion de la arquitectura el wﬂiﬁ'ﬁm |
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de software (AUTOSAR)

Buses de comunicaciones
estandarizados y adapatados a
las necesidades especificas
Fiabilidad HW / SW (nuevas
metodologias de desarrollo y
validacion HIL, SIL, MIL,
CMMI/SPICE,...)

Nuevas soluciones embebidas de
bajo coste con niveles elevados
de seauridad v fiahilidad

Sl_fstem Demgn | Speccation

System test
Wy

Happmg i Integration l
o ECUs "'-I test

B " y
ECU
Development §
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OSAR - Arquitecturas abiertas y flexibles. Software independiente y reutilizable

SW-Component  SW-Component SW-Component
1 2 n

AUTOSAR AUTOSAR AUTOSAR
Interface Interface Interface

AUTOSAR RTE
I

wajsAg Bunesadp

-

Basic Software

Transfer layers for different communication technologies (e.g. CAN, LIN, ...)
MNetwork management

System services (diagnostic protocols, ...)

NVYRAM management

Microcontroller Abstraction

ECU Hardware

I
ORI -
ONX SOFTWARE SYSTEMS Windows

Automotive -

Operating System
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ses de comunicacién estandarizados y adaptados a las necesidades especificas

</ - Climati
UN navstra &j ador

1
Unidad do control para elimatizador LIN ssclava 1
‘ Calofaccion del parabrisas
A a . . - BT LN esclava 3
( g ¥ : y Calsfactor adicio-
[ A 4 s [ nal PTC derecho
asclava
fresco

LOCAL INTERCONNECT NETWORK.

| LIN masstra
Maodulo del techa,

MOST

Telematics
applications

1 Mbit/s

Sisterna de sonido
: . ‘\ . Unidad de mandos

(ke [}
(o]

20 Kbit/s

MOST

LIN

Requirements

Pantalla

S5P286 003

Control and closed-loop control systems
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Ciclo de desarrollo en V

L

Final
Experience / acceptance

Functional
Requirements §

Integration
test

Mapping
to ECUs
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Ejemplos de aplicaciones de HIL

Virtuelles Fahrzeug
Virtual vehicle

Adaptive Cruise Control
Adaptive cruise control '

== =

A\

Fahrzeug-
berechtigungs-

System
Vehicle
authorisation
system
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Elektro-
mechanische
- Getriebemanagement Parkbremse
Gearbox management Electromechanical
Motormanagement parking brake

Engine management

06/05
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Ejemplos de aplicaciones de HIL
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2. REQUERIMIENTOS Y RETOS TECNOLOGICOS

o ]ﬁm__f:’_" Aide au démarrage en pente / Hil start assistance

Pédale de frein relachée Maintien du freinage pendant 2 secondes

Release brake pedal Vahicle remains stetionary for 2 seconds

Pente égale ou supérieure a 3 % (montée ou descente) | Ramp equal or aver 3 per cent (uphill or downhill si

A bl

Ejemplos de aplicaciones de HIL

T =

Electric Parking Brake (PSA)

Testing Timea

Increased Productivity with CarMaker

_ 2 monihs

2 vtk

Real Teat Oriving  Virtual Teat Diiving

2 days ~>.\\

_____—RRTE 0,

Automated Vidual | =
Tas! Driving i ] ~ = -_.
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Ejemplos de aplicaciones de HIL

HIL Tes
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3. EJEMPLOS DE PROYECTOS DE CTAG
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3. EJEMPLOS DE PROYECTOS DE CTAG

CTAG como garantia de competitividad en |+D+i

Su mision principal es contribuir al
desarrollo y competitividad del sector de
automocion a través de la Investigacion,
el Desarrollo y la Innovacion.

CTAG es Centro reconocido como CIT del
Ministerio de Industria y tiene alianzas
estratégicas con IDIADA y CEIIA.
Participa en asociaciones nacionales y
europeas de caracter tecnoldgico y
estratégico como ERTICO, STA,
SERNAUTO y COTEC.

CTAG dispone de las certificaciones ISO
9001:2000 and ISO 14000.

CTAG es un centro tecnolégico
privado sin animo de lucro,
creado para ofrecer soluciones
tecnoldgicas avanzadas al
sector de automocion. Esta
administrado por una fundacion
compuesta por organizaciones
publicas y privadas.

a

CTAG




3. EJEMPLOS DE PROYECTOS DE CTAG

Campos de competencia de CTAG

lﬁrrrocen’a y estructura
|icabados interiores

) Iiistemas de seguridad

Sistemas de comunicaci

Ilmovilidud

Iiistemas de confort
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Implantacion y mejora
| de procesos industria




H 3. EJEMPLOS DE PROYECTOS DE CTAG

actréonica y Sistemas Inteligentes en el Automévil - Aproximacién Multidisciplinar

INVESTIGACION DESARROLLO DESARROLLO INDUSTRIALIZACIO
ESTRATEGIA CONCEPTO PRODUCTO N

HMI /
ERGONOMIA
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H 3. ACTIVIDADES DE INVESTIGACION DE CTAG

Participacion en Proyecto Europeo AIDE

Vision: "The Adaptive Integrated Driver-vehicle
Interface”

In-vehicle
information
systems (IVIS)

\ i

D:x::rgfr:gf/ Adaptive Integrated Nomad
monitoring Driver-vehicle Interface devices
Driver ]
ida

Advanced driver
assistance systems
(ADAS)
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H 3. ACTIVIDADES DE INVESTIGACION DE CTAG

Participacion en Proyecto Europeo AIDE

v' Analisis y
definicidon de
estrategias de
aviso para
sistemas ADAS

v" Desarrollo de
herramientas
virtuales para
evaluar situaciones
de conflicto con
avisos ADAS
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v' Experimentos con
simulador de
conduccién para
evaluar y validar
las estrategias de
aviso con usuarios
finales
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Participacion en Proyecto Europeo AIDE
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H 3. ACTIVIDADES DE INVESTIGACION DE INVESTIGACION

Prototipo Avanzado CTAG

o
)
>
N~
o
S
13V

©
©

o

—
e

£

2

>

o
P4

o

o

©

N




7
LLJ
=
O
0
>
4]
O
=
O
O
<

0BIA ‘2002 9P SIqUISIAON &P 92




[ 4. CONCLUSIONES

v' Los avances en los campos de la electronica, el
software y las telecomunicaciones permiten la
investigacion, desarrollo e implementacion de nuevas
funciones avanzadas que van a mejorar
significativamente los niveles de seguridad, confort y
comunicacion de los automoviles

v' Sensores: Mejoras de sus prestaciones, reduccion
de tamano y costes para poder introducirlos en
vehiculos de segmentos medio y bajo

v" Nuevos tecnologias de comunicacion y
p03|0|_onam|ento con un uso racional y seguro _
atendiendo a las necesidades reales del usuario

v Desarrollo correcto del concepto de HMI como una
de las principales claves de éxito

v Arquitectura electronica robusta, abierta, escalable y
basada en estandares para alcanzar la maxima
fiabilidad

v" Uso de herramientas virtuales para reducir tiempos y
costes de investigacion, desarrollo e industrializacion

v’ Esfuerzo conjunto de Investigacion
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