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OBJECTIU DE LA MOBILITAT

* Ordenacio i laregulacio del transit per 7 = N =
75 T 7 a ¥ \.;.f cy—
* Millora de la seguretat viaria . A T

* Increment de la capacitat circulatoria de la xarxa Gy




QUINA INFRAESTRUCTURA TENIM

* 350 Km de xarxa viaria, urbanaii
interurbana.

* 12 km Tunels i 7 km galeries.

* 8 km de carril reversible.




COM HO GESTIONEM ACTUALMENT
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* cruilles semaforiques i CVT's
* portics aspa-fletxes

* Centre de Control 24/7
CENATRA

* NODES de comunicacio fibra
per tota la xarxa viaria




COM ESTEM RESPECTE ALTRES ESTATS
VEINS
* Nivell d'equipament i instal-lacions

molt correcte. xf % *

* Anys 2006-2012 implementacio

* Darrers 5 anys, poca inversio, com
la resta

* No hi ha hagut grans evolucions
tecnologiques en el sector de les
ITS

* Pot ser millores en comunicacions,
en tecnologia IP i enllumenat LED




AVENCOS ESPECIFICS ITS

* Visio artificial / altres sistemes
no intrusius

* Sistemes DAI en exteriors

* Senyalitzacio variable amb full
matrix

 Aconseqguir un monitoritzacio
del transit en temps real
(Google, Tom Tom)







FUTUR en la GESTIO de la MOBILITAT

 Equipar per millorar i facilitar la
gestio de la mobilitat

. dels vehicles

. en la
conduccio

 Tendencia en oferir VS

EL COTXE AUTONOM




CLASSIFICACIO DELS NIVELLS DE
C O N D U C C | O A U TO N O M A The National HighwayTraffi:: SafetyAdmiii”siration's5Levels T ——

Level 3

2o NI (g el L),

Driver has control

s driver info/warnings
formed control

* 2014 SAE (estandard J3016): (6
nivells)

etection/response

Bl NIVELES CONDUCCION AUTONOMA

* 2016 NHTSA adopta la
classificacio SAE. Actualment

nomes hi ha una classificacio.
aclo Y, / 2 3 # 5

Universal K)-- ()
Solo el conductor Asistente Semiauténomo Auténomo Auténomo Auténomo
de conduccién controlado condicionado total

~ \ Ié .
E S U n e Sta n d a rd, n O e S n O rm a t I Va . El conductor hace  El coche monta El conductor puede  En determinadas El coche no El coche circulara

todas las funciones control de crucero estar cierto tiempo situaciones funciona  requiere conductor solo bajo cualquier

de conduccion y otecnologia para  sin sujetar el volante de forma auténoma  y circulara solo circunstancia
puede tener mantenerse ensu nitocar los pedales  sin necesitar al silos sensores le
sistemas dealerta carril conductor aunque ofrecen toda la

debe estar alerta informacion




CLASSIFICACIO DELS NIVELLS DE
CONDUCCIO AUTONOMA

. : (No Automation)

. : ASISITENCIA AL
CONDUCTOR (Driver
Assistance)

. : AUTOMATITZACIO
PARCIAL DE LA CONDUCCIO
(Partial Automation)




CLASSIFICACIO DELS NIVELLS DE
CONDUCCIO AUTONOMA

. : AUTOMATITZACIO
CONDICIONADA DE LA
CONDUCCIO. (Conditional
Automation)

. : AUTOMATITZACIO
ALTA DE LA CONDUCCIO (High
Automation)

. : AUTOMATITZACIO
COMPLETA DE LA
CONDUCCIO (Full Automation)




CONSIDERACIONS FINALS

* INNOVACIO
« SEGUIMENT DE L'EVOLUCIO DEL SECTOR
* ARGUMENTS PER L'ASSESSORAMENT

* GARANTIR ELS OBJECTIUS, | LAOPTIMITZACIO DE LES
INVERSIONS







