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INTRODUCCION
Disefo de un sistema de movilidad urbana

eficiente, de base eléctrica y unipersonal, con
un sistema de control adaptativo cuyo eje
principal sea en funcion de la topografia de |la
zona de influencia de este proyecto,
modifique los parametros para reconfigurar el
sistema de control e impulsion.

OBJETIVOS GENERALES
Desarrollar un vehiculo eléctrico urbano

personal cuyas caracteristicas funcionales se
adecuen a las condiciones de uso de los

habitantes y topograficas . ek -
de |la region de la ciudad ”
de Parana. il

Topografia de la ciudad de Parand
ESTADO DEL ARTE

El presente proyecto contempla el desarrollo
de un medio de movilidad urbana, personal,
modular, realizado con elementos de
produccion estandar. Los desarrollos en
vehiculos eléctricos han despertado mucho
interés en este campo.

Esquema general propuesto

METODOLOGIA
Esta seccion del proyecto fue dividida en tres

etapas:

Primera etapa:
a. Seleccion y revision del marco bibliografico
b. Relevamiento y analisis de requerimientos.
c. Seleccion del sistema o caso de estudio.

Segunda etapa:
a. Evaluacion y simulacién de los casos de
estudios.
b. Analisis de los componentes tecnologicos.
c. Diseno, simulacion e identificacion de
parametros de control del sistema.
Tercera etapa:
a. Construccion y evaluacion del sistema.
b. Informes finales y difusion.

GRADO DE AVANCE
Este proyecto se conformo a partir de ideas y

trabajos propios de cada uno de los
integrantes del mismo. Entre eIIos becas de
servicio sobre control de
motores sincronicos [1] y [2],
proyectos de generacion

de energia renovable [3] e
investigaciones surgidas

en los cursos de maestria

de control automatico [4].

Banco de prueba en desarrollo

CONTRIBUCIONES
- La experiencia y el conocimiento del grupo

participante creando asi una base que dé
origen a futuros desarrollos.

- Una referencia en el estudio y desarrollo en
vehiculos urbanos acordes a requerimientos
regionales y las nuevas tendencias de auto
sustentabilidad energética.
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