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SIMULADOR DE ALTO NIVEL DE VEHICULOS PESADOS

INTRODUCCION

El simulador tiene como caracteristicas generales las siguientes:

La cabina reproduce un puesto de conduccidén de un vehiculo genérico. Estad equipada con
mandos con una funcionalidad y sensibilidad al tacto igual que la de los vehiculos reales.

Simulacion de 5 tipos de vehiculos:

Camion rigido (12 metros).

Camioén articulado (trailer de 16,5 metros).

Camion articulado (tren de carretera de 18,75 metros).

Autobus rigido (12 metros).
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Autobus articulado (18 metros).

La simulacién tiene en cuenta el tamafo, peso y otras caracteristicas del vehiculo
(suspension, carga, motor, capacidad de adherencia y de frenado, etc).

Todos los vehiculos pueden funcionar con cambio manual, secuencial o automatico.

Disefiado para la ensefianza a cualquier nivel, desde principiantes hasta profesionales
(obtencion del CAP). El contenido formativo ha sido supervisado por expertos formadores
de CETM y de FENADISMER, que utilizan ya este simulador en la formacion de sus
asociados.

Se trata de un producto muy fiable, de manejo sencillo, facil de instalar y desinstalar en la
propia empresa para la formacion de los trabajadores, sélo se necesita un enchufe de
230w.

CARACTERISTICAS FISICAS DEL SIMULADOR
PUESTO DE CONDUCCION, CHASIS

Estd formado por un chasis metélico de alta resistencia, recubierto de chapa, con una
ergonomia similar a la de un vehiculo real y en el que estan colocados los distintos
mandos del vehiculo.

El salpicadero cuenta con los mandos necesarios para la conducciéon (cuadro de
instrumentos digital, mando de luces, limpiaparabrisas, freno de estacionamiento y tecla
de luces de emergencia...).




MANDOS

El puesto de conduccion del simulador es similar al de un vehiculo real.

Incluye todos los mandos necesarios para la conduccion y manejo del vehiculo.

Los mandos principales son los siguientes:

Asiento totalmente regulable.

Cinturén de seguridad.

Cuadro de instrumentos completo, digital.

Volante.

Pedales: embrague, freno y acelerador.

Palanca de cambio de velocidades con posibilidad de usarla en modo manual, secuencial o

automatico.

Interruptor de luces.

Palanca de cambio de luces e intermitentes.

Palanca limpiaparabrisas.
Palanca para uso del retarder.
Claxon.

Freno de estacionamiento.
Llave de contacto.

Tecla de luces de emergencia.

ASIENTO

Se instala un asiento totalmente
inclinacion del respaldo, etc.

regulable:

reposacabezas,

altura,

profundidad,
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VOLANTE Y DIRECCION

El volante esta equipado con un sistema de fuerzas motorizado, controlado por software.
Se trata de un sistema de altas prestaciones fabricado por TRW y que es utilizado
habitualmente por algunos fabricantes de vehiculos para el control de la direccion, lo que

da idea de su nivel de fiabilidad y calidad. Permite reproducir diferentes sensaciones en
funcién de la velocidad o estado del terreno.






CUADRO DE INSTRUMENTOS

Aunqgue puede instalarse un cuadro de instrumentos analdgico, el simulador incluye un
sistema de cuadro de instrumentos digital.

Este sistema, ademas de un nivel de realismo igual al del cuadro analdgico, tiene
importantes ventajas:

Permite seleccionar diferentes tipos de cuadros en funcién de las necesidades formativas.

Posibilita integrar aspectos como la posicién en tiempo real de los pedales, distancia de
seguridad con el vehiculo precedente, etc.

Permite que el instructor pueda modificar la posicion de la mayoria de los indicadores.
Los cuadros integran todos los indicadores que aparecen en un vehiculo convencional:
Revoluciones.

Velocidad.

Marcha engranada.

Posicion de los pedales: barra indicativa en tiempo real de cada pedal.

Testigo de cinturén de seguridad abrochado.

Intermitentes.

Luces de posicion, cruce y carretera.

Nivel de gasolina.

Consumo instantaneo.

Testigo de freno de estacionamiento.

Retarder.

Distancia recorrida.

Tiempo de la préctica.

Tipo de transmision elegida (manual, automatica o secuencial).

Temperatura del turbo.

Temperatura del aceite del motor.

Temperatura del liquido refrigerante del motor.

Temperatura del aceite de la trasmision.



Temperatura del aceite del diferencial.
Amperimetro.

Voltimetro.

Presiéon del aire de los calderines.
Presion del turbocompresor.

Presion de aceite.

Los cuadros se basan en modelos de vehiculos reales, pudiendo elegir entre varios tipos.

_ ACELERADOR
e ey
_FRENG.
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e B sy




ot |
100\
ik

<l
120~/

A

Contréle EBS
Enfoncer la
pédale de frein

PEDALES

Los pedales reproducen fielmente las sensaciones del vehiculo real ya que practicamente
todos sus componentes son mandos reales, pudiendo regular la dureza del volante y
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pedales segun las exigencias deseadas. El pedal del freno incluye un mecanismo que
reproduce fisicamente el efecto del ABS.

PALANCA DE CAMBIOS

El simulador incluye dos palancas que el instructor configura para cambio manual,
automatico o secuencial.
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OTROS MANDOS
La funcionalidad del resto de mandos es la misma que en un vehiculo real.

Palancas de luces, limpia-parabrisas, retarder:

RESUME ON OFF D | &%
.

T3 l

Regulacién de espejos y mando de luces:

Llave de contacto:

10
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Freno de estacionamiento:

CARACTERISTICAS DEL SISTEMA DE SONIDO ESTEREO

Es el encargado de reproducir los sonidos generados por el vehiculo, entre los que
destacan:

Sonido del motor del vehiculo.
Frenazos.

Claxon.

Derrapes.

Retarder.

También incluye el sonido de los vehiculos del trafico y sonidos del medio ambiente (lluvia
leve, lluvia intensa, nieve, ...).

El hardware del simulador esta dotado de un sistema de sonido 5.1 reproducido por dos
altavoces estéreo integrados en la cabina.

1
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CONEXION DE AURICULARES

Al funcionar el simulador sobre un ordenador PC, a la salida de audio de dicho equipo
puede conectarse o bien el sistema de altavoces del simulador o unos auriculares estéreo
para el alumno.

CARACTERISTICAS DEL SISTEMA DE MOVIMIENTO

El simulador incorpora una plataforma de movimiento instalada bajo el puesto de
conduccion.

La plataforma reproduce los movimientos del conductor durante la conduccién, en funcion
del estado del pavimento, pendientes y diferentes circunstancias de la conduccidn,
haciendo mucho mas reales las sensaciones de movimiento.

Imagen de la plataforma de movimiento descubierta y cubierta con fuelle de seguridad:

CARACTERISTICAS DEL SISTEMA VISUAL

Las imégenes se proyectan en tres pantallas TFT, la central de 60” y las laterales de 50”
colocadas en moédulos independientes que pueden moverse facilmente, ajustando el
angulo de las pantallas laterales respecto a la pantalla central como se desee.
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CARACTERISTICAS DE LOS RETROVISORES

Incluye hasta 6 espejos retrovisores en funcion del vehiculo seleccionado, siendo
regulables desde el interior de la cabina.

13






ESPECIFICACIONES FUNCIONALES DEL SIMULADOR

INTRODUCCION
Desde un punto de vista funcional el simulador puede utilizarse de dos maneras:
Utilizando la PI (Posicién de Instructor).

Seleccionando ejercicios pre-programados.

1. FUNCIONAMIENTO CON PI1 (POSICION DE INSTRUCTOR)

1.1. HARDWARE DE LA PI

La Pl esta compuesta de:

Un ordenador.

15
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Dos monitores de 19”, teclado y ratén.
Un volante (tipo joystick)
Consola de pedales (acelerador y freno)

Una impresora

1.2. ASPECTOS GENERALES DEL FUNCIONAMIENTO EN PI

En una de las pantallas se tiene la visualizaciéon del vehiculo del alumno mientras realiza
la practica.

En la otra pantalla el instructor dispone de los menus de trabajo relativos al
funcionamiento (puesta en marcha, apagado, diagnhosis, etc.).

Con el volante y pedales el instructor puede conducir cualquier otro vehiculo del trafico
para interactuar con el del alumno.

La impresora permite imprimir si se desea, los informes de evaluaciéon del alumno.

1.3. FUNCIONALIDAD DETALLADA DE LA PI

Las principales funciones de la Posicién de Instructor son las siguientes:

1.3.1 Seleccion de diversos Puntos de Vista

16



GPS

Founadones

Con una de las pantallas el instructor visualiza el vehiculo del alumno. Esta visualizacion
puede hacerse desde multiples puntos de vista que pueden modificarse con las teclas de
funcién:

» F1: Vista del alumno.
» F2: Vista de un vehiculo del trafico (cada pulsaciéon cambia de vehiculo).
» F3: Cambiar punto de vista del vehiculo seleccionado.

Desde el punto de vista interior (el habitual para el alumno) hasta puntos de vista aéreos
(fijos o con zoom), laterales, traseros, etc.

El instructor dispone ademas de una camara libre con la que puede moverse por
cualquier punto de los escenarios.

- u"":f..k;‘:)—\—-‘“t!—.--'-«'-' e %‘-u

Interior del vehiculo

17



Trasera

Frontal
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Lateral izquierdo

Lateral derecho
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Cenital

Perspectiva
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Retrovisor izquierdo

Retrovisor Derecho

21



GPS

Forunadones

1.3.2 Seleccion del vehiculo

El instructor puede seleccionar el vehiculo con el que se va a realizar la préactica.

Se pueden seleccionar 5 tipos de vehiculos:

Camioén rigido (12 metros).

Camion articulado (trailer de 16,5 metros).

Camion articulado (tren de carretera de 18,75 metros).

Autobus rigido (12 metros).

Autobus articulado (18 metros).

o

1.3.3 Seleccién del escenario

El instructor puede seleccionar el escenario en que se desea realizar la practica. Los
escenarios incluidos son:

>

YV Vv ¥V V VYV

Maniobras 1

Maniobras 2

Urbano 1

Urbano 2

Rural

Autovia

22
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Entre todos los escenarios se dispone de mas de 80 kms de vias de distinto tipo, incluyen
sefalizacion vertical y horizontal, semaforos, carteles informativos y una cuidadosa
ambientacion.

Maniobras 1

23
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Urbano 2
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Rural

Autovia

1.3.4 Colocacioén del vehiculo

Esta funcion permite al instructor colocar el vehiculo en cualquier punto del escenario
elegido, orientandolo incluso en el sentido de la marcha deseado, es una funcidon de gran
utilidad porque permite comenzar la préactica en el sitio mas adecuado evitando pérdidas
de tiempo en desplazamientos sin ningun objetivo formativo.

27
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1.3.5 Seleccion de la transmision

El instructor puede elegir entre transmisién manual, automatica o secuencial.

— Seleccidn
Escenario  |Rural .2
Yehiculo ICami-:'un Articulado I i
Transmision I.ﬂ.utcurnatin:n =
Manual
Ejercicio Libre -
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1.3.6 Seleccion de las condiciones meteoroldgicas
Puede seleccionarse entre:

» Lluvia.

» Niebla.

> Nieve.

—
— |

www.gpsformadores.com

Ademas se puede regular la intensidad de cada uno de ellos.

29



Niebla (con regulador de intensidad)

www.gpsformadores.com

Soleado
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Nieve (con regulador de intensidad)

www.gpsformadores.com

Lluvia (con regulador de intensidad)

31
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1.3.7 Seleccién del estado del pavimento

www.gpsformadores.com

Puede seleccionarse entre:
» Seco.
» Mojado.

> Hielo.

—Condiciones del terreno——
{* Seco
" Mojado

" Helado

1.3.8 Seleccion del nivel de visibilidad

Dia
32
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Noche

1.3.9 Visualizacion de los pardmetros de la conduccion

El instructor dispone en su pantalla de una reproduccion completa del cuadro de
instrumentos del simulador, esto le permite tener informacién de lo que esta haciendo el
alumno. En dicho cuadro, aparece otra informacion de interés, como por ejemplo las
barras de posiciéon de cada uno de los pedales, velocidad engranada, etc.

ACILERADOR

FREND

EMBRAGLE
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1.3.10 Modificacion de los parametros de los indicadores del cuadro

El instructor no solo visualiza el cuadro sino que durante la practica todos los indicadores
que aparecen en él se pueden modificar, observando si el alumno se percata de ello y
reacciona adecuada o inadecuadamente.

Por ejemplo, se puede subir la temperatura del liquido refrigerante, bajar el nivel de
combustible, etc...

1.3.11 Conduccién de otros vehiculos/Incidencias

En los ejercicios pre-programados se pueden introducir una serie de incidencias de
distinto tipo como por ejemplo:

» Obstaculos en la calzada.

» Maniobras peligrosas de otros vehiculos.
» Cruces con vehiculos en pasos estrechos.
» Etc...

34



Estas incidencias aparecen en funcién de cada ejercicio en el momento adecuado. El
simulador ofrece una funcionalidad que va mucho mas alla de las incidencias “tipicas”.

El instructor puede seleccionar y “capturar” cualquier vehiculo de los que circulan por el
escenario donde se esta haciendo la practica. Una vez “capturado” puede conducirlo
libremente por el escenario utilizando el volante y pedales de que dispone. Esto le
permite interactuar con el alumno, provocando todo tipo de situaciones ya sean de
riesgo, maniobras imprevistas, aparcarlo en zonas especialmente complicadas, conducirlo
en direccion contraria, aparcarlo en un punto determinado, etc... haciendo que el numero
de situaciones posibles que se encuentre el alumno sea totalmente ilimitado.

1.3.12 Activacioén/Desactivacion de averias

El instructor puede introducir toda una serie de averias:
» Averia del motor y de la alimentacion.

Averia en la transmision.

Averia en ejes, ruedas y direccion.

Averia del retarder.

Averia del sistema neumatico.

Averia de los frenos.

Averia del sistema eléctrico.

vV Vv ¥V VvV VYV V VY

Averia de la suspension.

Todas estas averias tienen simuladores de intensidad.

Una vez que el alumno haya identificado y gestionado la averia correctamente, el
instructor podréa eliminarla y el vehiculo recuperard su estado normal, o bien podra decidir
mantenerla para proseguir la sesion con el vehiculo averiado.

1.3.13 Control de la densidad de tréafico

El instructor puede seleccionar tres niveles de intensidad de tréfico:
» Baja densidad de tréfico.
» Trafico medio.

> Alta densidad de tréfico.

35



1.3.14 Control del nivel de carga del vehiculo

El instructor puede seleccionar el nivel de carga que lleva el vehiculo, pudiendo elegir
entre:

» Vehiculo vacio.
Vehiculo al 25% de la carga.
Vehiculo al 50% de la carga.

Vehiculo al 75% de la carga.

YV Vv V V

Vehiculo al 100% de la carga.

1.3.15 Parametros controlados
Durante las practicas se pueden controlar diversos parametros como:
a) Iniciales: Hora de inicio, hora finalizaciéon, tiempo, distancia recorrida.

b) Uso del motor: Vueltas de motor por Km, vueltas del motor en conduccion, régimen
maximo, tiempo/porcentaje de tiempo en cada rango motor o ralenti o 800-1100 o
1100-1500 o 1500-1800 o 1800-2100 o + 2100, tiempo acelerando a mas del
75%.

c) Uso del cambio: numero de embragajes, recorrido dentro del par,
tiempo/porcentaje en: 12 velocidad o 22 velocidad o 32 velocidad o 42 velocidad o
52 velocidad o 62 velocidad o 72 velocidad o 82 velocidad o etc...,

d) Prevision anticipada: deceleracibn maxima, velocidad maxima, velocidad media,
numero de frenadas, distancia total/porcentaje usando freno de pié, distancia total/
porcentaje usando retarder, distancia total/porcentaje en inercia, uso simultaneo
del freno de pié y retarder, violaciones distancia de seguridad (5 seg. vehiculo
precedente).

e) Consumo: consumo total, consumo medio, Kms. realizadas por litro, emisiones CO2
por litro, emisiones CO2 por 100 km.

36
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EJERCICIO INCORRECTO

Nimero de Embragajes:

1.3.16 Grabacion/reproduccion de las practicas

Las practicas pueden ser grabadas y reproducidas posteriormente. Durante la
reproduccién también se pueden utilizar los diferentes puntos de vista de que dispone el
instructor.

\ |

T we il 2l ol 4l

[ser  mEc| Fomw| mack]

1.3.17 Emitir informe del alumno

En cada préactica se puede generar un informe de evaluacién con los errores cometidos
por el alumno, que el instructor puede editar para indicar si los mismos han sido
solventados con éxito o no, asi como comentarios adicionales. Este sera almacenado en

un fichero con el nombre del alumno, permitiendo imprimirlo posteriormente.

37



Forunadones

—Datos personales

MNombre | PEPE

Apelido 1 |ARRAEZ apelido 2 [MIRON
Informe
NIF | 765423154 [11/01/2009 = Fecha
INFORME DE ERRORES: A

Alumno: PEPE ARRAEZ MIR.ON
MIF: 765423154K
Fecha: 11/01/2009
Errores:
Errores de conduccion:
1 errores: Mo lleva cinturdn

Se ha solventado el problema con exito? Sl MO
COMEMTARIOS:

1 errores: Para arrancar debe pisar el embrague a fondo v poner punto muerto

Se ha solventado el problema con exito? SI NO
COMEMTARIOS:

1 errores: Ponga el freno de mano

Se ha solventado el problema con exita? = MO ll

TTRACRIT AN TS

2. PRACTICAS PREPROGRAMADAS

Existe una modalidad de uso del simulador en la que no se necesita instructor. El
simulador dispone de un mend con un amplio conjunto de practicas.

El sistema, de uso es muy sencillo:
» Se selecciona la préactica a realizar.

» En una pantalla de texto se informa al alumno de la accion a realizar, parametros a
controlar, tiempo de que dispone para realizarla, etc. Se incluyen imagenes o
esquemas complementarios del texto para una mejor comprension.

» Se inicia la practica. Una vez transcurrido el tiempo o terminada correctamente la
accion a realizar se informa al alumno por pantalla de los errores cometidos.

38



Relacion de practicas predefinidas:

>

>
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vV Vv VY Vv VY V¥V VvV VY V VYV V

Y

Aparcamiento en linea marcha atras sin obstaculos.
Aparcamiento en linea marcha atras con obstaculos.
Aparcamiento en oblicuo marcha atras sin obstaculos.
Aparcamiento en oblicuo marcha atras con obstaculos.
Aparcamiento en oblicuo hacia delante sin obstaculos.
Aparcamiento en oblicuo hacia delante con obstaculos.
Aparcamiento perpendicular marcha atras sin obstaculos.
Aparcamiento perpendicular marcha atras con obstaculos.
Aparcamiento perpendicular hacia delante sin obstaculos.
Aparcamiento perpendicular hacia delante con obstaculos.
Arranque en rampa con desnivel del 15%.

Arranque en rampa con desnivel del 25%.

Arranque en rampa con desnivel del 35%.

Tiempo de reaccion con sefial en pavimento seco

Tiempo de reaccidn con sefial en pavimento mojado.

Tiempo de reaccién con obstaculo y baja visibilidad en pavimento seco.

Tiempo de reaccidén con obstaculo y baja visibilidad en pavimento mojado.

Colocacion del vehiculo en rotondas.
Colocacion del vehiculo en carriles estrechos.
Colocacion del vehiculo en curvas.
Conduccion general en circuito urbano 1.
Conduccion general en circuito urbano 2.
Conduccion general en circuito de montafa.
Conduccion general en circuito de autovia.

Conduccion eficiente o econdmica.

39



Aparcamiento en linea marcha atrés con obstdculos
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] s para aparcar: 3
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EJERCICIO FINALIZADO CON EXITO

metros
ion:
ada bru

: Para arrancar debe pisar el freno a fondo y poner punto muerto
Ponga el freno de mano

41
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Vista aérea para el alumno para facilitar las maniobras mds complicadas. Se alterna con la vista interior.

42



GPS

Founadones

Empieze el ejercicio

U Para arrancar debe pisar el embrague a fondo y poner punto muerto
S Ponga el freno de mano £

ASPECTOS GENERALES DE LA SIMULACION

1. CONTROL DE ERRORES COMETIDOS POR EL ALUMNO
Existen dos tipos de control de errores:
» Control general de errores.

» Control especifico de errores de practicas pre-programadas.

1.1. CONTROL GENERAL DE ERRORES

El control general de errores siempre esta activado. El alumno recibe informacion
de los errores cometidos por la pantalla central con mensajes de texto (de
diferentes colores segun el tipo o gravedad del error o también con avisos sonoros).

Estos errores se pueden dividir en tres grandes grupos:
43
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» Errores de manejo del vehiculo: no pisar bien el embrague, no cambiar
correctamente, no llevar el cinturén abrochado, llevar las revoluciones demasiado
altas, saltarse una marcha, poner marcha atras con el vehiculo en marcha, frenazos
bruscos, velocidad excesiva, etc.

» Errores de colisiones con obstaculos u objetos del escenario o con otros vehiculos:
choques leves, golpes graves, salidas de la via, vuelcos, etc.

» Errores de incumplimiento de las normas de trafico: excesos de la velocidad
autorizada, saltarse un Stop, saltarse un semaforo, circula en direccién prohibida,
etc.

Las “consecuencias” de los errores dependen de su gravedad:

» Si se trata de errores leves se mantiene la informacién en pantalla hasta que la
situacion se corrija y se deja al alumno continuar la practica.

> Si se trata de un choque grave se corta la practica y se obliga a reiniciar.
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1.2. ERRORES EN PRACTICAS PRE-PROGRAMADAS

Se trata de controles de errores en relacibn a las instrucciones concretas de la
practica. Por ejemplo “No ha colocado el vehiculo en la zona indicada” o “Ha
sobrepasado el tiempo para hacer la préactica” o “No ha obedecido la instruccion de
cambio de sentido”
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R cion:
lNempo: 1

sla

EJERCICIO FINALIZADO CON EXITO

segundos

22.14 metros

Detencidn:

Distancia:

es; Frenada brusca

44.85 . metros

duccion:
: No lleva cinturén

ar debe pisar el freno a fondo y poner punto muerto
reno de mano

REALISMO DE LOS MODELOS DE SIMULACION

Los modelos matematicos utilizados proporcionan un comportamiento adecuado del
vehiculo simulado, de acuerdo con la configuracién de parametros por la que opte
el instructor desde la P.l. El alcance de los modelos, cumple los siguientes
aspectos:

>

Adherencia en funcién de la climatologia, condiciones del firme, estado de los
neumaticos, velocidad, etc.

Capacidad de aceleracion y frenada en funcién de la curva de potencia del
motor, el tipo de vehiculo, la carga del mismo, las pendientes del terreno, la
intensidad y direccién del viento, etc.

Sistema de seguridad (ABS).
Averias.

Incidencias.
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1.1

> Funcionamiento de todos los instrumentos del cuadro de mandos.

MODELO DE TRAFICO

El simulador incluye un avanzado modelo de trafico, utilizado habitualmente por
INDRA en sus simuladores.

El sistema genera los vehiculos alrededor del vehiculo del alumno, lo que permite
generar altas intensidades de vehiculos sin sobrecargar el sistema. Los vehiculos se
comportan de manera inteligente, respetando la sefalizacién, preferencias de paso,
etc.

Las trayectorias, comportamiento de los vehiculos, nivel de cumplimiento de la
sefializacion, etc... pueden modificarse a voluntad.

Como peculiaridad especial est& la de poder capturar cualquier vehiculo del trafico y
ser conducido por el instructor. Estd opcion, debidamente manejada ofrece una
enorme variedad de situaciones con las que se puede encontrar el alumno.
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1.2

Founadones

SISTEMA VISUAL

El motor grafico reproduce la escena con alto nivel de realismo. Ademas de un alto
nivel de detalle en los escenarios y los vehiculos se incluyen los efectos de
conduccién nocturna, diurna (a diferentes horas), conduccidén en tuneles, faros, etc.
La visibilidad del conductor es igual que en un vehiculo real por lo que incluye los
angulos muertos.

Existe la opciobn (muy adecuada en algunos ejercicios de maniobras con
camion/autobus articulado) de proporcionar al alumno una vista cenital del
vehiculo. Los espejos retrovisores van superpuestos en la pantalla y pueden
graduarse para una correcta visibilidad.

El nivel de calidad de la imagen permite apreciar todos los detalles del escenario y
por supuesto la sefalizacion.

La imagen se mueve a 60 frames por segundo estables. Todos los objetos del
escenario tienen sombras para un mayor realismo del escenario.
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MODOS DE FUNCIONAMIENTO

1. MODO PLANIFICACION

1.1. CON POSICION DE INSTRUCTOR

Es el instructor el que define todos los parametros de la préactica: desde el vehiculo,
escenario, visibilidad, etc. Estos parametros pueden ser definidos en tiempo real en
cada ocasiobn o pueden ser grabados como Practica para ser seleccionados
posteriormente sin tener que repetir la operacion.

1.3. CON PRACTICAS PRE-PROGRAMADAS

Solo hay que seleccionar la préactica del menda.

2. MODO EJECUCION

2.1. CON POSICION DE INSTRUCTOR

El alumno realiza la practica recibiendo por pantalla informacion de los errores
cometidos. El instructor puede, o no, intervenir durante la ejecucion de la practica,
con las multiples posibilidades de que disoné.

2.2. CON PRACTICAS PRE-PROGRAMADAS

El alumno recibe por pantalla la informacion de lo que debe hacer, realiza la
practica y se le informa del resultado final.

Puede repetir la practica las veces que lo desee.

3. MODO EVALUACION

Ademas de la evaluacion recibida durante la practica por pantalla en tiempo real,
tanto para el instructor como para el alumno, los errores cometidos se graban en la
ficha del alumno.
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El instructor puede afiadir comentarios o incluir errores observados por él pero que
no se detectan de forma automatica.

La practica se graba para, si se desea, reproducirla posteriormente. Esta
reproducciéon esta basada en un interface sencillo con mandos familiares al usuario
(inicio, pausa, parada, salto, etc). Es posible ademas desplazarse de un punto a
otro de la grabacion, facilitando asi el salto a marcas temporales que el instructor
hubiera podido colocar durante la simulacion. De esta forma, se facilita el acceso a
los instantes mas importantes del ejercicio.

En referencia a la evaluacion, el sistema suministra al instructor una evaluacién a
priori de aquellos parametros que por su objetividad, pueden ser evaluados de
manera automatica.

EJERCICIO LIBRE AP EN LINEA MARCHAATRAS CON OBSTACULOS

AP EN LINEA MARCHA ATRAS VACIO AP OBLICUO MARCHAADELANTE CON OBSTACULOS

AP. DBLICUO MARCHA ADELANTE VACIO AP OBLICUO ATRAS OBSTACULOS

AP. DBLICUD MARCHA ATRAS VACIO AP PERPENDICULAR MARCHA ADELANTE CON OBSTACULOS
AP, FERPENDICULAR MARCHA ADELANTE VAGIO AP PERPENDICULAR MARCHA ATRAS CON OBSTACULOS

AP PERPENDI|CULAR MARCHA ATRAS VACIO ARRANQUE EN RAMPA 15%

ARRANQUE EN RAMPA 25% ARRANQUE EN RAMPA 35%

TIEMPO DE REACCION A SENAL EN SECO TIEMPO DE REACCION A SENAL EN MOJADO

TIEMFPO DE REACCION AOBSTACULO EN SECO TIEMPO DE REACCION A OBSTACULO EN MOJADO

EMPEZAR
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OBJETIVO:

Potenciar las habilidades del conductor en la practica de aparcar el vehiculo en linea a la derecha y
a la izquierda sobre un terreno llano y un espacio limitado utilizando las marchas hacia delante y
hacia atras.

DESCRIPCION:

El alumno debe conducir el vehiculo hasta rebasar el espacio destinado para aparcar, lugar donde
debe detenerlo paralelamente al bordillo. A continuacion iniciara la maniobra marcha atras, hasta
situar el vehiculo dentro del espacio destinado para estacionamiento.

ESCENARIO:

Se habilitara con conos, dentro del escenario de maniobras un espacio adecuado para estacionar en
linea. No debe haber otros vehiculos aparcados en las plazas anexas, con el fin de que el alumno
tenga total visibilidad. La longitud del espacio sera una vez y media la longitud del vehiculo para

los vehiculos rigidos y dos veces la longitud del vehiculo para los vehiculos articulados.

Anchura de la calzada: 6 m.

PARAMETROS A EVALUAR:
Posicion final del vehiculo: centrado y paralelo al bordillo. Numero maximo de maniobras realizadas
para aparcar: 3 para vehiculos rigidos y 5 para vehiculos articulados.

Nota: Se considera una maniobra el paso de la palanca de marchas por punto muerto
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