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Cruise Control). De tal manera que los objetivos 
individuales de cada vehículo fueron los siguientes: 
(i) el vehículo líder (simulado) seguía una trayectoria 
predefinida. (ii) el segundo (real), iba siguiendo al 
primer vehículo. Por último, (iii) el tercer coche iba 
siguiendo al segundo. Todos los vehículos usaron los 
mismos controladores laterales y longitudinales 
usados en el experimento de 100km realizado 
previamente con dos coches reales [7]. 

La figura 8 muestra las trayectorias seguidas por los 
tres vehículos a lo largo de la prueba. Los resultados 
del experimento demostraron que es posible la 
cooperación entre vehículos simulados y vehículos 
reales.  

Figura 8: Trayectorias de los vehículos en la prueba 
de co-simulación 

4 CONCLUSIONES 

Esta comunicación propone un marco de simulación 
para el desarrollo de aplicaciones en el campo de la 
conducción autónoma. La herramienta propuesta 
tiene una estructura modular que permite al usuario 
implementar varios modelos y componentes en 
diferentes niveles del entorno de simulación. 
Además, simulador permite introducir conexiones 
entre vehículos y sistema de infraestructura que 
permite la comunicación entre ellos. También se 
permite la visualización 3D de la simulación. 

Los resultados muestran que la herramienta 
propuesta hace posible la interacción en tiempo real 
entre vehículos reales y virtuales permitiéndoles 
cooperar.  

Los trabajos futuros se centrarán en la mejora de los 
modelos usados en el simulador así como la inclusión 
de nuevos modelos. Por otra parte, la funcionalidad 

que hace posible la cooperación en tiempo real entre 
vehículos reales y virtuales permite usar la 
herramienta como una capa de abstracción de 
hardware para futuros desarrollos y pruebas de 
sistemas ciber-físicos en el campo de los ITS. 
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