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Inicio de una travesia

En 2014, Innervycs inicia a formular una solucion para el desafio de lograr
un vehiculo auténomo que pudiera “percibir” el terreno en lugares
inhdspitos de modo de evaluar y trazar una ruta segura. Asi surge nuestro
proyecto de Robdtica de Travesia para un reconocimiento auténomo,
colaborativo y eficiente, por sus siglas en inglés TRACER.

El primer desarrollo logra recolectar datos de
sensores propioceptivos y exteroceptivos
como suspension, giro de ruedas, motor, etc,
ademas de recolectar datos de varios terrenos
para Iograr diversas caracterizaciones
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Desarrollo de Modelo de |.A

Luego de 5 afios de desarrollo, el vehiculo aprendié a
reconocer el tipo de terreno en donde navega, lo que

permitié en 2019 tener una segunda versién, la cual se
concentré en lograr un modelo de inteligencia artificial que usara
los datos recolectados y el histdrico, haciendo una clasificacion por
Support Vector Machine y un predictor del camino adelante
aplicando redes neuronales LSTM, finalizando en una demostracion
en Lonquimay con Ejército de EEUU vy Ejército de Chile
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Virtualizacién para entrenamiento agil y
adaptativo a diversos vehiculos y entornos

Se inicia una tercera etapa en 2021 focalizada en
desarrollar un “entrenador” virtual del modelo de
inteligencia artificial en multiples terreno y para diversos
vehiculos, lo que ahorra tiempo y costos en el proceso
de entrenamiento recopilando datos sintéticos, y
ademas la aplicacion de un método de auto-aprendizaje
supervisado o SSL
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Onboard GPU and

sensor management
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Terrain characteristics

VI
ESLFJ-II-\\//X?EE - ' | )~ ' : confirmation and self learning

.
2

Terrain characteristics
hypothesis based on
visual input

Proprioceptive sensors
for terrain ...

#Vinnervycs



f¥innervycs

TRACER X-Al

Transforma vehiculos productivos
en vehiculos autbnomos

® Modelo de Inteligencia Artificial para reconocimiento
de entorno de navegacion seguro.

® Modelo de Inteligencia Artificial para navegacion
auténoma

® Modelo de digital twin y simulacion para acelerar

aprendizaje de reconocimiento de entorno segun
escenarios.

¢ Testeado por US Army, GVSC y OTAN
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Integracion completa

Integracion sensores

Inteligencia artificial para reconocimiento de entorno

Integracion con sistemas del vehiculo para
conduccion autonoma
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Integracion completa

Integracion sensores

Inteligencia artificial para reconocimiento de entorno

Integracion con sistemas del vehiculo para
conduccion autonoma




Integracion para seguridad

Integracion sensores

Inteligencia artificial para reconocimiento de entorno




Integracion para seguridad

Integracion sensores

Inteligencia artificial para reconocimiento de entorno

Perimetro de seguridad



Sensor Deteccion de

T nnc E n nl 5 o

MINING

Sensor lateral
derecho



TRAGER K-Al



