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Abstract— Artificial intelligence (AI) algorithms have become
the backbone of autonomous driving, enabling vehicles to make
critical decisions and operate safely in diverse driving environments.
Despite advances, significant limitations exist as highly changing
environments, such as urban traffic, can affect a car’s ability to
adjust quickly to unforeseen situations, inability to handle the
unknown, and route interpretation. This review examines artificial
intelligence algorithms used in autonomous driving to reduce private
vehicle accidents. The review included 115 original articles published
from 2019 to 2023 identified in the Scopus database that met the
inclusion criteria. The results identified algorithms used commonly
to reduce accidents in autonomous driving. The review highlights
diverse academic contributions to neural networks, path planning,
sensor fusion, radar object detection, and rule-based systems. Despite
evidence of the effectiveness of artificial intelligence in reducing
traffic accidents, certain challenges are evidenced, such as the lack
of training data and the need to improve the accuracy of the
algorithms.
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Algoritmos de inteligencia artificial usados en la
conduccion autonoma para la reduccion de accidentes
de vehiculos particulares: Una Revision

Dante Denys Rios Pefial®, and Emily Baca Marroquin, MA?
'Universidad Tecnoldgica del Peru, Perti, u20242583@utp.edu.pe, abaca@utp.edu.pe

Resumen— Los algoritmos de inteligencia artificial (IA) se han
convertido en la columna vertebral de la conduccion autonoma,
desemperiando un papel esencial en la capacitacion de vehiculos
para tomar decisiones criticas y operar de manera segura en diversos
entornos de conduccion. A pesar de los avances, existen limitaciones
significativas como los entornos altamente cambiantes, como el
trafico urbano, puede afectar su capacidad para ajustarse
rdpidamente a situaciones imprevistas, la incapacidad para manejar
lo desconocido y la interpretacion de rutas. El propdsito de esta
revision es Comparar los algoritmos de inteligencia artificial usados
en la conduccion autonoma para la reduccion de accidentes de
vehiculos particulares. El método utilizado incluyo la revision de 553
articulos originales buscados en la base de datos Scopus
seleccionando una busqueda desde 2019 hasta 2023, de los cuales
115 estudios cumplieron con los criterios de inclusion. Los
resultados presentan y organizan los hallazgos derivados del analisis
de los algoritmos mds comunmente utilizados en la conduccion
autonoma para reducir accidentes. Las conclusiones de la
investigacion destacan diversas contribuciones académicas,
resaltando el uso frecuente de algoritmos como redes neuronales,
planificacion de rutas, fusion de sensores, deteccion de objetos por
radar y sistemas basados en reglas. A pesar de la evidencia de la
efectividad de la inteligencia artificial para reducir accidentes de
trdfico, también se seiialan desafios, como la falta de datos de
entrenamiento y la necesidad de mejorar la precision de los
algoritmos.

Palabras Clave-- Inteligencia artificial, Conduccion autonoma,
Red neuronal, Aprendizaje profundo, Redes bayesianas.

I. INTRODUCCION

La implementacion de algoritmos de inteligencia artificial
en la conduccién auténoma es primordial ya que permite que
los vehiculos sean capaces de tomar decisiones y operar de
manera segura. Previamente investigadores en el campo de la
conduccion auténoma han desarrollado algoritmos de
percepcién, mapeo y navegacion [1]. Dichos trabajos como
probabilidad robética han influido en como los algoritmos de
IA se aplican a la conduccion auténoma [2]

Los algoritmos cumplen un rol fundamental en la mejora
de la conduccion autonoma al permitir que los vehiculos
interpreten y reaccionen a su entorno de manera similar a como
lo haria un conductor humano [2]. Las investigaciones de varias
compafiias, incluidas Google (Waymo) y Aurora han
contribuido en la percepcién y toma de decisiones en los
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vehiculos auténomos para mejorar el desarrollo de algoritmos
de inteligencia artificial (1A)[3].

La conduccién auténoma se encuentra en constante
evolucidn y es impulsada por la convergencia de la inteligencia
artificial y la ingenieria automotriz [4]. Este avance tecnoldgico
ha sido notable en las Gltimas décadas y ha permitido que los
vehiculos operen sin intervencion humana, lo que representa un
hito en la industria automotriz [5]. Sin embargo, a pesar de estos
avances, persisten desafios significativos que deben abordarse
para lograr una conduccion autbnoma verdaderamente segura y
eficiente.

Uno de los retos més complicados es la capacidad de los
algoritmos de inteligencia artificial para tomar decisiones
rapidas y precisas en situaciones de conduccion complejas y
cambiantes [6]. Las carreteras presentan una diversidad de
condiciones imprevistas, desde condiciones climaticas adversas
hasta obstaculos inesperados, que requieren una adaptacion
instantanea por parte de los vehiculos autbnomos [7].

La ejecucion de una revision sistemética de la literatura
(RSL) centrada en la comparacion de algoritmos de inteligencia
artificial (IA) para la conduccion auténoma se justifica de
manera integral [9], debido a que la diversidad de enfoques
presentes en las literaturas especializadas ha sido muy amplia'y
una RSL permitird realizar una sintesis exhaustiva de estos
enfoques particulares, destacando las caracteristicas distintivas
y las areas especificas de aplicacion de cada algoritmo. La RSL
proporcionara una vision integral de los métodos de evaluacion
utilizados en investigaciones previas, facilitara una
comparacion critica y permitira identificar aquellos algoritmos
que ofrecen un rendimiento superior en diversos escenarios
[12].

La presente revision tiene como objetivo comparar los
algoritmos de inteligencia artificial usados en la conduccion
autonoma para la reduccion de accidentes de vehiculos
particulares [13]. Ante el creciente nimero de accidentes en las
carreteras, la aplicacién de los algoritmos de inteligencia
artificial se presenta como una solucién que pueda reducir los
accidentes [14].

La RSL presenta una estructura organizativa especifica. La
seccion 2 se presenta la metodologia se centra en explicarla el
enfoque empleado para la Revision Sistematica de la Literatura
(RSL). La seccion 3 se evidencian los resultados de los
algoritmos maés utilizados para la conduccién auténoma. En la
seccion 4, la discusion profundiza en el andlisis de los distintos
algoritmos de inteligencia artificial proporcionando una vision
clara en la importancia de distintos algoritmos para
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perfeccionar la conduccién auténoma. Por Gltimo, en la seccién
5 se presentan las principales conclusiones alcanzadas y la
importancia de los algoritmos. De esta manera, se sefiala la
direccion para futuras investigaciones relacionadas con la
comparacion de algoritmos de inteligencia artificial para la
reduccidn de accidentes vehiculares.

I1. METODOLOGIA

La metodologia desarrollada en este estudio se apoya en las
estrategias PICO para la formulacion de preguntas de revision
y elaboracion de ecuacion de blUsqueda y en la metodologia
PRISMA para la seleccion e identificacion de publicaciones
para la revision. En la primera etapa, se realiz6 una revision
exhaustiva de la literatura en la base de datos Scopus con
especial atencion a los estudios que comparan algoritmos de
inteligencia artificial empleados en la conduccién. Se
definieron criterios de inclusion y exclusién con el fin de
seleccionar las publicaciones mas pertinentes para la RSL. Los
resultados obtenidos mediante esta metodologia serviran como
fundamento robusto para las conclusiones y recomendaciones
finales de la comparaciéon de los algoritmos de inteligencia
artificial usados en la conduccién auténoma para la reduccion
de accidentes de vehiculos particulares.

A. Sintaxis de la ecuacion de Busqueda

Con el apoyo de la metodologia PICO se presenta elabora
la ecuacién de bisqueda que a partir de los componentes P, I,
C, y O se definieron las palabras claves que permitieron
establecer la sintaxis correspondiente.

TABLA
COMPONENTES DEL PICO
Private automobiles, Private
vehicles
Autonomous vehicles,
Autonomous driving

P Poblacién Vehiculos particulares

Conduccion
auténoma
Comparacion de los
algoritmos de
inteligencia artificial

| Intervencién

Al algorithm, Comparative,

mparacion
¢ | Comparacio algorithm efficiency analysis

Reduccion de
accidentes

accident reduction, Decision,

0] Resultados . .
Accident prevention

A partir de las palabras claves identificadas con los
componentes PICO se elabor6 una ecuacion de basqueda que
permitid realizar una blsqueda sistematica en la base de datos
de Scopus. La ecuacion de busqueda empleada fue la siguiente:
(“Private automobiles “OR" Private vehicles "OR "Vehicle
safety” OR "Road vehicle" OR “vehicles”) AND ("Autonomous
vehicles " OR " Autonomous driving " OR "Intelligent
transportation systems” OR "driverless car" OR "Automated
driving") AND ("Al algorithm " OR "artificial intelligence
algorithm™ OR " algorithm efficiency " OR " efficiency analysis
" OR '"algorithms" OR “deep learning” OR “Inference
algorithm”) AND ("accident reduction” OR "accident
prevention" OR "traffic accident")

B. Criterios de inclusion

Fueron empleados para seleccionar las publicaciones
durante el proceso de cribado del diagrama de flujo de PRISM.
A continuacidn, se describen los 4 criterios de inclusion
planteados. En primer lugar, se consideraran las publicaciones
que investiguen los tipos de vehiculos que utilizan la
conduccién auténoma. (CI1). En segundo lugar, se incluiran
articulos y estudios que aborden el tema de la conduccién
auténoma(Cl2). En tercer lugar, se consideraran aquellos
estudios que comparen los diferentes tipos de algoritmos
utilizados en la conduccién autonoma (CI3). Por Gltimo, se
incluiran estudios que aborden especificamente los algoritmos
de inteligencia artificial utilizados para la toma de decisiones en
la reduccion de accidentes(Cl4).

C. Criterios de exclusion

El primer criterio de exclusion permite separar o excluir
publicaciones que no correspondan al tema de investigacion
(CE1). En segundo lugar, se excluyen a las publicaciones
realizadas antes de 2019 (CE2). En tercer lugar, las
publicaciones que carecen de informacién sélida sobre los
algoritmos utilizados en la conduccion auténoma(CE3). Por
ultimo, se excluyen aquellos articulos que no sean de acceso
abierto (aquellos que no se puede acceder ni descargar) (CE4).

D. Proceso de seleccién PRISMA

Se presenta el diagrama PRISMA que registra los 553
documentos identificados luego de aplicar la ecuacion de
busqueda en lavase de datos de Scopus. Posteriormente, se
procedi6 con la fase de cribado revisando tanto los titulos como
los resimenes de los documentos identificados con la ecuacién
de busqueda. A partir de la revisién se identificaron que 137
registros no guarden relacién con los criterios de inclusién y
exclusion propuestos. Como resultado se obtuvieron 416
registros de los cuales 56 no se encontraban disponibles para
descarga y/o no eran accesibles resultando en 360 publicaciones
elegibles. A partir de este punto se realizé la lectura completa
de los 360 documentos seleccionados y luego de ser leidos a
texto completo se identificaron que 254 no guardaban relacién
con los criterios de busqueda definidos previamente. Por ello,
los documentos a ser incluidos en la presente RSL seran 115
articulos. El proceso descrito previamente puede ser
evidenciado en la Fig. 1.

111. RESULTADOS

Después de realizar la lectura critica y registrar la
informacion relevante mediante formularios de extraccion de
informacion del total de 115 articulos se obtuvo informacion
relacionada a los algoritmos de inteligencia artificial usados en
la conduccion auténoma para la reduccion de accidentes de
vehiculos particulares. Durante este proceso de revision de las
publicaciones, se examinaron detenidamente los estudios que
especificamente abordan los diversos enfoques y perspectivas
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en este campo de investigacion. A continuacion, se presentaran
los resultados alcanzados organizados en 6 apartados.

A. Tipos de vehiculos utilizados.

En la Fig. 2 se puede observar que la mayoria de los
articulos publicados sobre vehiculos auténomos se centran en
automaviles Sedan. [1] y [2]. El argumento presentado en los
articulos revisados sobre el enfoque en automaviles tipo Sedan
se debe a que los autos sedanes son vehiculos comunes y
ampliamente disponibles, que facilitan la obtencion de flotas
para las pruebas y andlisis [2] y [4]. Entre las caracteristicas
clave de un vehiculo auténomo se incluyen sistemas avanzados
de sensores, camaras, tecnologias de rastreo y hardware con
capacidad de toma de decisiones auténoma basada en el entorno
circundante [5].

Registro identificados *:
Base de datos (n=1)
Registro/archivo (n = 553)

Duplicados (n =)

Regisires removidos (n =0) Y

Identification

| l 3

Records screened Registro excluido
(n=553) > (n=137)

Reports sought for retrieval o | Informes no recuperados.
(n=416) 7| (n=56)

Screening

!

Reports assessed for eligibility
(n=360)

———— | Reportes excluidos:

CE1: Articulos publicados
antes del 2019(n=96)
CE2:Articules que ne tengan
informacion sclida (n=386)
CE3:Articulos que no se
pueden descargar(n=63)

[

\d

Studies included in review
(n=115)

Included

Fig. 1: Diagrama de Flujo Prisma

B. Algoritmos utilizados para la conduccién auténoma.

Los articulos revisados informan que los algoritmos mas
utilizados en la conduccién auténoma involucran una variedad
de enfoques. De los cuales resaltan redes neuronales
convolucionales, este algoritmo permite que los vehiculos
autébnomos perciban su entorno visual, detecten objetos y
puedan tomar decisiones informadas en tiempo real [5]. Los
algoritmos de planificacidn de rutas son esenciales debido a que
garantizan que los vehiculos autonomos elijan las mejores
trayectorias de conduccion y eviten obstaculos de manera
segura [6]. Los algoritmos de control garantizan que los
vehiculos sigan las rutas planificadas con precision de esta
manera pueda reaccionar ante cambios en el entorno [7]. Los
sistemas de fusion de sensores desempefian un papel crucial al

integrar datos de multiples sensores, brindando una percepcion
completa y precisa del entorno [8] Para mas detalle revisar la
Fig. 3.
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Fig. 2: Tipos de vehiculos utilizados para el estudio
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Fig. 3 Algoritmos més utilizados en la conduccién auténoma.

C. Metodologias utilizadas
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Las metodologias son esenciales para el progreso y la
mejora continua de los algoritmos de inteligencia artificial
utilizados en la conduccion auténoma. Esto se debe a que
permiten tomar decisiones mas eficaces en tiempo real que
conlleva a una disminucion significativa los accidentes de
transito. En la Tabla Il se registra las diversas metodologias
abordadas por los autores. Sobre todo, se observan que las que

el entrenamiento de algoritmos [11]. Esta necesidad de datos
voluminosos no solo plantea desafios practicos en términos de
almacenamiento y procesamiento sino en cémo procesa dichas
informaciones [12]. En la Tabla IV se muestra las limitaciones
gue mas resaltan.

TABLA Il

maés resaltan y se repiten en los articulos son [8] y [9].

TABLAI
METODOLOGIAS EMPLEADAS

Metodologia

Importancia

Recopilacién y
Anotacion de Datos
[8], [10] y [11]

Consiste en recopilar datos, lo que supone la
instalacion de sensores en vehiculos de prueba
para adquirir informacién del entorno ,
incluyendo iméagenes, radary datos de
ultrasonido

Entrenamiento de
Modelos de
Aprendizaje
Automatico [12], [15]

La mayoria de los sistemas de percepcion
utilizados en la conduccion auténoma se apoyan
en modelos de aprendizaje automatico.

Simulacion [2],[16] y
[17]

Desempefia un papel esencial en la validacion y
evaluacion de algoritmos de conduccién
auténoma. Se generan ambientes virtuales que
simulan condiciones de conduccidn reales, lo que
habilita a los ingenieros para analizar el
desempefio de los algoritmos de forma segura y
bajo control.

Pruebas en Carreteras
Realesy
Retroalimentacion [16]
y [18]

Los vehiculos auténomos equipados con los
algoritmos se someten a pruebas en carreteras
pUblicas bajo la supervision de conductores de
seguridad.

D. Contribucion de la conduccion
auténoma

En la siguiente Tabla Il se muestran las contribuciones
mas resaltantes que algoritmos han aportado al campo de la
conduccién auténoma. Los continuos avances en los algoritmos
de inteligencia artificial han marcado una presencia notable,
transformando de manera significativa el panorama de la
conduccién auténoma [7]. Estos desarrollos han generado
soluciones innovadoras que trascienden las limitaciones
convencionales, al tiempo que mejoran aspectos criticos
relacionados con la seguridad vial [10]. La integracién de estos
algoritmos ayuda a reconocer objetos, peatones, vehiculos y
sefiales de trafico en el entorno del vehiculo [2]. Los algoritmos
de 1A contribuyen al monitoreo constante de sistemas vy
sensores para detectar posibles fallos o anomalias, lo que es
crucial para garantizar la seguridad de la conduccién auténoma.
A continuacién, en la Tabla Ill, se presentaran los algoritmos
que han realizado las contribuciones mas destacadas.

los algoritmos en

E. Limitacion de los Algoritmos

En la siguiente Tabla IV, se muestra diversas limitaciones
de los algoritmos en el contexto de la conduccién auténoma,
que requieren atencidon continua para mejorar de dichas
limitaciones y poder adaptarlo a entornos dindmicos y
cambiantes. Una de las restricciones fundamentales se
encuentra en la dependencia de grandes conjuntos de datos para

CONTRIBUCIONES DE ALGORITMOS A LA CONDUCCION AUTONOMA

Algoritmo Contribuciones
Redes Neuronales Avances en la deteccion de comportamientos
[18]y [19] riesgosos. Incremento en la precision de la

identificacion de objetos y obstaculos.

Planificacion de
Rutas [21] y [22]

Optimizacion eficiente de las rutas para minimizar
el riesgo de accidentes. Reduccion del tiempo de
viaje y mejora de la eficiencia del trafico.

Algoritmos de
Control  [4]y[23]

Respuesta rapida y precisa a situaciones de
emergencia. Estabilizacion del vehiculo y control
efectivo de la velocidad y direccion. Mejora en la
seguridad y maniobrabilidad del vehiculo.

Fusion de Sensores
[24]y [26]

Integracion de sensores para una percepcion mas
completa del entorno. Mayor precision y
confiabilidad en la deteccion de objetos y
obstaculos. Reduccion de falsos positivos y mejora
en la toma de decisiones.

Filtro de Kalman

Mejora de la estimacion y prediccion de estados en

Bayesiano [16]y
[17]

[18]y [26] sistemas dinamicos. Reduccion de ruido y errores
en mediciones y seguimiento de objetos.
Aprendizaje Manejo eficiente de la incertidumbre y

actualizacion continua de creencias. Aprendizaje
adaptativo basado en la evidencia y mejora de la
toma de decisiones bajo incertidumbre.

TABLA IV
LIMITACIONES DE LOS ALGORITMOS

Algoritmo Limitacién
Redes Neuronales Requiere grandes conjuntos de datos para
[22] y [28] entrenamiento. Puede ser vulnerable a ataques

adversarios y generar decisiones dificiles de
interpretar.

Planificacion de
Rutas [29] y [30]

Sensible a cambios rapidos en el entorno que pueden
no estar reflejados en los mapas_estaticos.

Algoritmos de
Control [22] y [31]

Requiere una modelizacion precisa del sistema y
puede no ser Optimo para sistemas altamente no
lineales o desconocidos.

Fusion de Sensores

[y

Complejidad en la integracion de diferentes tipos de
sensores Yy en lasincronizacion de sus datos. Puede ser
costoso implementar maltiples sensores de alta
calidad.

Filtro de Kalman [3],
[4]y [28]

Supone linealidad y normalidad en la distribucion de
datos, lo que puede ser limitante en situaciones no
lineales o con distribuciones no gaussianas. Sensible
a cambios bruscos.

Aprendizaje
Bayesiano [3],[4] y
[28]

Puede ser computacionalmente costoso,
especialmente en entornos con grandes cantidades de
datos y alta dimensionalidad. Sensible a la eleccion
de hiperparametros.

F. Algoritmos para la reduccion de accidentes
Los principales algoritmos destinados a la reduccién de

accidentes revelan

una diversidad de enfoques que buscan

mejorar la seguridad [13]. Las Redes Neuronales destacan por
su capacidad para aprender patrones complejos y tomar
decisiones en tiempo real, siendo especialmente Utiles en
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situaciones dinamicas de trafico como se muestra en la (Fig. 4).
Sin embargo, su desventaja radica en la necesidad de grandes
conjuntos de datos que le permite tomar un mayor tiempo de
respuesta (Fig 5).

Mientras que los Sistemas basados en reglas y la deteccién
de objetos por radar proporcionan respuestas muy rapidas a
pesar de ello, no destacan en la capacidad de procesar datos
(Fig. 4). Esta comparacion subraya la importancia de equilibrar
la velocidad de respuesta con la capacidad de adaptacion en
entornos de conduccion donde la reduccion de accidentes no
solo depende la rapidez sino también de la calidad maltiples
decisiones tomadas por los algoritmos.

Funsion de sensores

Sistemas basados en Reglas

Deteccidn de objetos por
radar

Fusion de Sensores

Planificacién de Rutas |

Redes Neuronales

=)
[R¥]
=9
[=2]
co
S

Fig 4. Algoritmos con mas relevancia (escala 1-10)

IV. DISCUSION.

La presente revision sistematica de la literatura ha
explorado de manera exhaustiva el paisaje actual de
conocimientos relacionados con la comparacion de los
algoritmos de inteligencia artificial. A través de un enfoque
meticuloso y riguroso, hemos identificado, analizado vy
sintetizado una amplia gama de estudios, investigaciones y
contribuciones académicas relevantes.

En primer lugar, se observa que los vehiculos utilizados
para las pruebas en menor cantidad son los camiones y
camionetas a comparacion de los autos sedanes los cuales las
marcas mas utilizadas son Ford, Nissan, Audi, Google (a través
de Waymo). Los cuales cumple con las caracteristicas de estar
implementados con sensores como camaras y radares, por lo
cual estos vehiculos utilizan inteligencia artificial para procesar
datos y tomar decisiones en tiempo real [28]. Su sistema de

navegacion autonoma les permite planificar rutas y adaptarse al

M Redes Neuronales

70
milisegundos

M Planificacion de Rutas -

M Fusion de Sensores

 Deteccion de objetos
porradar

W Sistemnas basados en
Reglas

M Funsion de sensores

Fig 5. Tiempo de respuesta de los algoritmos

En segundo lugar, esta revision sistematica encontr6 que
los algoritmos mas utilizados para la conduccién auténoma son
las redes neuronales, planificacion de rutas y fusion de sensores
y sistemas basado en reglas, sin embargo, los algoritmos
bayesianos pueden ser aplicados en diversas areas, como en los
algoritmos de planeacién de rutas [29]. Ya que algoritmos
bayesianos pueden evaluar la probabilidad de diferentes
eventos y ayudar en la toma de decisiones basada en la
informacion disponible [30].Ademas los algoritmos bayesianos
pueden ser utilizados en las redes neuronales para modelar la
incertidumbre asociada con la toma de decisiones en entornos
dindmicos debido a que son eficientes para manejar la
incertidumbre y la variabilidad en los datos y evaluar los riesgos
asociados con diferentes rutas posibles [27].

En tercer lugar, se encontré que la mayoria de los estudios
condice que las metodologias méas utilizadas que son la
recopilacion y anotacion de datos [31] [32] vy [33], V¥
entrenamientos de modelo de aprendizaje [34], [35], [36] Y
[37], sin embargo, también resaltan las metodologias de
simulacion [38], [39], [40],[41], [42], [43] y [44] y pruebas de
carreteras con radares [18].

Por ultimo, los algoritmos desempefian un papel crucial en
la toma de decisiones y el control de vehiculos auténomos,
garantizando la seguridad y eficiencia del sistema para la
reduccion de accidentes[45-49]. En este contexto, se discuten
los diferentes algoritmos y la relevancia en la conduccién
autbnoma. Las redes neuronales es uno de los algoritmos
principales en el procesamiento de datos, pero con un tiempo
de respuesta alto, a comparacidon de los algoritmos de fusion de
sensores que no tiene alta relevancia, pero su capacidad de
tiempo de respuesta es menor a 12 milisegundo [50-55]. Otro
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de los algoritmos importante para la conduccion autdnoma es el
algoritmo de planificacion de rutas que procesa grandes
cantidades de datos por ende su tiempo de respuesta es alto que
oscila entre 150 a 170 ms haciéndolo poco eficiente en las
respuestas inmediatas antes circunstancias inesperadas [56].

Ninguno de los estudios sostiene que los algoritmos de
inteligencia artificial estén completamente perfeccionados para
llevar a cabo la conduccion auténoma sin provocar algln tipo
de accidente. Por lo tanto, es importante destacar que, a pesar
de los notables avances en la investigacion y desarrollo de
algoritmos de inteligencia artificial para la conduccién
auténoma, la tecnologia ain no ha alcanzado un estado de
perfeccion que garantice la ausencia total de riesgos. En este
sentido, ningun estudio respalda la afirmacion de que los
algoritmos de inteligencia artificial estdn completamente
perfeccionados y libres de la posibilidad de provocar accidentes
durante la conduccidn auténoma.

V. CONCLUSION.

En conclusion, la revision sistematica de la literatura sobre
la comparacion de algoritmos de inteligencia artificial en la
conduccion auténoma para reducir accidentes de vehiculos
particulares ha demostrado que la inteligencia artificial tiene un
gran potencial para mejorar la seguridad en las carreteras.

A través una amplia gama de estudios, investigaciones y
contribuciones académicas relevantes que han explorado el
paisaje actual de conocimientos relacionados con la
comparacion de algoritmos de inteligencia artificial se puede
concluir que:

Los algoritmos mas utilizados en la conduccion auténoma
son las redes neuronales, la planificacion de rutas, la fusion de
sensores, la deteccion de objetos por radar y los sistemas
basados en reglas. Ademas, se ha encontrado que la mayoria de
los estudios se han centrado en vehiculos sedanes, mientras que
los camiones y camionetas han sido menos estudiados.

Los algoritmos de inteligencia artificial pueden reducir
significativamente el nimero de accidentes de trafico y mejorar
la seguridad en las carreteras. Sin embargo, también se han
identificado desafios importantes en la implementacion de la
conduccidn auténoma, como la falta de datos de entrenamiento
y la necesidad de mejorar la precision de los algoritmos.

En general, la revisiéon sistematica de la literatura ha
proporcionado una vision detallada y exhaustiva de los avances
actuales en la comparacion de algoritmos de inteligencia
artificial en la conduccion auténoma. Se espera que en el futuro
esta informacion sea Util para los investigadores, ingenieros y
disefiadores que trabajan en el desarrollo de sistemas de
conduccidn autbnoma mas seguros y eficientes.
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