
PRUEBA DE INTEGRACIÓN – MÓDULO DE CONFIGURACIÓN 

● Modificar la red neuronal, los niveles de alerta y parámetros del tracker. 
● Eliminar el “usr_config.yaml”cuando se quiera cargar la configuración. 
● Visualizar los parámetros extrínsecos e intrínsecos de las cámaras, las 

homografías y los parámetros estéreo. 
 

Tipo de prueba Integración 

Hardware 
Requerido 

Portatil: 
● Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H. 
● Tarjeta gráfica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile. 

● Memoria RAM: 16 GB. 

● Memoria RAM de la GPU: 4 GB. 

3 cámaras ZED2  

Software 
requerido 

Aplicativo de alerta de colisión con otros vehículos, (Python 3.10.12), 
ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del módulo de configuración. 

Modificar la red neuronal a usar, los niveles de alerta y parámetros del tracker. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para generar el archivo 
“.yaml” que contenga los valores de configuración a usar. 

Datos de la 
prueba 

En esta prueba se llenan los datos requeridos en los qlabel en la 
pestaña configuración para ingresar el path que lleva a la red neuronal 
a utilizar, así como los valores para el tracker y los niveles de alerta. 
Yolo path: 
/home/franklin/ros2_ws/src/yolobot_recognition/scripts/best.pt 
Nivel de alerta A1: 15 segundos     
Nivel de alerta A2: 8 segundos       
Nivel de alerta A3: 4 segundos  
New Track Thresh: 0.75 
Track Buffer: 60 
Match Thresh: 0.65  

Procedimiento 1. Ingresar el path de la red neuronal que se desea utilizar. 
2. Ingresar los valores para los niveles de alerta. 
3. Ingresar los parámetros del tracker. 

Resultado 
esperado 

1. Se genera el archivo “usr_config.yaml”. 

2. Se revisa internamente que los valores se han cargado exitosamente 

en los nodos correspondientes. 



Resultados 
obtenidos 

Se ingresan los valores deseados para cada parámetro. 

 
 

Se genera el archivo “usr_config.yaml” con los valores insertados. 

 

 
 

Revisión de uso exitoso del archivo “usr_config.yaml” 

Se carga la red neuronal y los parámetros del bytetrack 

 
 

Se cargan los niveles de alerta 

 



 

Eliminar el usr_config.yaml cuando se carga la configuración por defecto. 

Objetivo Validar que el archivo “usr_config.yaml” se puede eliminar al cargar la 

configuración por defecto y cada nodo usa su configuración por defecto. 

Datos de la 

prueba 

En esta prueba solo se necesita revisar que al presionar el boton de 

cargar configuración por defecto el archivo “usr_config.yaml” se elimine 

y los nodos funcionen  con su configuración por defecto. 

Procedimiento 1. Presionar el botón “cargar configuración por defecto” 

2. Revisar que el archivo fue borrado exitosamente. 

3. Revisar que los nodos funcionan con la configuración por defecto. 

 

Resultado 

esperado 

1. Se elimina el archivo “usr_config.yaml”. 

2. Se revisa internamente que los nodos funcionen con su configuración 

por defecto. 

Resultados 

obtenidos 

Se elimina el archivo “usr_config.yaml” 

 

 
 

Se revisa que los nodos usan la configuracion por defecto. 

 

 

Visualizar los parámetros extrínsecos e intrínsecos de las cámaras, las homografías 

y los parámetros estereo. 



Objetivo Validar que en la pestaña configuración se pueden observar los 

parámetros extrínsecos e intrínsecos de las cámaras, las homografías 

y los parámetros estereo, despues de iniciar la ejecución del aplicativo. 

Datos de la 

prueba 

En esta prueba solo se inicializará el aplicativo para funcionar con un 

rosbag, de modo que se pueda observar todos los parámetros 

mencionados anteriormente.   

Resultado 

esperado 

1. Visualizar los parámetros extrínsecos e intrínsecos de las cámaras, 

las homografías y los parámetros estereo. 

Resultados 

obtenidos 

Se pueden visualizar los datos de calibración de cada camara y los 

parámetros del mosaico. 



 
Nota: Cabe mencionar que los parámetros esteréo son iguales para las 

3 cámaras. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



PRUEBA DE INTEGRACIÓN – MÓDULO DE EJECUCIÓN 

● Seleccionar una fuente de información (cámaras o bagfile). 
● Iniciar y detener el proceso. 
● Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y la panorámica 

de disparidad resultante. 

Tipo de prueba Integración 

Hardware 
Requerido 

Portatil: 
● Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H. 
● Tarjeta gráfica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile. 

● Memoria RAM: 16 GB. 

● Memoria RAM de la GPU: 4 GB. 

3 cámaras ZED2  

Software 
requerido 

Aplicativo de alerta de colisión con otros vehículos, (Python 3.10.12), 
ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del módulo de ejecución. 

Seleccionar una fuente de información (cámaras o bagfile) 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para seleccionar un 
video del tipo bagfile como fuente de información. 

Datos de la 
prueba 

Esta prueba se realiza seleccionando la opción de “Video Dataset” o  en 
el comboBox que se encuentra en la pestaña “Ejecución” dentro del 
módulo de ejecución. Posteriormente ingresar el path al qlabel  donde 
se indica la ruta del data set. 
Bagfile path: home/franklin/data/vehiculo_stop_1_aprox_izq 
/vehiculo_stop_1_aprox_izq_0.db3 
 

Procedimiento 1. Seleccionar el comboBox de “Video Dataset” 
2. Pegar el path al archivo bagfile que se quiere usar en el qlabel. 
3. Presionar el boton “START” 
 

Resultado 
esperado 

1. Se carga el archivo. 

2. Se visualiza el video 

Resultados 
obtenidos 

Se selecciona  “Video Dataset” como fuente de información para la 

prueba.



 
 

Se ingresa el path del archivo bagfile para usarlo. 

 
 

Se presiona el botón “Start” 



 

Iniciar y detener el proceso. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para iniciar o detener 

el sistema. 

Datos de la 

prueba 

Esta prueba se realiza ya con la fuente de información seleccionada y 

presionando el botón de Start, antes de iniciar el sistema solo tiene 

habilitado el botón de Start, luego de presionarlo se inhabilita y se 

habilita el botón Stop para detener el proceso.   

Procedimiento 1. Seleccionar la fuente de información. 

2. Presionar el botón “START” para empezar. 

3. Presionar el botón “STOP” para detener. 

Resultado 

esperado 

1. Se carga el archivo. 

2. Se visualiza el video presionando el botón de Start. 

3. Se deja de visualizar el video presionando el botón Stop. 



Resultados 

obtenidos 

Se presiona el botón “Start” 

 
 

Se visualiza en la terminal que el proceso inicio. 

 
 

Se presiona el boton “STOP”.

 
 

Se visualiza en la terminal que el proceso se detiene. 



 
 

Se verifica que ya no se muestra nada en la GUI. 

 
 

Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y la panorámica 

de disparidad resultante. 

Objetivo Validar que en la pestaña de ejecucion el aplicativo es capaz de 

reproducir el video de la panoramica RGB y de disparidad según su 

fuente de video. 

Datos de la 

prueba 

En esta prueba solo se inicializará el aplicativo para funcionar con un 

rosbag, de modo que se pueda que los qlabels de la panoramica RGB  

y de disparidad se pueden visualizar sin problema.   

Resultado 

esperado 

1. Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y 

la panorámica de disparidad resultante. 



Resultados 

obtenidos 

Se puede observar que la GUI muestra las respectivas panoramicas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



PRUEBA DE INTEGRACIÓN – MÓDULO DE EJECUCIÓN 

● Seleccionar una fuente de información (cámaras o bagfile). 
● Iniciar y detener el proceso. 
● Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y la panorámica 

de disparidad resultante. 
 

Tipo de prueba Integración 

Hardware 
Requerido 

Portatil: 
● Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H. 
● Tarjeta gráfica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile. 

● Memoria RAM: 16 GB. 

● Memoria RAM de la GPU: 4 GB. 

3 cámaras ZED2  

Software 
requerido 

Aplicativo de alerta de colisión con otros vehículos, (Python 3.10.12), 
ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del módulo de ejecución. 

Seleccionar una fuente de información (cámaras o bagfile) 
 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para seleccionar un 
video del tipo bagfile como fuente de información. 

Datos de la 
prueba 

Esta prueba se realiza seleccionando la opción de “Video Dataset” o  en 
el comboBox que se encuentra en la pestaña “Ejecución” dentro del 
módulo de ejecución. Posteriormente ingresar el path al qlabel  donde 
se indica la ruta del data set. 
Bagfile path: home/franklin/data/vehiculo_stop_1_aprox_izq 
/vehiculo_stop_1_aprox_izq_0.db3 
 

Procedimiento 1. Seleccionar el comboBox de “Video Dataset” 
2. Pegar el path al archivo bagfile que se quiere usar en el qlabel. 
3. Presionar el boton “START” 
 

Resultado 
esperado 

1. Se carga el archivo. 

2. Se visualiza el video 



Resultados 
obtenidos 

 

 



 

Iniciar y detener el proceso. 

Objetivo Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para iniciar o detener 

el sistema. 

Datos de la 

prueba 

Esta prueba se realiza ya con la fuente de información seleccionada y 

presionando el botón de Start, antes de iniciar el sistema solo tiene 

habilitado el botón de Start, luego de presionarlo se inhabilita y se 

habilita el botón Stop para detener el proceso.   

Procedimiento 1. Seleccionar la fuente de información. 

2. Presionar el botón “START” para empezar. 

3. Presionar el botón “STOP” para detener. 

Resultado 

esperado 

1. Se carga el archivo. 

2. Se visualiza el video presionando el botón de Start. 

3. Se deja de visualizar el video presionando el botón Stop. 



Resultados 

obtenidos 

 
 

 

 
 



 

 
 

Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y la panorámica 

de disparidad resultante. 

Objetivo Validar que en la pestaña de ejecucion el aplicativo es capaz de 

reproducir el video de la panoramica RGB y de disparidad según su 

fuente de video. 

Datos de la 

prueba 

En esta prueba solo se inicializará el aplicativo para funcionar con un 

rosbag, de modo que se pueda que los qlabels de la panoramica RGB  

y de disparidad se pueden visualizar sin problema.   

Resultado 

esperado 

1. Visualizar la panorámica RGB resultante con los datos procesados y 

la panorámica de disparidad resultante. 



Resultados 

obtenidos 

 

 


