PRUEBA DE INTEGRACION — MODULO DE CONFIGURACION

Modificar la red neuronal, los niveles de alerta y parametros del tracker.
Eliminar el “usr_config.yaml’cuando se quiera cargar la configuracién.

e Visualizar los parametros extrinsecos e intrinsecos de las céamaras, las
homografias y los pardmetros estéreo.

Tipo de prueba | Integracion
Hardware Portatil:
Requerido e Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H.

e Tarjeta gréafica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile.

e Memoria RAM: 16 GB.

o Memoria RAM de la GPU: 4 GB.

3 camaras ZED2

Software Aplicativo de alerta de colision con otros vehiculos, (Python 3.10.12),
requerido ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC.
Objetivo Validar el correcto funcionamiento del médulo de configuracion.

Modificar la red neuronal a usar, los niveles de alertay parametros del tracker.

Objetivo

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

Datos de la
prueba

En esta prueba se llenan los datos requeridos en los glabel en la
pestafia configuracion para ingresar el path que lleva a la red neuronal
a utilizar, asi 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 Al: 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 parametros 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 parametro.

MainWindow = O ©
“=WACOL SYSTEM O I
=
Univorsidad
GeiVelle Percepcion y Inteligentes
Configuracion = Ejecucién
ALGORITMO CALIBRACION DE LAS CAMARAS
Ruta de la red neuronal /scripts/best.pt Cam1 Cam2 Cam3
NiveldealertaA1 15 New Track Thresh 0.75 Distancia focal FX ... Punto principal CY
Nivel de alerta A2 8 Jonck bafrer 60 Distancia focal FY ... Distorcion lente k1
NiveldealertaAl 4 Match Thresh [0.65] Punto principal CX ... Distorcién lente k2
PARAMETROS ESTEREO PARAMETROS DEL MOSAICO
Cam1 | Cam2  Cam3 Mosaico 1 Mosaico 2
= Matriz homografica entre la camara derechay la c a central
Rotacién RX Cargar configuracién por defecto LAt o AT S NS
Rotacién RY " Cargaf "  Limpiar
ConvergenciaCV ...

con los valores insertados.

Se genera el archivo “usr_config.yaml”

8 $ ros2 run gui_final gui
[INFO] [1747799632.176185720] [gui_node]: Nedo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_SESSION_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland to run on Wayland anyway.
[INFO] [1747799657.050433561] [gui_node]: Configuracién guardada en: /fhome/franklin/rosz_ws/src/gqui_final/gu
i final/usr_config.yaml

Other Locations

Revision de uso exitoso del archivo “usr_config.yaml”
Se carga la red neuronal y los parametros del bytetrack

Franklin@Ffranklin-Nitro: ~

franklin@franklin-Nitro: ~/ros2_ws franklin@franklin-Nitro: ~

:~$ ros2 run yolobot_recognition yolov8 ros2 pt.py
[INFO] [1747796442.719978895] [yolo_subscriber]: . Modelo YOLO cargado desde configuracién: /home/franklin/
ros2_ws/src/yolobot_recognition/scripts/best.pt
opia de seguridad creada: /home/franklin/ros2_ws/src/yolobot_recognition/scripts/bytetrack.yaml.backup
4 Configuracién guardada en fhome/franklin/ros2_ws/src/yolobot_recognition/scripts/bytetrack.yanl

Se cargan los niveles de alerta

Franklin@Ffranklin-Nitro: ~

franklin@franklin-Nitro: ~/ros2_ws franklin@franklin-Nitro: ~

:~$ ros2 run yolobot_recognition yolov8_ros2_subscriber.py
[INFO] [1747796515.571846435] [volo_inference_subscriber]: . Configuracién de alertas cargada desde /[home/f
ranklin/ros2_ws/src/gui_final/gui_final/usr_config.yaml




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

Objetivo

Validar que el archivo “usr_config.yaml” se puede eliminar al cargar la
configuracién por defecto y cada nodo usa su configuracion por defecto.

Datos de la
prueba

En esta prueba solo se necesita revisar que al presionar el boton de
cargar configuracién por defecto el archivo “usr_config.yaml” se elimine
y los nodos funcionen con su configuracion por defecto.

Procedimiento | 1. Presionar el botén “cargar configuracién por defecto”
2. Revisar que el archivo fue borrado exitosamente.
3. Revisar que los nodos funcionan con la configuracién por defecto.
Resultado 1. Se elimina el archivo “usr_config.yaml”.
esperado 2. Se revisa internamente que los nodos funcionen con su configuracion
por defecto.
Resultados Se elimina el archivo “usr_config.yaml”
Obtenidos May 20 23:11

gui_Fin. gui_Final

gui_ros2.py _init__py interfaz.py L __pycache_

8 S ros2 run gui_final gui
[INFO] [1747799632.176 0] [gui_node]: Nodo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_! ON_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland to run on Wayland anyway.
[INFO] [1747799657.08560 61] [gui_node]: Configuracién guardada en: /home/franklin/ros2_ws/src/gui_final/gu
i_final/usr_config.yaml
[INFO] [1747799748.840697242] [gui_node]: Archivo eliminado: /home/franklin/ros2_ws/src/gui_final/gui_final/
usr_config.yaml

Se revisa que los nodos usan la configuracion por defecto

Franklin@franklin-Nitro: ~

franklin@franklin-Nitro: ~/ros2_ws Franklin@franklin-Nitro: ~
:-$ ros2 run yolobot_recognition yolov8_ros2_pt.py

8 usr_config.yaml no encontrado. Restaurando backup de /home/franklin/ros2_ws/src/yolobot_recognition/scrip
ts/bytetrack.yaml.backup a /home/franklin/ros2_ws/src/yolobot_recognition/scripts/bytetrack.yaml

franklin@Ffranklin-Nitro: ~

franklin@franklin-Nitro: ~/ros2_ws franklin@franklin-Nitro: ~

-5 ros2 run yolobot recognition yolov8_ros2_subscriber.py

Visualizar los parametros extrinsecos e intrinsecos de las camaras, las homografias
y los parametros estereo.




Objetivo

Validar que en la pestaia configuracion se pueden observar los
parametros extrinsecos e intrinsecos de las camaras, las homografias
y los parametros estereo, despues de iniciar la ejecucion del aplicativo.

Datos de la | En esta prueba solo se inicializara el aplicativo para funcionar con un

prueba rosbag, de modo que se pueda observar todos los parametros
mencionados anteriormente.

Resultado 1. Visualizar los parametros extrinsecos e intrinsecos de las camaras,

esperado las homografias y los parametros estereo.

Resultados Se pueden visualizar los datos de calibracion de cada camara y los

obtenidos parametros del mosaico.

MainWindow ® © €

~=WACOL SYSTEM 3O I
el <
Jilivas Percepciony Inteligentes
Configuracién | Ejecuciéon
ALGORITMO CALIBRACION DE LAS CAMARAS
Ruta de a red neuronal cam1 | cam2 | Cam3
[T R (A Distancia focal FX 1532724 Punto principal Y :356.181
Nivel de alerta A2 Track buffe . . . .
ivel deal ckburter Distancia focal FY  :532.724 Distorcion lente k1 : 0.000
Nivel de alerta A3 Match Thresh
vet e of ateh Thres Punto principal CX : 634.230 Distorcion lente k2 :0.000
PARAMETROS ESTEREO PARAMETROS DEL MOSAICO
cam1 Cam2 Cam3 Mosaico 1 | Mosaico 2
¥ Matriz homografica entre la camara izquierda y la camara central
Rotacién RX 10.011 Cargar configuracién por defecto 2 1 5
Rotacién RY :0.000 Cargar Limpiar 01699 00241 2224134
Convergencia v :0.016 -0.2243 0.6999 50.3702
-0.0013 0.0001 1.0000

%SWACOL SYSTEM (e PSI

U

niversidad
del Valio

Percepcion y Inteligentes
Configuracion | Ejecucién
ALGORITMO CALIBRACION DE LAS CAMARAS
Ruta de la red neuronal Cam1 | Cam2 | cam3

Nivel de alerta A1 New Track Thresh . - P

el ce o ew Track Thres Distancia focal FX  : 529.023 Punto principal CY  :352.202
Nivel de alerta A2 Track bufFe

el ce s CBuTTer Distancia focal FY  :529.023 Distorcién lente k1 :0.000
[AlEhe = Bate et Punto principal CX : 637.324 Distorcién lente k2 :0.000

PARAMETROS ESTEREO PARAMETROS DEL MOSAICO
Cam1 | cam2 Cam3 Mosaico 1 Mosaico 2
7 Matriz homografica entre la camara izquierda y la camara central

Rotacion RX :0.011 Cargar configuracion por defecto < 4 Y

EEEsinay +0.000 Cargar T 0.1699 0.0241 222.4134

ConvergenciaCV :0.016 0223 06999 s03702

-0.0013 0.0001 1.0000




MainWindow o
SSWACOL SYSTEM SOM I
-
Percepciony Inteligentes
Configuracién | Ejecucién
ALGORITMO CALIBRACION DE LAS CAMARAS
Ruta de la red neuronal Cam1 | Cam2 | cam3 ‘
Rl New Track Thresh Distancia focal FX  : 534.464 Punto principal CY  :352.663
Nivel de alerta A2 T Distancia focal FY  :534.464 Distorcion lente k1 :0.000
s Match Thresh Punto principal CX  : 647.290 Distorcion lente k2 :0.000
PARAMETROS ESTEREO PARAMETROS DEL MOSAICO
| cam1 [ cam2  cam3 Mosaico 1 | Mosaico2 |
- Matriz h ica entre la camara derecha y la camara central
Rotacion RX 10,011 | cargar configuracion por defecto | Y
2o 8.9369 0.1666 -2183.2483
Rotacion RY :0.000 | cargar || Limpiar |
ConvergenciaCV :0.016 15610 59438 -0z
0.0121 0.0006 1.0000

Nota: Cabe mencionar que los parametros esteréo son iguales para las
3 camaras.




PRUEBA DE INTEGRACION — MODULO DE EJECUCION

Visualizar

Seleccionar una fuente de informacién (cdmaras o badfile).
Iniciar y detener el proceso.

la panordmica RGB resultante con los datos procesados y la panoramica

de disparidad resultante.

Tipo de prueba | Integracion
Hardware Portatil:
Requerido e Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H.

e Tarjeta gréafica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile.

e Memoria RAM: 16 GB.

e Memoria RAM de la GPU: 4 GB.

3 cdmaras ZED2

Software Aplicativo de alerta de colisiébn con otros vehiculos, (Python 3.10.12),
requerido ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC.
Objetivo Validar el correcto funcionamiento del médulo de ejecucion.

Seleccionar una

fuente de informacion (camaras o bagfile)

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

Datos de la | Estaprueba se realiza seleccionando la opcion de “Video Dataset” o en

prueba el comboBox que se encuentra en la pestana “Ejecucién” dentro del

maédulo de ejecucion. Posteriormente ingresar el path al glabel 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 glabel.
3. Presionar el boton “START”

Resultado 1. Se carga el archivo.

esperado 2. Se visualiza el video

Resultados Se selecciona “Video Dataset” como fuente de informacién para la
obtenidos prueba.




£-WACOL SYSTEM (e PSI

Percepcion y Inteligentes

Configuracion ‘ Ejecucion ‘

PANORAMIC RGB

Camaras Estéreo

Ruta Dataset

| START |

PANORAMIC DISPARITY

Se ingresa el path del archivo badgfile para usarlo.

i £SWACOL SYSTEM (e PSI

aaaaaaaaaa
Percepcion y Inteligentes

Configuracién | Ejecucion

PANORAMIC RGB

Fuente de video
Video Dataset

Ruta Dataset |rox_izq_0.db3|

START

PANORAMIC DISPARITY

Se presiona el botén “Start”




£SWACOL SYSTEM (e PSI

Percepcion y Inteligentes

Universidad
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Configuracién ‘ Ejecucion

PANORAMIC RGB

~ Fuentedevideo
Video Dataset 2

Ruta Dataset [ZSFZMOGLE)

STOP

PANORAMIC DISPARITY

Iniciar y detener

el proceso.

Objetivo

Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para iniciar o detener
el sistema.

Datos de Ila
prueba

Esta prueba se realiza ya con la fuente de informacién seleccionada y
presionando el boton de Start, antes de iniciar el sistema solo tiene
habilitado el boton de Start, luego de presionarlo se inhabilita y se
habilita el boton Stop para detener el proceso.

Procedimiento

1. Seleccionar la fuente de informacion.
2. Presionar el boton “START” para empezar.
3. Presionar el botén “STOP” para detener.

Resultado
esperado

1. Se carga el archivo.
2. Se visualiza el video presionando el botén de Start.
3. Se deja de visualizar el video presionando el botén Stop.




Resultados
obtenidos

Se presiona el botén “Start”

£SWACOL SYSTEM «(©PSI

Percepcion y Inteligentes

Configuracién | Ejecucion
PANORAMIC RGB

Fuente de video
Video Dataset

START

PANORAMIC DISPARITY

Se visualiza en la terminal que el proceso inicio.

franklin@franklin-Nitro: ~
1§ ros2 run gui_final gqui
[INFO] [1748097921.574260772] [gui_node]: Nodo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_SESSION_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland
to run on Wayland anyway.
[INFO] [1748097930.141516533] [gui_node]: Selecciono Video Dataset.
[INFO] [1748097930.142160106] [gui_node]: Reproduciendo archive: fhome/franklin/
data/bagfiles/vehiculo_stop_1_aprox_izq/vehiculo_stop_1_aprox_izq_0.db3
[INFO] [1748097930.142465424] [gui_node]: Construyende pancramica RGB
[INFO] [1748097930.143248481] [gui_node]: Construyende pancramica de profundidad
ﬁINFD] [1748097930.143528449] [gui_node]: Inicializando red neuronal

Se presiona el boton “STOP”.

i %-WACOL SYSTEM (©PS|

Se visualiza en la terminal que el proceso se detiene.




Franklin@Ffranklin-Nitro: ~

:S% ros2 run gui_final gui
[INFO] [1748097921.574260772] [qui_node]: Nodo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_SESSION_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland
to run on Wayland anyway.
[INFO] [17480897930.141516533] [gui_node]: Selecciono Video Dataset.
[INFO] [1748097930.142160106] [gui_node]: Reproduciendo archivo: fhome/franklin/
data/bagfilesfvehiculo_stop_1_aprox_izqfvehiculo_stop_1_aprox_izq_0.db3

[INFO] [1748097930.142465424] [qui_node]: Construyendo panoramica RGB

[INFO] [1748097930.143248481] [gui_node]: Construyendo panoramica de profundidad
[1748097930.143528449] [gui_node]: Inicializando red neuronal
[1748097984.953738680] [gui_node]: Deteniendo reproduccién del archivo ro

[17480897984.955400308] [gui_node]: Deteniendo todos los nodos.
[1748097984.955936694] [qui_node]:

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

MainWindow - o x
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Visualizar la panoramica RGB resultante con los datos procesados y la panoramica
de disparidad resultante.

Objetivo Validar que en la pestafia de ejecucion el aplicativo es capaz de
reproducir el video de la panoramica RGB y de disparidad segun su
fuente de video.

Datos de la | En esta prueba solo se inicializara el aplicativo para funcionar con un
prueba rosbag, de modo que se pueda que los glabels de la panoramica RGB
y de disparidad se pueden visualizar sin problema.

Resultado 1. Visualizar la panoramica RGB resultante con los datos procesados y
esperado la panoramica de disparidad resultante.




Resultados
obtenidos

Se puede observar que la GUI muestra las respectivas panoramicas.
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PRUEBA DE INTEGRACION — MODULO DE EJECUCION

e Seleccionar una fuente de informacion (camaras o badfile).

Iniciar y detener el proceso.

e Visualizar la panoramica RGB resultante con los datos procesados y la panoramica
de disparidad resultante.

Tipo de prueba | Integracion
Hardware Portatil:
Requerido e Procesador (CPU): Intel core i5 10300 H.

e Tarjeta gréafica (GPU): Nvidia GTX 1650 Mobile.

e Memoria RAM: 16 GB.

e Memoria RAM de la GPU: 4 GB.

3 camaras ZED2

Software Aplicativo de alerta de colision con otros vehiculos, (Python 3.10.12),
requerido ZED SDK, Ubuntu 22.04.5 LTS, Qt designer 5, CUDA, NVCC.
Objetivo Validar el correcto funcionamiento del médulo de ejecucion.

Seleccionar una fuente de informacién (camaras o bagfile)

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

Datos de la | Estaprueba se realiza seleccionando la opcion de “Video Dataset” o en

prueba el comboBox que se encuentra en la pestana “Ejecucién” dentro del

maédulo de ejecucion. Posteriormente ingresar el path al glabel 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 glabel.
3. Presionar el boton “START”

Resultado
esperado

1. Se carga el archivo.
2. Se visualiza el video




Resultados

obtenidos y
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Iniciar y detener

el proceso.

Objetivo

Validar el correcto funcionamiento del aplicativo para iniciar o detener
el sistema.

Datos de Ila
prueba

Esta prueba se realiza ya con la fuente de informacién seleccionada y
presionando el boton de Start, antes de iniciar el sistema solo tiene
habilitado el boton de Start, luego de presionarlo se inhabilita y se
habilita el boton Stop para detener el proceso.

Procedimiento

1. Seleccionar la fuente de informacion.
2. Presionar el boton “START” para empezar.
3. Presionar el botén “STOP” para detener.

Resultado
esperado

1. Se carga el archivo.
2. Se visualiza el video presionando el botén de Start.
3. Se deja de visualizar el video presionando el botén Stop.




Resultados
obtenidos

FSWACOL SYSTEM
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franklin@franklin-Nitro: ~

: 5% ros2 run gui_final gui

to run on Wayland anyway.

[INFO] [1748097930.142160106] [gui_node]:

((«)PS]

[INFO] [1748097921.574260772] [qui_node]: Nodo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_SESSION_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland

[INFO] [17480897930.141516533] [gui_node]: Selecciono Video Dataset.

eproduciendo archivo: fhome/franklin/
data/bagfilesfvehiculo stop 1 aprox izq/fvehiculo stop 1 aprox izq ©.db3

[INFO] [17480897930.142465424] [gui_node]: Construyendo panoramica RGB

[INFO] [1748097930.143248481] [gui_node]: Construyendo panoramica de profundidad
ﬁINFD] [1748097930.143528449] [gui_node]: Inicializando red neuronal




Franklin@Ffranklin-Nitro: ~

:S% ros2 run gui_final gui
[INFO] [1748097921.574260772] [qui_node]: Nodo GUI con PyQt5 iniciado.
Warning: Ignoring XDG_SESSION_TYPE=wayland on Gnome. Use QT_QPA_PLATFORM=wayland
to run on Wayland anyway.
[INFO] [17480897930.141516533] [gui_node]: Selecciono Video Dataset.
[INFO] [1748097930.142160106] [gui_node]: Reproduciendo archivo: fhome/franklin/
data/bagfilesfvehiculo_stop_1_aprox_izqfvehiculo_stop_1_aprox_izq_0.db3
[INFO] [1748097930.142465424] [qui_node]: Construyendo panoramica RGB
[INFO] [1748097930.143248481] [gui_node]: Construyendo panoramica de profundidad
[1748097930.143528449] [gui_node]: Inicializando red neuronal
[1748097984.953738680] [gui_node]: Deteniendo reproduccién del archivo ro

[17480897984.955400308] [gui_node]: Deteniendo todos los nodos.
[1748097984.955936694] [qui_node]:

MainWindow P B @
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Visualizar la pan

oramica RGB resultante con los datos procesados y la panoramica

de disparidad resultante.

Objetivo

Validar que en la pestafia de ejecucion el aplicativo es capaz de
reproducir el video de la panoramica RGB y de disparidad segun su
fuente de video.

Datos de la
prueba

En esta prueba solo se inicializara el aplicativo para funcionar con un
rosbag, de modo que se pueda que los glabels de la panoramica RGB
y de disparidad se pueden visualizar sin problema.

Resultado
esperado

1. Visualizar la panoramica RGB resultante con los datos procesados y
la panoramica de disparidad resultante.




Resultados

obtenidos X
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