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Actores: Usuario, GUI

Propésito: Una GUI que permita configurar los parametros de riesgo de colision,
seleccién de la red neuronal, configuracion de los parametros del
algoritmo y el control de la ejecucién del aplicativo donde se pueda
visualizar el mosaico RGB, el mapa de disparidad, la deteccion, el
seguimiento y los datos de calibracion de las céamaras
estereoscopicas, asi como sus matrices de homografia.

Resumen: El sistema debe tener la capacidad de cambiar los parametros
necesarios del algoritmo de seguimiento, parédmetros de riesgo de
colision, seleccion de la red neuronal y control de la ejecucion del
aplicativo. Para que el usuario pueda ingresar esto de forma sencilla
y no tener que ir al cddigo de la aplicaciéon. Ademas, la GUI debe
permitir la visualizacion del mosaico RGB, el mapa de disparidad, la
deteccion, el seguimiento de los vehiculos y los datos de calibracion
de las cdmaras estereoscopicas, asi como las matrices de homografia.
Tipo: Real

1. Inicializar la aplicacién.

2. Mostrar en pantalla la ventana de
configuracion y ejecucion de la
aplicacién.

3. Ir a la pestaiia de configuracion.
4. Ingresar los valores para el
algoritmo de seguimiento.

5. Ingresar la ruta de la red neuronal
para la deteccién de los vehiculos.

6. Ingresar los valores para los
niveles de alerta.

7. Mostrar en pantalla los valores
ingresados para cada parametro, asi
como los datos de calibracion de las




camaras estereoscopicas y matrices de
homografia cuando se inicie el sistema.

8. Seleccionar la fuente de los datos

9. Abrir una ventana donde pueda
seleccionar la fuente de datos.

10. Presionar el boton “cargar” para
guardar los cambios.

11. Generar el archivo YAML de

configuracion.

12. Presionar el boton “cargar
configuracion por defecto” para
cargar la configuracién inicial.

13. Borrar el archivo YAML que se haya
generado anteriormente.
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Actores: GUI, aplicativo, camas estéreo y red neuronal
Propésito: Detectar los vehiculos por medio de un algoritmo de deteccién usando
las imagenes captadas por las cdmaras estereoscopicas.
Resumen: El sistema debe tener la capacidad de detectar los vehiculos en los
videos obtenidos por las cdmaras estéreo.
Tipo: Real

1. Presionar el botén
“Start” para empezar la
aplicacion.

2. Determinar la fuente de
datos seleccionada.

3. Cargar los parametros del
archivo YAML generado en la
GUI. Si se modificaron los
datos de configuracion.

4. Si se selecciond la fuente

de video "“Wideo Dataset”,
reproducir el backfile
indicado. Si se selecciond la
fuente de video “Camaras
estéreo” inicializar las
camaras.

5. Iniciar la adquisicion de
imagenes para la generacién
de video.

6. Mostrar el mapa de
disparidad y el video
obtenido por las camaras
o por el backfile.

7. Recibir el video.

8. Reconocer los vehiculos
cercanos.




9. Generar los bounding
boxes (coordenadas de la
imagen) de cada vehiculo.

10. Mostrar la deteccion
de los vehiculos en el
video RGB.
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Actores: Aplicativo
Propésito: Realizar el tracking de los vehiculos cercanos detectados usando
extraccion de caracteristicas visuales.
Resumen: El sistema debe tener la capacidad de hacer el respectivo seguimiento
de los vehiculos detectados.
Tipo: Real

1. Usar los bounding box para definir las regiones de interés, es decir, las zonas
donde se encuentran los vehiculos.

2. Extraer las caracteristicas de la imagen RGB con el algoritmo BYTEtrack en
cada fotograma.

3. Realizar la correlacidon entre las caracteristicas del fotograma actual con el
anterior con BYTEtrack.

4.Verificar que hay coincidencia de caracteristicas y asociarlas mediante
BYTEtrack.

5. Seguir el vehiculo, si hay coincidencia, esto mediante la asignacion de un
ID.
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Actores: Aplicativo

Propésito: Estimar la posicion relativa de los vehiculos a partir de la distancia
entre el centro del sistema de camaras estéreo y los vehiculos
cercanos.

Resumen: El sistema debe ser capaz de obtener las distancias relativas de cada
vehiculo cercano respecto a las camaras estéreo para luego usar estos
datos en los cdlculos de colisién.

Tipo: Real

1. Recibir las matrices de profundidad de cada cdmara estéreo ZED.

profundidad.

2. Generar la panoramica de profundidad a partir de las matrices de

3. Usar los boundig boxes para obtener el centroide del objeto.

4. Mapear el centroide sobre la panorédmica de profundidad.

5. Retornar la distancia obtenida de acuerdo con las coordenadas del centroide.
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Actores: Aplicativo
Proposito: Calcular la velocidad del vehiculo propio.
Resumen: El sistema debe ser capaz de calcular la velocidad Calcular la velocidad
del vehiculo propio.
Tipo: Real

1. Usar la imu de la cdmara estereoscopica ZED para obtener datos de
aceleracién del eje Z.

2. Convertir los datos de aceleracién en datos de velocidad del tipo KM/H.
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Actores: Aplicativo

Proposito: Determinar la probabilidad de una colisibn mediante los datos de
distancia, velocidad y los pardmetros de riesgo definidos.

Resumen: El sistema debe ser capaz de determinar qué tan probable es una

colisién a partir de los diferentes datos obtenidos. Teniendo en cuenta
los niveles de alerta establecidos al iniciar el sistema.
Tipo: Real

1. Usar la velocidad del vehiculo propio.

2. Usar las distancias de seguridad pre-definidas.

3. Calcular las trayectorias de los vehiculos detectados por medio de los filtros
Kalman.

4. Validar si las trayectorias de los vehiculos cercanos se superponen o se
intersecan con la trayectoria propia.

5. Definir el nivel de alerta segun la interseccion entre las trayectorias de los
vehiculos y la propia.

1. Usar las distancias de seguridad pre-definidas.

2. Calcular las trayectorias de los vehiculos detectados por medio de los filtros
Kalman.

3. Validar si las distancias de los vehiculos cercanos ingresan dentro del rango
de las distancias de seguridad.

4. Definir el nivel de alerta segun la cercania de los vehiculos al vehiculo propio.
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Actores: Usuario y Aplicativo
Propésito: Emitir una alerta visual si el vehiculo esté dentro del rango de colisién.
Resumen: El sistema debe ser capaz de alertar a tiempo al conductor de la
posible colisidon con otro vehiculo.
Tipo: Real

1. Validar en qué nivel de seguridad se ha generado la interseccidn.
2. Identificar en qué nivel se ha generado la alerta.

3. Definir si es una alerta de bajo nivel o alto nivel.

2. Generar sefial de alerta segun su nivel.




