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l. Introduccion: la Catedra ETM

) ) Investigadores: oportunidad de
Universidad desarrollar y emplear sus
conocimientos en temas que

Creacion Catedra: beneficio mutuo 1 concierneny repercuten en la Sociedad.

Empresas: se nutren de los resultados
obtenidos a través de la investigacion y
de una formacién ad hoc

Empresa

= Universidades: deben ser mas rapidas y flexibles

= Empresas: deben pensar en la formacion continua y en la innovacion cuando
disenan sus planes de negocio a medio y largo plazo.

—
Oportunidad de mayor conexidn entre Universidad y Empresa, ambos mundos deben

converger.
——
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Introduccion: la Catedra ETM

Desde 2009:

Convenio de colaboracion: EEEEEMT . <o u;’g;"ﬁ,f,‘,"g:r,os'

Creacion de la

Catedra de Ecotransporte, Tecnologia y Movilidad

* Importancia: trascendencia e interés por la formacion e investigacion en

movilidad sostenible y transporte \

Instituciones Profesionales |nvestigadores Sociedad en general
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Il.  Objetivos

=Creacion de un Observatorio de Costes y
Financiacion del transporte urbano colectivo
(OTUCQ)

» Proyectos de investigacion multidisciplinares

. .’ "Impulso de proyectos o
Investigacion estudios de investigacion

'Organizacion y/o
patrocinio de jornadas, =Sobre temas de actualidad relacionados
seminarios, conferencias con el Transporte y la Movilidad: Masters,
y mesas redondas

Cursos de Verano, ...

* Publicaciones de interés...

 Organizacion de jornadas y congresos para la
difusion de los resultados de investigaciony
sensibilizacion sobre temas de movilidad

DT =R A profesionales y
Informacidn sociedad en general
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lll. Trabajos realizados en el campo de la Vision Artificial (,

[ | Universidad i
U S ]

EMT

Firme apuesta de la Catedra ETM por laVision Artificial

Importancia y futuro de la vision artificial a la movilidad sostenible y las
ciudades inteligentes o smart cities

Los proyectos de Vision Artificial puestos en marcha desde la Catedra ETM han sido:

1. Proyecto BusVgia (nov.2009-sept.2012)

2. Proyecto BusSeguro (ene.20/0-un.20/1)

J. Proyecto ANOTA
4. Proyecto Sistema Bio inspirado basado en AER
3. Proyecto Counting-Bus (abr.2013-dic.2013)
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lll. Trabajos realizados en el campo de la Vision Artificial CM

I. Proyecto BusVigia (nov.2009-sept.20/2)

Objetivo: Sistema de vision artificial
embarcado que detecta infracciones de
obstaculizacion del carril bus

= Sistema compuesto por PC industrial, cAmaras
infrarroja y visible.

= Modulo de deteccion de salida de carril bus
+ Modulo de deteccion de vehiculos
infractores

G CATEDRA ETM
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1. Proyecto BusVigia (nov.2009-sept.2012)

= Resultados: Prototipo testeado en prueba piloto

= Dias de operacion: 34

= |nfracciones detectadas: 440

“ &(‘3,‘(?93.[‘@:@8 8 “

<

é"m ﬁ ""““ J » “Tecnologias de Vision Artificial aplicadas al Transporte”.
s I CATEDRA ETM

jornada Técnica EMT - I8 de septiembre.
la Plata 4 - 28007 Madrid

Cerro




Trabajos realizados en el campo de la Vision Artificial ( Tecnoiogay Movildsd,

2. Proyecto BusSeguro (ene.20/0+jun.2011)

Objetivo: Sistema de vision artificial embarcado que detecta objetos abandonados
potencialmente peligrosos en el interior del autobus

Sistema compuesto por PC industrial, cdmara y sensor de profundidad.

= Diferencia entre objetos “planos” y volumétricos

= Robusto a cambios de iluminacion
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J. Proyecto ANOIA

Objetivo

* Disenar un sistema que almacene informacion:
— Del conductor (por medio de una camara que detecta sus movimientos)
— Del vehiculo (o de un simulador en su caso)
— De la carretera (al menos utilizando una camara frontal)

lll. Trabajos realizados en el campo de la Vision Artificial (535:3,?§z?:f§°553?353-"°’

* Para que un experto en seguridad vial pueda evaluar el riesgo en la
conduccion y disenar sistemas automaticos de prevencion de riesgos.
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J. Proyecto ANOIA

Tareas realizadas en 2010

7] CoPiloto Virtual

—Velocidad (Km/h) : 1 Sesibn  Variables de Entorno  Opciones

~Informacién de la Ruta:
Pendiente (%]

Iz (Km/h) .

“Informacion del Yehiculo:-

Posicién del Volante :

(Hlocololcllol)

Riesgoso

~RPM :

ceptable

A k&
Tiempo de Simulacién:
Seguro 00:17:49.45

Lol Usos, FRAVE Ghbingec

Ciclo: 125851 6300 ms. | Reg:65066 | 1X -> |Reproduciendo...
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4. Proyecto Sistema Bio inspirado basado en AER

Address Event Representation (AER) es DBCODER CHIF FasTDIOMAL | FCODERCHE
un modelo basado en como se
transmite informaciéon desde el
ojo al cerebro.

En un sistema de vision normal hay que esperar a transmitir toda la imagen para

empezar a Procesarla' Events of The Image in Porcentage of Events
Frame Memory RAM
: , (1% [ 75% |
En un sistema AER sodlo se G () 50 | 100%
. Bus Digital 10%
transmiten los elementos que se )
. (XY) s
mueven en la imagen y no hay 25%
° 50%
que esperar a tener el 100% de Gy
la imagen. !
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- | hiedls R

Programa jornada Técnica EMT - |8 de septiemwie
Cerro de la Plata 4 - 28007 Madrid
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U &, EEEMEMT

2. Proyecto Sistema Bio inspirado basado en AER

Se estudiaron diferentes métodos basados en sistemas biologicos.

FD Image Mean Image Mode Image
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3. Proyecto Counting-Bus (abr.2013-dic.2013)

Objetivo: Sistema de vision artificial embarcado que contabiliza el numero de viajeros a
bordo

Sistema compuesto por PC industrial y camaras preinstaladas (VEA).
= Revision bibliografica

* Desarrollo de algoritmos de deteccion de personas (basado en HOG)

et
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lll. Trabajos realizados en el campo de la Vision Artificial CWM

Los resultados obtenidos en la mayoria han sido plenamente satisfactorios desde el
punto de vista de la Investigacion. Siendo el paso siguiente la fase de Desarrollo de los
mismos.

Las posibilidades de testar los avances con pruebas reales en los autobuses de la EMT de
Madrid han sido fundamentales en el proceso
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IV. Reflexiones Finales

= Vision artificial permite desarrollo de aplicaciones automaticas y no invasivas (seguridad
instalaciones, conteo viajeros, deteccion infracciones, ayuda a la conduccion, deteccion de
presencia en escaleras mecanicas, etc.)

= Sistemas caracterizados por poca o nula intervencion humana

= Alta disponibilidad de sensores visuales (camaras)
= Posibilidades de distribuir camaras (fijas y moviles) por toda la ciudad

= Capacidades de computo suficientes en equipos embarcados o capacidad de streaming a
servidores remotos

= Aprovechamiento infraestructuras existentes (p.ej.VEA)

Limitaciones existentes por pérdida de informacion 3D

* Nuevos sensores 3D de bajo coste
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