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Resumen

Este trabajo propone el desarrollo de un prototipo de sistema de anélisis de flujo
vehicular para la Ciudad de Posadas, Misiones. El sistema construido permite la
deteccién de sentido, giro y conteo de vehiculos dado un video tomado con una
camara de vigilancia o un dron. El prototipo estd basado en una red neuronal
YoloV8 para la deteccién de los vehiculos, ByteTrack para el tracking y los
datasets VisDrone y COCO. Los videos utilizados son de una interseccién de dos
avenidas con mucha conges tién que sirven de ingreso al casco céntrico de la
ciudad. El sistema permite definir zonas de ingreso y egreso para contar los
vehiculos que ingresan al nudo y la direccién que toman, de tal manera que
permite ver cuales son los giros mas utilizados cuando los vehiculos ingresan a la
interseccién. La posibilidad de replicar esta solucién en otros municipios es muy
factible ya que todo el sistema ha sido construido con software libre y solo
requiere de videos capturados con cualquier dispositivo.

Contexto

Proyecto “Tecnologias para Desarrollos Sostenibles de Ciudades Inteligentes
con ML” (UGD, IP A12001/22 hasta 2026; Centro TIC e IRTI). Participan
Municipalidad Posadas e IDEAR (UGD) Y la Universidad de las Fuerzas de
Seguridad de Provincia de Misiones. Interdisciplinario con transferencia.

Linea de Investigacién

El objetivo general de esta linea de investigacién es desarrollar un prototipo que
analice el trafico en intersecciones mediante técnicas de visioén artificial, con el fin
de identificar vias y nodos mas conflictivos, asi como los ingresos y egresos mas
relevantes del flujo vehicular. A partir de las mediciones se generara informacion
clave para prevenir siniestros, mejorar la infraestructura y sefializacién, ajustar la
semaforizacién inteligente y aportar a la planificacion de la movilidad urbana.

Los objetivos especificos incluyen: estudiar el estado del arte de soluciones de
vision artificial; analizar la detecciéon de vehiculos y su sentido de giro en
intersecciones; identificar vias y nodos criticos y determinar horarios pico y valle
de flujos; determinar los requerimientos y disefiar un prototipo para la gestion de
zonas de conteo a partir de un video; y definir un conjunto de pruebas para
verificar su funcionamiento

Resultados

En la Figura 1 se puede ver la interfaz de un video de diez minutos capturado con
un dron de la inter seccién de las Avenidas Maipu y Uruguay en la ciudad de
Posadas.
Por cada mano y cada arteria se definen cuadros o zonas de entrada y salida por
donde se van a contar los vehiculos que las atraviesan. Por ejemplo, la zona roja
situada en parte superior central se muestran dos autos que estan ingresando
por la entrada en la parte izquierda y la Entrada Nro:0 y a la derecha el contador
donde se identifica de que zona de entrada provienen los vehiculas que salan por
24k 1gue osfuaranta-Foz la salida roja. En este caso 35 autos provie nen de la entrada Verde Nroly 8 de
: Amarilla Nro:2. En caso del valor 26 de Entrada roja corresponde a falsos
positivos ya un vehiculo de la entrada de un determinado color seria imposible
que saliera por salida del mismo color ya que no estan permitidos los giros en
“U”. Ademas, no se detectaron salidas desde la entrada Azul Nro3 hacia la salida
roja.

Fig. 2. Video aumentado de una camara de vigilancia del sistema 911 de Policia de : . ! -
Misiones En la Figura 2 se pude ver la implementacion, pero esta vez utilizando un recorte

de quince minutos de una camara del siste ma 911 ubicada en la entrada del
barrio Itaembé Guazu de la ciudad de Posadas. En este caso ha sido necesario
definir poligo nos y rectangulos de distintos tamafios y formas para poder
. — intersecar la mayor cantidad de trayectorias de vehiculos que pa san por las
ers el 3ich3 58 e AN e YT zonas de entrada y salida. En la Figura 3 se puede ver la interfaz desarrollada

: fist -- ‘ Utilizando una librerfa grafica de Python tkinter [10]. En la misma se pue den
especificar todos los parametros del modelo y de la deteccién (como ser ruta del
archivo preentrenado de Yolo y la del video a analizar, el umbral de confianza y de
IOU, la duracién de los rastros en los frames y si se desea guardar el video de
salida aumentado y verlo en pantalla mientras se realiza el conteo y deteccién de
giros.), asi como ver las clases que pueden ser detectadas segun lo cargado en
la red.

Formacion de recursos

Equipo esta formado por: Dr. Tecnologia de la Informacion y Comunicacion, Dr. en Ciencia
y Tecnologia, Mg. en Tecnologias de la Informacidn y cuatro estudiantes de Ingenieria en
Informatica de la UGD que cursan trabajo final. Participan también Arqguitectos e
Ingenieros Civiles con formacién de posgrado. Hasta la fecha se han finalizado nueve
trabajos finales vinculados al proyecto y hay dos en curso.

Fig. 3. Interfaz grafica para el analisis del Flujo Vehicular.



