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Resumen

La ocupacion indebida del carril-bus en Madrid es uno de los problemas que més entor-
pece el trafico diario de la capital. Para intentar solucionarlo existe un servicio municipal
llamado Servicio de Apoyo al Control de Estacionamiento (SACE) que se dedica a san-
cionar a los conductores estacionados en el carril-bus. Sin embargo este servicio cuenta

con un nimero de efectivos limitado por lo tanto no pueden cubrir todas las infracciones.

Bajo esta necesidad nace este proyecto, BusVigia [BUS|, que forma parte de la Catedra
de Ecotransporte, Tecnologia y Movilidad [ETM| entre la Universidad Rey Juan Carlos
y la Empresa Municipal de Transportes (EMT) de Madrid. El proyecto BusVigia busca
controlar mediante un sistema basado en Vision Artificial la ocupaciéon indebida del carril-

bus.

La idea principal es crear un sistema capaz de identificar el tipo de carril por el que
circula el autobiis y si es un carril-bus detectar posibles vehiculos infractores. En una
primera fase del proyecto solo se busca la identificacion de un vehiculo y la generacion de
un evento en caso de que ese vehiculo este cometiendo una infraccion, pero en fases futuras
se podrian generar informes de estado del carril-bus por zonas o franjas horarias e incluso
se podria llegar a contemplar la posibilidad de mediante un sistema de reconocimiento de

caracteres gestionar la sancion a los vehiculos infractores.

Los resultados experimentales muestran un 90 % de acierto para secuencias de video

en carretera y un 93 % para secuencias de video grabadas en ciudad.
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