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Resumen

En la ciudad de Madrid existe una red de carril-bus de 90,76 kilometros de longitud.
Este carril es de uso exclusivo para autobuses municipales, taxis y motos. La Empresa
Municipal de Transportes cuenta con una flota de 2100 autobuses los cuales cubren 216
lineas. Estos autobuses utilizan la red de carril-bus para aumentar su eficiencia y disminuir
el tiempo de espera de los pasajeros. Sin embargo, algunos vehiculos privados ocupan este

carril entorpeciendo la circulacion de los autobuses.

La EMT cuenta con el “Servicio de Apoyo al Control de Estacionamiento” (SACE)
formado por varios coches que operan cerca del carril-bus buscando vehiculos que utilicen
el carril-bus y sanciondndolos. Sin embargo, este servicio no puede cubrir toda la red de

carril-bus por lo que nace el proyecto BusVigia del que forma parte este trabajo.

En este trabajo se presenta un sistema capaz de detectar un cambio de carril utilizando
solo las imagenes recibidas de una camara montada en el frontal del autobis. El sistema
analiza el estado del autobts sobre el carril-bus mediante técnicas de vision artificial y

utiliza métodos heuristicos para decidir si se ha producido un cambio de carril.

Para poder embarcar el sistema es necesario que funcione en tiempo real en los equipos
existentes en los autobuses. Este equipo es un PC de bajas prestaciones basado en un

procesador Intel Atom.

Los resultados experimentales muestran que el sistema tiene una tasa muy baja de

falsos positivos aunque tasas de acierto mejorables.
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