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Finalmente quiero dar las gracias a mi madre por aguantar una y otra vez esa
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Resumen

La videovigilancia en lugares públicos es una cuestión de gran importancia en
la actualidad, debido a la necesidad de la sociedad de sentirse segura en dichas zo-
nas. Por ello, resulta interesante la aplicación de sistemas automáticos de análisis
que sean capaces de extraer información de estos entornos y generar avisos en un
lenguaje próximo al natural. En concreto, el problema de la detección de objetos
abandonados en lugares públicos, está cobrando cada vez mayor importancia, debi-
do a la gran cantidad de personas que se concentra en esos lugares y los potenciales
riesgos de seguridad que implica. En este marco nace el proyecto Bus Seguro [1]
perteneciente a la Cátedra de Ecotransporte, Tecnoloǵıa y Movilidad [2] entre la
Empresa Madrileña de Transportes (EMT) y la Universidad Rey Juan Carlos.

Este proyecto se enmarca en el desarrollo de sistemas para tratar este problema,
y su objetivo fundamental es avanzar en el desarrollo de modelos, algoritmos y
software que permitan detectar de manera automática el abandono de objetos en
autobuses.

Se han desarrollado algoritmos de detección de objetos abandonados desde dos
enfoques diferentes. El primer enfoque se basa en el análisis de los cambios en el
fondo de la imagen. Para ello se utiliza un sistema con varios fondos en secuencias
de imágenes a color obtenidas con una cámara convencional. Por otro lado, el
segundo enfoque se basa en la segmentación de objetos mediante agrupamiento en
regiones de puntos 3D obtenidos a través de un sensor de profundidad.

Como se demostrará en el presente documento, los resultados obtenidos han
sido razonablemente satisfactorios en las pruebas realizadas, tanto sobre secuencias
estándares de abandono de objetos, como sobre secuencias grabadas en un autobús
real. A partir del análisis de estos resultados se determinará que el método de
detección a través de un sensor de profundidad es capaz de obtener unos mejores
resultados, sin embargo su uso se encuentra más limitado por las caracteŕısticas
del sensor.
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6.1.4. Autobús EMT Madrid . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 60

6.2. Resultados obtenidos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63
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