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Figura 1. Contexto general de la Investigacion
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Aqui el sistema de vision
Deteccion de artificial realiza una deteccion
Imagnes de objetos en este caso
peatones y vehiculos.
Teniendo una deteccion se
realiza su procesamiento
para identificar los objetso y Procesamiento
saber si corresponde a uno
guardado en el dataset l

Figura 5. Diagrama a bloques del proyecto

Una vez se detecta un objeto
=2 obtiene la sefial con
respecto al tipo de objeto y
su ubicacion.

Obtencion de senal

-

Dependiendo los parametros
de la sefial se determina la
accion correspondiente al
algoritmo.

Condicion de
funcionamiento

i

Salida de sefial

Una vez determinada la
accion sale la sefial a la
salida correspondiente
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CONCLUSIONES

Este proyecto constituye un avance significativo en el campo de la deteccion de objetos, con aplicaciones potenciales en sistemas
automotrices en el futuro. Su implementacidn podria contribuir al desarrollo de sistemas cada vez mas autosuficientes, asi como a
la creacion de sistemas de seguridad mas confiables, mejorando asi la experiencia de conduccién.

En la actualidad, los vehiculos eléctricos y autonomos representan la vanguardia de la evolucion tecnoldgica, lo que exige el desarrollo
de sistemas capaces de competir en un mercado altamente dinamico. Los esfuerzos tanto académicos como industriales deben
enfocarse en el disefio, desarrollo y construccion de este tipo de tecnologia avanzada.

Adicionalmente, se podrian introducir mejoras que optimicen la funcionalidad de nuestro programa, permitiéndole realizar funciones
adicionales o emplear sistemas con especificaciones superiores, capaces de llevar a cabo la deteccion de objetos en tiempo real.

24y 25 de Octubre de 2024. 14
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