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APENDICE A: CAPTURAS DE LA INTERFAZ DEL SISTEMA
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o Pestafia Procesamiento:
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» Controles adicionales, desarrollados para el sistema:

o ROICanvas:
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o PoliROICanvas:
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o GaleriaDECA:

Fonen D01 | AcTesiDD3 | Fondo 002 |

[0y 0

o RDCVCanvas:
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& SeleccionadorRDCV:
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APENDICE B: ARCHIVO DE CONFIGURACION

El archivo de configuracion para el sistema se disefio utilizando como
base el lenguaje XML, por las facilidades que provee el lenguaje tanto para

estructurar la informacion, como para acceder a ella.

Se definié entonces un archivo DTD llamado DECAConfig.dtd, el cual
se utilizara para validar la estructura del documento XML antes de que este

sea cargado por la aplicacién.

A continuacién se explican las distintas opciones que posee el archivo,

y las etiquetas correspondientes para configurarlas.

Elemento DECA: <DECA></DECA>
Es la etiqueta principal del archivo de configuracion, solo contiene

elementos del tipo <configuracion>.

Configuracion: <configuracion></configuracion>

Representa la configuracion de un dispositivo asociado al sistema,
cada dispositivo deberia tener un nombre o identificador que la represente.
Esta etiqueta define un atributo “identificador’, con el cual se especifica el

identificador representa al dispositivo.

Esta etiqueta debe contener los siguientes elementos, en el orden en
que se nombran, ellos seran ampliados mas adelante:
o ROI
o RDCV
PTV
Input

6 O 0

Output.
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Region de interés (ROIl): <roi></roi>

Describe el area de la imagen que sera analizado por el sistema.
Definir un ROl permite eliminar elementos que nunca afectaran el
procesamiento que se desea realizar, acelerando asi dicho proceso. Se
recomienda que en el area seleccionada los vehiculos mantengan una
relacion de aspecto constante.

Esta etiqueta debe contener los siguientes elementos, en el orden en
que se nombran:
o <x></x>: coordenada x de la esquina superior izquierda del
area.
o <y></y>. coordenada y de la esquina superior izquierda del
area.
o <w></w>: ancho del area.

o <h></h>: ancho del area.

Relacién de Distancia Camara-Vehiculo (RDCV): <RDCV></RDCV>

En este apartado se definen una serie de parametros que permiten al
sistema conocer diferentes caracteristicas sobre las imagenes que se van a
procesar.

Posee un atributo llamado “orientacion”, este define en que sentido se
desplazan los vehiculos en la imagen, puede tener los valores:
o "0" cuando lo vehiculos se desplazan de izquierda a derecha.
o “1” cuando los vehiculos se desplazan de manera vertical en la
imagen, ya sea de arriba hacia abajo o de abajo hacia arriba.

o “2" cuando los vehiculos se desplazan de derecha a izquierda,
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el segundo atributo es “vision” y hace referencia al punto de vision que se

tiene de la via a analizar, solo tiene dos valores posibles: “0” para cuando se

ve la via desde arriba, y “1” cuando se observa la via de perfil.

Esta etiqueta contiene una seria de uno o mas carriles, elemento que

explicaremos a continuacion:

e Carril: <carril></carril>

Este parametro es representado por dos lineas que delimitan dentro

de la imagen un carril el que circulan los vehiculos a ser analizados,

éstas deben poseer alturas diferentes dentro de la imagen, y se debe

proveer ademas las medidas reales representadas por ellas. Este

elemento posee dos atributos “ancho” y “largo”, que representan el ancho

y el largo respectivamente de la via que se esta especificando.

La informacidén de estas lineas esta separada dentro del archivo XML,

en los elementos <inferior></inferior> y <superior></superior> en ese

orden, y estan estructurados de la siguiente forma:

o

e}
o
o

<x1></x1>: coordenada x del extremo izquierdo de la linea.
<y1></y1>: coordenada y del extremo izquierdo de la linea.
<x2></x2>: coordenada x del extremo derecho de la linea.

<y2></y2>: coordenada y del extremo derecho de la linea.

El otro elemento que conforma al carril es la <muestra></muestra>,

esta, representa a un vehiculo tipo que recorre ese carril, de manera de tener

un punto de referencia en la proporcion de los carros en la imagen transitan

ese carril, este elemento define tres atributos:

o ‘“tipo”: nos dice a que tipo de clasificacion pertenece este carro

de muestra. Los valores posibles son:

= (" para motocicletas.
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= “1" para vehiculos convencionales.
= “2" para vehiculos de carga pesada.

o “X' e "y nos dice la ubicaciéon de esa muestra dentro de las
imagenes que analizamos, se utiliza para situaciones donde
haga falta mostrar la ubicacion de las muestras en pantalla,

y esta compuesto por los elementos:

o <w></w> y <h></h>. especifican el ancho y alto
respectivamente de la regién que ocupa el vehiculo muestra en
la imagen, se expresa en pixeles.

o <ancho></ancho> y <alto></alto>: especifican el ancho y el

alto real del vehiculo muestra, y se expresa en milimetros.

Patrones de Tamano de Vehiculo (PTV): <PTV></PTV>
Este elemento especifica |la direccion del archivo XML donde se

encuentra la informacién de los patrones a utilizar en el procesamiento,
ademas indica que tipo de patrén se va a utilizar en el procesamiento con el
atributo “orientacion”, y sus valores posibles son:

o “1000" patrén basado en el largo / alto.

o “1001”" patron basado en el ancho / largo.

o “1002" patrdon basado en el ancho / alto.

Manejador de entrada: <input></input>
Describe los parametros del manejador de entrada a utilizar por el
sistema, el tipo de manejador se selecciona con el atributo “tipo”, que puede
tomar por ahora los valores:
o “0" para utilizar el manejador Simple, para entradas que
constan de una sola imagen.
o “1" para utilizar el manejador Simulado, para simular entradas

donde las imagenes cambia cada cierto tiempo.
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Esta etiqueta debe contener los siguientes elementos, en el orden en
que se nombran:

o <ruta></ruta>. una cadena que representa la ruta absoluta de
la carpeta donde estan las imagenes a procesar.

o <fondo></fondo>:. es el nombre de la imagen que se tomara
como el fondo.

o <imagen></imagen>: es el nombre de la imagen a la que se le
realizara el procesamiento.

o <parametro></parametro>. este elemento es opcional, y su
utilizacién depende de los parametros adicionales que necesite

el manejador seleccionado.

Para los manejadores de entrada existentes, estos son los
parametros adicionales:
»  Manejador Simple: no necesita parametros adicionales.
= Manejador Simulado:
e La ruta de acceso a la carpeta donde estaran las

imagenes que se usaran para simular la entrada.

Manejador de salida: <output></output>
Describe los parametros del manejador de salida a utilizar por el
sistema, el tipo de manejador se selecciona con el atributo “tipo”, que puede
tomar por ahora los valores:
o “0" para utilizar el manejador Standard, que utiliza la salida
estandar.
o “1" para utilizar el manejador File, para que los resultados
entregados dados en un archivo plano.
o “2" para utilizar el manejador MySQL, para que los resultados
entregados a una base de datos MySQL.
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Esta etiqueta debe contener los siguientes elementos, en el orden en
gue se nombran:

o <formato></formato>. Especifica la manera en que se desea
la salida de los resultados obtenidos, esta compuesto por una
combinacién de los siguientes elementos (para mayor
informacidn ver el Apéndice C):

= <cadena></cadena>. representa una cadena de
caracteres.

» <saltoLinea/>: representa un salto de linea.

» <fabulacion/>: representa una tabulacién.

» <banderaValor/>. representa un valor obtenido por el
sistema. Se especifica el valor que se desea con el
atributo "tipo", que recibe uno de los siguientes valores:

"0" para la cantidad de vehiculos total.
"1" para la cantidad de vehiculos ligeros.
"2" para la cantidad de vehiculos livianos.

"3" para la cantidad de vehiculos pesados.

o <parametro></parametro>. este elemento es opcional, y su
utilizacion  depende de los parametros adicionales que

necesite el manejador seleccionado.

Para los manejadores de salida existentes, estos son los
parametros adicionales requeridos:
= Manejador Standard: no necesita parametros
adicionales.

»  Manejador File:
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e La ruta de acceso al archivo plano que usara
como repositorio de los resultados. Este
manejador no maneja concurrencia, por lo que el
archivo debe estar disponible al momento de

realizar la escritura.

= Manejador MySQL.:
e |adireccion del servidor de BD.
e FEl nombre de la base de datos.

e El usuario con el que el sistema se conectara al
servidor y a la base de datos.

e |a contrasena asignada al usuario especificado.

Ahora mostraremos un ejemplo de cémo se ve el archivo de configuracion:

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
<!|DOCTYPE DECA SYSTEM "DECAconfig2.dtd"s

<DECA>
<configuracion identificador="test_01">
<rois
<x>0</x>
<y>260</y>
<w>680</w>
<h>156</h>
</roi>
<RDCV orientacion="0" vision="1">
<!-- canal 0 (+ bajo) -->
<carril ancho="4000" largo="13197">
<inferiors>
<x1>0</x1>
<yl>123</yl>
<X2>680</x2>
<y2>148</y2>

</inferiors>

<superiors
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<x1>0</x1>
<yl>90</yls>
<x2>680</x2>
<y2>113</y2>
</superiors
<muestra tipo="1" x="340" y="301">
<w>238</w>
<h>94</h>
<ancho>4610</ancho>
<alto>1l763</alto>
</muestras
</carrils
<lm= canal 1 -->
| <carril ancho="4000" largo="14721">
i <inferiors
1 <x1>0</x1>
. «yl>90</yl>
3 i <x2>680</x2>
<y2>113</y2>
</inferiors>
<superiors
<x1>0</%1>
<yl>66</y1l>
<x2>680</x2>
<y2>85</y2>
</superiors
<muestra tipo="1l" x="340" y="301">
<w>238</w>
<h>94</h>
<ancho>4610</ancho>
<alto>1763</alto>
</muestras
</ecarrils
</RDCV>

<PTV orientacion="1000">E:\_ pDECA\config\PTV.xml</PTV>
<input tipo="1'>
<ruta>E:\_DECA\imge</rutas

<fondospzaven_back.jpg</fondo>

<imagen>image 02.jpg</imagen>
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<parametro>E:\resultados.txt</parametros>

</inputs>

<output tipo="0"s>
<formatos
<cadena>Total de Vehiculos:</cadena>
<tabulacion />
<banderaValor tipo="0" /s
<saltoLinea />
<cadena>Total v. ligerosc/cadena>
<tabulacion />
<banderavValor tipo="1" />
<saltaolinea />
<cadena>Total v. livianos</cadena>
<tabulacion />
<banderaValor tipo="2" />
<saltoLinea />
<cadena>Total v. pesados</cadenas
<tabulacion />
<banderavalor tipo="3" />
<saltoLinea />
</formatos>
</outputs

</configuracions

<configuracion ..>

</configuracions
</DECA>
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APENDICE C: FORMATO DE SALIDA

Con la finalidad de dar al sistema de procesamiento la flexibilidad de
presentar los resultados en distintos formatos, ya sea para mostrarlo por
pantalla, escribirlo en un archivo o insertarlo en una base de datos; se
definieron una serie de etiquetas basadas en XML.

Estas etiquetas son las siguientes:
e <cadena></cadena> : representa una cadena de caracteres,

esta sera utilizada en la salida, tal como sea escrita.

e <saltoLinea/>: representa un salto de linea.

e <tabulacion/>: representa una tabulacion.

e <banderaValor tipo="valor"/>: representa un valor obtenido
por el procesamiento. Se especifica el valor que se desea con
el atributo "tipo", que recibe uno de los siguientes valores:

= "0" para la el total de vehiculos detectados en la imagen.
= "1" para la el total de vehiculos ligeros.
= "2"para la el total de vehiculos livianos.

= "3" para la el total de vehiculos pesados.

Con estos elementos podemos armar casi cualquier formato de salida.
Por ejemplo, si queremos que la salida sea: "Densidad total: <valor>" el

formato correspondiente seria:

Y si queremos que la salida sea:
Densidad automoviles livianos:  <valor>
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Densidad automoviles pesados: <valor>

él formato correspondiente seria:

Por otro lado, si se trabaja con bases de datos y se quiere realizar una
inserciéon en una tabla, este seria por ejemplo utilizando un solo valor de los

arrojados por el procesamiento:

Obteniendo como resultado en la salida:
INSERT INTO trafico VALUES(idTrafico.next,<valor>);
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APENDICE D: ARCHIVO DE PATRONES DE TAMANO DE VEHICULOS

El archivo de patrones de tamafo de vehiculos gue incluye el sistema

tiene los siguientes medios de transporte:

* Patrones de vehiculos ligeros / motos:

o Minimo: Scooter 50 cec

Largo: 1600 mm.
Ancho: 670 mm.
Alto: 1100 mm.

Largo: 2230 mm.
Ancho: 825 mm.
Alto: 1110 mm.
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9Patrones de vehiculos livianos:

o Minimo: Mini Cooper

LEI’QD'. 3080 mm.

Ancho: 1440 mm.
Alto: 1340 mm.

Largo: 5110 mm.
Ancho: 1956 mm.
& Alto: 1887 mm.

Patrones de vehiculos pesados:

o Minimo: Chevrolet Avalanche

Largo: 5621 mm.
Ancho: 2009 mm.
Alto: 1846 mm.
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o Maximo: MCI| F14

Largo: 14000 mm.
Ancho: 2600 mm.
Alto: 3450 mm.
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APENDICE E: IMPLEMENTACION DE OTRAS OPERACIONES
1. Implementacion de operaciones adicionales

Antes de explicar estas operaciones, es necesario entender como
funciona la libreria JAl (Java Advanced Imaging) n la que estan basadas.

Una de las ventajas mas importantes de utilizar la libreria JAI, es que

permite implementar operaciones propias, que se apoyen en las ventajas que
la libreria provee en el desempefio de este tipo de procesos.

Cualquier operacion que se desee implementar necesita dos clases:

e Una clase que extienda a la clase Oplmage o alguna de sus
subclases. Esta nueva clase es la que realiza el procesamiento. En el
caso de este sistema, solo se trabajé con PointOplmage, clase que se
utiliza cuando se necesita la informacién de un pixel de la imagen
fuente para determinar el resultado de un pixel en la imagen destino.

e Una clase que extienda de la clase OperationDescriptorimpl. Esta
clase describe aspectos de la operacion como su nombre, la lista de
parametros, entre otros.
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Las operaciones se manejan de la siguiente forma, toman la informacion
de los pixeles de las imagenes fuente en unos objetos llamados
RasterAccessor, con estos es posible tanto escribir como leer de una
imagen, a partir de el RasferAccessor de las fuentes, se crea un
RasterAccessor para la que sera la imagen destino.

Estas operaciones se aplican por partes en la imagen, ésta es dividida en
cuadros, y JAl se encarga de administrar los cuadros a la operacién, lo que
hace que el proceso sea mas rapido, ya que no se tiene toda la informacion
de la imagen al mismo tiempo en memoria. Los pixeles son tomados de
manera secuencial dentro del cuadro, el RasterAccessor provee informacién
de los desplazamientos (offsets) que deben ser tomados para capturar los
pixeles y métodos que recuperan las filas del cuadro que se esta
procesando.
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Las operaciones que fueron creadas para este sistema estan agrupadas
en el paquete pdeca.media.jai (siguiendo la convencién de nombramiento de
paquetes estipuladas por el grupo de desarrolio de JAl), estas operaciones

son.

1.1. MascaraBinRGB

Esta operacion toma una imagen en escala de grises y como

parametro un valor de umbral, la operacion consiste en que los pixeles
con un valor por encima al umbral son llevados al valor méaximo (255,
255, 258), y los valores por debajo son igualados a (0, 0, 0), como
podemos ver en el codigo:
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1.2. InstantBackRGB

Esta operacion es de ayuda a la hora de realizar el calculo del
nuevo background para el procesamiento, esta operacion recibe una
imagen fuente que llamaremos “fondo”, otra a la que llamaremos
‘frente” y una tercera que llamaremos “mascara binaria".

InstantBack, va a combinar la imagen “fondo” y la imagen “frente”,
segun un criterio aplicado sobre la imagen “mascara binaria’, si el valor
del pixel en la mascara es 0, entonces colocamos en la imagen destino
el mismo pixel de la imagen “frente”, si no colocamos el de la imagen
“fondo”, como podemos ver en el cddigo:
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2. Implementacion de clases utilitarias

Los CPIs hacen una serie de llamadas a operaciones programadas en
JAI, esto implica cierta cantidad de lineas de cddigo, ya que se debe
instanciar un objeto para colocar la/s fuente/s y lo/s parametro/s
(ParameterBlock), y luego realizar la llamada final a JAl para que realice la
operacion. Como se puede ver en el siguiente extracto de caodigo:
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Para facilitar el desarrollo de nuevas CPls se encapsularon algunas

operaciones que son de uso comun en el procesamiento de imagenes, las
operaciones de eliminacion de ruido: dilatacion (dilatacion(...)), erosién
(erosion(...)), apertura (apertura(...)) y cierre (cierre(...)), entre otras; en una
clase denominada Operaciones.

Para trabajar con la interfaz se implementaron varias clases que
ayudan a filtrar tipos de archivos, estas son FiltroCarpeta para directorios,
FiltroXML para identificar archivos XML y FiltroJPG para archivos JPG; el
acceso a estas clases se hace a través de los métodos getFiltroCarpeta(),
getFiltroXML() y getFiltroJPG() respectivamente, pertenecientes a otra clase
utilitaria llamada Herramientas, ademas esta clase también tiene funciones

que facilitan la escritura de imagenes en disco, de archivos XML, entre otros.
3. Implementacion de controles para la interfaz de usuario

Se implementaron varios controles para la interfaz y fueron agrupados
en el paquete pdeca.controles. Estos controles tienen la finalidad de hacer

mas sencillo el darle valor a algunos parametros como la region de interés y

el RDCV, entre los controles implementados se tiene:
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3.1. Clase ROICanvas

Este control hereda de java.awt.Canvas, control que permite
trazar lineas y figuras; esta especializacion permite trazar un
rectangulo sobre una imagen y poder atrapar los datos de dicho
rectangulo.

3.2. Clase PizarraCanvas

Este control también hereda de java.awt.Canvas, y permite
realizar trazados a mano alzada sobre una imagen, pero no recupera

la informacion de dichos trazados.

3.3. Clase PoliROICanvas

Este control hereda de ROICanvas, y permite visualizar varios
rectangulos sobre una imagen al mismo tiempo, los rectdngulos son

entregados al control en un vector.
3.4. Clase SeleccionadorROI

Es una ventana de dialogo que utiliza un ROICanvas para
definir una regién sobre una imagen, esta puede ser precargada
antes de que el control se muestre o puede ser seleccionada una
vez mostrado el control.

3.5. Clase GaleriaDECA

Este control facilita la visualizacién de imagenes, es de mucha

utilidad para realizar demostraciones y pruebas.
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3.6. Clase TextComponentOutStream

Esta clase permite redireccionar la salida estandar a un control

del tipo TextComponent, como el javax.swing.JTextArea.
3.7. Clase TextAreaOutputStream

Esta clase permite redireccionar la salida estandar a un control

TextArea, de la libreria java.awt.
3.8. Clase RDCVCanvas

Este control hereda de java.awt.Canvas, control que permite
trazar lineas y figuras; esta especializacion permite trazar lineas
sobre una imagen precargada, también permite borrarlas y recuperar

la informacion de las mismas.
3.9. Clase SeleccionadorRDCV

Es una ventana de dialogo que utiliza un RDCVCanvas para
definir un carril sobre la imagen trazando dos lineas sobre la misma,
también permite especificar al ancho y el largo del carril especificado
en milimetros.

3.10. Clase SeleccionadorMuestraRDCV

Es una ventana de dialogo que utiliza un ROI/Canvas para

definir un vehiculo en un carril sobre una imagen, ademas de
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seleccionar el vehiculo se debe especificar el tipo de vehiculo y sus
medidas en milimetros.

En el Apéndice A estan las capturas de pantalla de cada uno de estos

controles. El paquete deca.controles quedara como se muestra en la
siguiente figura:

SeleccionadorROI (@ ROICanvas GaleriaDECA
] 1
1 1
Zr | |
SeleccionadorMuestraRDCV : :
&o— PoliROICanvas ( |I |I
_______ - l
1
|
|
I
Selecci !
Blecons iRy RDCVCanvas PizarraCanvas |
|
< Sy
TextComponentOutStream TextAreaOutputStream

Diagrama de clases del paquete deca.controles
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Administrador

APENDICE F: DIAGRAMAS DE CLASE

Diagrama de clases del modulo de control, ubicado en el paquete pdeca.

Controladorl GAdministrador ‘

IGAdministrador

Diagrama de clases del paquete pdeca.configurador

Configuracion ControladoriGConfiguracion |GConfiguracion
H o
0.r
Diagrama de clases del paquete pdeca.input
Entrada ;

FabricaEntrada
A S
| |
l | |
f EntradaSimulada ! I
~ I I
“““““ 1
EntradaSimple :
[
|
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Diagrama de clases del paquete pdeca.output

SalidaEstandar

Salida
FabricaSalida
ZX
1 T L}
[
. T R |
SalidamMySQl. : : :
-
SalidaArchivo < ______ | o
[
[
|
T T g4
|

Diagrama de clases del paquete pdeca.segmentacion

ProveedorMuestras |

CIELabColorSpace

Segmentacion

FabricaSegmentacion

SegmentacionCDR

Segmentacionlab
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APENDICE F

Diagrama de clases del paquete deca.proceso

Proceso FabricaProceso

ProcesoVacio

deca.proceso.clasificacion |

ProcesoEstandar < -

Diagrama de clases del paquete deca.proceso.clasificacion
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=

ClasificadorRelacion
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APENDICE G

APENDICE G: PRUEBAS DE LA FASE DE ESTABILIZACION

e Pruebas por médulo
o Caso #1:
= Comprobar que la clase CIELabColorSpace este
realizando bien las transformaciones de entre los
espacios RGB y CIE L*a*b*.
= Se introducen diferentes valores de colores en RGB, la
comprobaciéon se hace contra la aplicacion Web Color

Calculator (http://www.easyrgb.com/calculator.php) de

Logicol S.r.l.

» Se encontré que las formulas de transformacion estaban
mal implementadas, por lo que se realizaron los
correctivos necesarios.
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APENDICE G

o Caso #2:

Comprobar que el método que registra los cambios del
RDCV en el documento XML en memoria funciona
correctamente.

Se carga un archivo de configuracion especial que tiene
tres carriles, se eliminan dos de estos y después se le

pide a la configuracion que actualice los cambios, y

luego los asiente en el archivo XML.

Se completé la eliminacion de los carriles y el registro de
esos cambios en el archivo XML.
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APENDICE G

¢ Pruebas de integracion
o Caso#1:
= Cantidad de vehiculos: 2 vehiculos convencionales.

* Los vehiculos no estan solapados entre si.

- Imagen actual:

- Diferencia:

- Mascara Binaria y eliminacion de ruido:
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APENDICE G

- Segmentacion por crecimiento de regiones:

- Resultados de |a clasificacion:
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APENDICE G

= El caso de prueba fue exitoso.
o Caso#2:

» (Cantidad de vehiculos: 1 vehiculo convencional, 1
vehiculo de carga pesada.

= Hay un tercer vehiculo, solapado en gran parte por el
vehiculo de carga pesada, por lo que no sera contado.

» El| sistema debe tratar de segmentar ese vehiculo
pesado para verificar que no es producto de un
solapamiento de vehiculos, en caso de no encontrar

nada, sigue tomando la region como un vehiculo de
carga pesada.

- Imagen actual:
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APENDICE G

- Diferencia:

- Mascara Binaria y eliminacion de ruido:

- T

-._ﬂ; ;_|.|. Ir"l I-.'.. -r.u ad ‘1 lr:L -‘1

=

- Segmentacién por crecimiento de regiones:

—.__-' ;'.-... r.'i g - -rplw‘q Ir:L !1 1

> iy
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APENDICE G

- Comparacion segmentacion con la imagen original:

- Resultados de la clasificacion:

*» Como uno de los resultados fue un vehiculo de carga
pesada, se continua procesando la imagen.

- Se suprime el fondo de la imagen:
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APENDICE G

- Se aplica segmentacion de color al area que se reconocid como
vehiculo de carga pesada:

* Como ninguno de estos resultados se puede tomar
como un vehiculo concreto, se vuelve a tomar la
region como un vehiculo de carga pesada.

- Resultado final:

= Elcaso de prueba fue exitoso.
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¢ Pruebas de usuario
c Caso#1:
= Evaluar la eficiencia del proceso de especificacion del
RDCV.
* Se hace que el usuario del equipo de desarrollo realice la
tarea de especificar un RDCV de 2 canales, para luego

recoger sus impresiones.

- Ventana de configuracion:

| Trout Procesamerta | outpuk

Regin e Inimes (ROL): | (x=0, y= 235 ) watos 208 ]

Wdem“mm ..... _ "Tiu _3 i —
Punto da vk | Perfil El | -
Eefiniciones da PTY:  Ed4_pDECAlconfigh?Tvoanl 1= =

Qrmnéacion delos patranes: | Larga - Alta

'j.-t_

* El usuario presiona el boton “Seleccionar’ del area
del RDCV.

- El sistema advierte el riesgo que hay en esa accion:
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APENDICE G

Configurador DECA: Defimir ef RDCY

! ':, A5egurs que desea camblar b defimcion del RDCYT (La defricdn actusl se perders)

L] ()

v El usuario responde afirmativamente.

El sistema muestra la ventana donde el usuario debe trazar las

lineas que definen el carril:

El usuario traza el carril y especifica las medidas.

El sistema muestra ahora la ventana donde el usuaric debe

seleccionar el vehiculo muestra:

L il et (P
£.0002

B8 R ()
1. 4008

El usuario selecciona la muestra y especifica los otros

datos.

El sistema pregunta si se desea agregar otro carril:
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Relagion de Distancia Camara-Vehiculos: | Cantidad de carries; 3

Configurador DECA: Definicion del RDCV - Ca.. E| ;

“E"J éDesea definir akro carril para la configuracion actual?

E3 |3

El usuario responde negativamente.

El sistema actualiza el RDCV que se encuentra en memoria, esto
se observa en que la cantidad de carriles se ha modificado:

- Crmar Fhrricisr

oo e
Inpeg | Procecamisnis  Quenut
Rt de Tobwras (RO (im0, yem 235 ) w786, h=200 ) | SEeLTona
Falncen de Dutanchs Camara-viehiodon:  Cantidad de camies! | Selacrorar
Purkn desdn: | Perfil hof Crentacin; | Derecha =
Defricsines do PIY: | i pOECK| oA GiPTY. ER—
Cratenfacion cii oG pabones: Lsgo - Ao -
Toksrancia: BIES
| Aptcsr | | Fname |

El caso de prueba fue exitoso, se llego a este estado
después de aplicar algunos cambios en el orden de

las acciones sugeridos por el usuario.
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APENDICE |

APENDICE I: DIAGRAMA DE GANTT DEL PROYECTO
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. “Fia n 150 dias Tun 03710/05 mié 01/03/06
2 Levantamiento de informacion 30 dias lun 03/10/05 mar 01/11/05
3 Analisis de requerimientos 30 dias mié 02/11/05 jue 01/12/05
4 Disefio 90 dias vie 02/12/05 mié 01/03/06
5 Fase Il - Desarrollo 210 dias jue 02/03/06 mié 27/09/06
6 Iteracion | 30 dias jue 02/03/06 vie 31/03/06
7 Vision 7 dias jue 02/03/06 mié 08/03/06
8 Desarrollo 8 dias jue 09/03/06 jue 16/03/06
5 Estabilizacién 8dias|  vie 17/03/06 vie 24/03/06
10 Entregable 7 dias sab 25/03/06 vie 31/03/06
11 Iteracion Il 30 dias sab 01/04/06 dom 30/04/06
12 Vision 7 dias s3b 01/04/06 vie 07/04/06
13 Desarrollo 8 dias sab 08/04/06 sab 15/04/06
id4 Estabilizacion 8 dias dom 16/04/06 dom 23/04/06

15 Entregable 7 dias lun 24/04/06 dom 30/04/06
16 Iteracion Il 30 dias lun 01/05/06 mar 30/05/06
17 Vision 7 dias lun 01/05/06 dom 07/05/06
18 Desarrollo 8 dias lun 08/05/06 lun 15/05/06
19 Estabilizacion 8 dias mar 16/05/06 mar 23/05/06
20 Entregable 7 dias mié 24/05/06 mar 30/05/06
21 Iteracion IV 30 dias mié 31/05/06 jue 29/06/06
26 Iteracion V 30 dias vie 30/06/06 sab 29/07/06
31 Iteracion VI 30 dias dom 30/07/06 lun 28/08/06
36 Iteracion VII 30 dias mar 29/08/06 mié 27/09/06
’_41 Fase lll -Estabilizacién 60 dias jue 28/09/06 dom 26/11/06
42 Estabilizacion l 60 dias jue 28/09/06 dom 26/11/06
43 Fase IV - Aprobacién 60 dias lun 27/11/06 jue 25/01/07
44 Aprobacién 60 dias lun 27/11/086 jue 25/01/07
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Glosario

GLOSARIO
Componente: Parte de software capaz de realizar una accion.

Emular: Accidn de ejecutar un software en una plataforma diferente a la que
fue creado.

Hilo: Secuencia de instrucciones ejecutadas por un proceso informatico.
Iteracion: Repeticion de una accion.

Parametrizable: Aquello que puede estar regido por variables o parametros.
Perspectiva: Desde el punto de vista visual, es la manera como se aprecian
los objetos desde el ojo o lente, las dimensiones son relativas a la posicién
del ojo con respecto a los objetos.

Pixel: Es el elemento mas pequeiio de una imagen.

Repositorio: Lugar donde se almacena algo.
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