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Abstract. This paper presents a prototype of vehicle flow analysis system for
the city of Posadas, developed by the Urban Mobility Secretariat of the Munici-
pality of Posadas. The system allows direction and turn detection and vehicle
counting based on a video captured by a surveillance camera or a drone. The
prototype is based on a YoloV8 neural network for vehicle detection,
ByteTrack for tracking, and the VisDrone and COCO datasets. The videos are
from an intersection of two heavily congested avenues that serve as entrances to
the city center. The system allows for defining entry and exit zones to count ve-
hicles entering the intersection and their directions, thereby identifying the most
frequently used turns when vehicles enter the intersection. While similar sys-
tems exist, they tend to be very complex and expensive in licensing. The possi-
bility of replicating this solution in other municipalities is very feasible since
the entire system has been built with free software and only requires videos cap-
tured with any device.
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Prototipo de Sistema de Analisis de Flujo Vehicular
utilizando Redes Neuronales

Resumen. En este trabajo se presenta un prototipo de sistema de analisis de flu-
jo vehicular para la Ciudad de Posadas, desarrollado por la Secretaria de Movi-
lidad Urbana de la Municipalidad de Posadas. El sistema construido permite la
deteccion de sentido, giro y conteo de vehiculos dado un video tomado con una
camara de vigilancia o un dron. El prototipo esta basado en una red neuronal
YoloV8 para la deteccion de los vehiculos, ByteTrack para el tracking y los da-
tasets VisDrone y COCO. Los videos utilizados son de una interseccion de dos
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avenidas con mucha congestion que sirven de ingreso al casco céntrico de la
ciudad. El sistema permite definir zonas de ingreso y egreso para contar los
vehiculos que ingresan al nudo y la direccion que toman, de tal manera que
permite ver cuales son los giros mas utilizados cuando los vehiculos ingresan a
la interseccion. Si bien existen sistemas similares estos suelen ser muy comple-
jos y costosos en cuanto a licencias. La posibilidad de replicar esta solucion en
otros municipios es muy factible ya que todo el sistema ha sido construido con
software libre y solo requiere de videos capturados con cualquier dispositivo.

Palabras clave: Analisis de Flujo Vehicular, Vision Artificial, YoloV8.

1 Introduccion

La Secretaria de Movilidad Urbana de la Municipalidad de Posadas se encarga de
la Planificacion, regulacion y fiscalizacion en materia de movilidad y transito, en el
ambito de la ciudad. Una de sus funciones a través de la Direccion General de Estu-
dios del Territorio es realizar estudios es el estudio de flujo vehicular y analisis de
trafico (Roess, 2011). Si bien existen muchos softwares capaces de realizar analisis de
flujo vehicular, como ejemplos podemos citar a Aimsun Live (AIMSUM, 2024) es
una solucion de gestion predictiva del trafico en tiempo real, que utiliza datos histori-
cos y en vivo para simular y monitorear una red y proporcionar prondsticos inmedia-
tos del estado del trafico. Otra opcidn, son los sistemas de flujo de trafico de Hikvi-
sion (Hikvision, 2025) monitorean las densidades y tasas de trafico, procesan datos
originales y muestran el estado del trafico.

Ademas de estas opciones, existen trabajos académicos como los desarrollados en
(Silvero, Devincenzi, & Di Rado, 2022) en donde solo realizan un conteo vehicular y
necesitan realizar un intenso trabajo de preparacion de la imagen. Otros como (Z.
Zhang, 2016) presentan un sistema para detectar y contabilizar el numero de vehicu-
los en videos de vigilancia de trafico basado en la Red Convolucional Basada en Re-
giones Rapidas (Fast R-CNN).

Este trabajo se estructura de la siguiente manera. En la Seccion 2 se explicara la
metodologia utilizada, seguidamente se abordar los resultados en la seccion 3, para
finalizar con las conclusiones y los trabajos futuros.

2 Metodologia

Para el desarrollo del prototipo de se realizaron los siguientes pasos utilizando es-
tas herramientas:

a) Construccion del prototipo de deteccion El prototipo esta basado en una
red neuronal YoloV8 (Ultralitics, 2024) para la deteccion de los vehicu-
los, ByteTack (Zhang, 2022) para el tracking y los dataset COCO (Lin,
2014) y visDrone (Zhu, 2021).
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b) Configurar mediante codigo python las zonas de deteccion, los contadores
y pesos de las redes neuronales preentrendas.
¢) Configuracion de la Fuentes de video: Los videos utilizados son tomados
por un dron o provistos por el sistema 911 de la policia de Misiones.
d) Ejecutar el algoritmo de deteccion de flujo vehicular.
e) Generar el video aumentado con los resultados de la deteccion y el tra-
cking.
En cuanto a las caracteristicas del equipo utilizado, el mismo cuenta con un Procesa-
dor I3 con 16GB de RAM, disco SSD de 500 GB y una Placa de Video Nvidia GTX
1660 Super. Se utiliz6 Ubuntu 20.04 como sistema operativo.

3 Resultados

En esta seccion se detallan los avances realizados. En la figura 1 se puede ver la in-

terfaz de un video de diez minutos capturado con un dron de la interseccion de las
Avenidas Maipt y Uruguay en la ciudad de Posadas.
Por cada mano y cada arteria se definen cuadros o zonas de entrada y salida por donde
se van a contar los vehiculos que las atraviesan. Por ejemplo, la zona roja situada en
parte superior central se muestran dos autos que estan ingresando por la entrada en la
parte izquierda y la Entrada Nro:0 y a la derecha el contador donde se identifica de
que zona de entrada provienen los vehiculas que salan por la salida roja. En este caso
35 autos provienen de la entrada Verde Nrol y 8 de Amarilla Nro:2. En caso del valor
26 de Entrada roja corresponde a falsos positivos ya un vehiculo de la entrada de un
determinado color seria imposible que saliera por salida del mismo color ya que no
estan permitidos los giros en “U”. Ademas, no se detectaron salidas desde la entrada
Azul Nro3 hacia la salida roja.

Fig. 1. Video tomado desde un dron aumentado con el analisis del flujo vehicular.

En la figura 2 se pude ver la implementacion, pero esta vez utilizando un recorte de
quince minutos de una camara del sistema 911 ubicada en la entrada del barrio Itaim-
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bé Guazu de la ciudad de Posadas. En este caso ha sido necesario definir poligonos y
rectangulos de distintos tamafios y formas para poder intersecar la mayor cantidad de
trayectorias de vehiculos que pasan p(l)r las zonas de entrada y salida.

01-03-2024 07:58:10

Fig. 2. Video aumentado de una camara de vigilancia del sistema 911 de Policia de Misiones.

4 Conclusiones

El trabajo realizado permite realizar un conteo vehicular para determinar del flujo del
transito utilizando herramientas de software libre y de vision artificial. Esta solucion
pude ser replicada en cualquier municipio del pais.

Como trabajos a futuro se prevé la mejora de la interfaz grafica. La configuracion
de la escena debe ser revisada. Se propone también integrar informacion del geoposi-
cionamiento de cada analisis con la (IDE Posadas, 2025).
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