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Autobús autónomo : 
Infraestructura cooperativa 
para vehículos conectados

Ivan Huerta, i2CAT



El objetivo final es validar la combinación de movilidad autónoma y redes 5G soportadas por una IA para 
ofrecer servicios de valor añadido a los usuarios y dar una mayor confianza en términos de seguridad y 
fiabilidad a los gestores de dichos servicios.

Contexto

Objetivos
• Control de una zona de peligro en un punto ciego de la ruta de un autobús autónomo y lanzar los avisos 

pertinentes para evitar la colisión.
• Red privada 5G SA multi operador y multi servicio y validar si es suficientemente flexible para despliegues en 

entornos como la Fira de Barcelona
• Infraestructura 5G para soportar comunicaciones V2X críticas en tiempo real. 

Este proyecto forma parte de la iniciativa 5GCAT, promovido y financiado por RED.ES y liderado por 
Cellnex y Másmovil, donde Parlem participa junto con i2CAT, Fira de Barcelona y Lenovo con la 
pretensión de validar diferentes casos de uso que impacten en la vida cotidiana de las personas. 
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[1] SiamMOT: Siamese Multi-Object Tracking, B Shuai, A Berneshawi, X Li, D Modolo, J Tighe, CVPR21
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https://docs.google.com/file/d/1flSVJ0ezN6Sbj7zjkqY34vPZgZLA2xH5/preview
https://docs.google.com/file/d/1xL6CSOnLaRSF-o4K9eudozlLTuRXIuxm/preview


Alarm

Video Stream

Video 
Processing

Object 
Detection

Tracking Position
Trajectory 
Prediction

Collision 
Detection

Object 
[ ID, class, ts, x, y, lon, lat, vel, lon_pred, lat_pred ]

https://docs.google.com/file/d/1w28Lx4cCd6eRFxztO052vdfqynpeu2Gd/preview
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3 levels of Alarm

https://docs.google.com/file/d/1vLoTlsQ_EZrtldMskhNiA7MZ6__hYWx7/preview


Mapa con 
posicionamiento 
del vehículo

Cámara embarcada

Cámara de la infraestructura

Alertas para 

supervisor

Tiempo de 
respuesta del 
sistema (ida 
y vuelta)

Posición del bus 
detectada por 
IA (rojo) y por 
V2X (verde)

DASHBOARD PARA EL CENTRO DE SUPERVISIÓN





https://docs.google.com/file/d/1N2OUufxJrFcRaextLte7alheVLqj8YvZ/preview
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