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RESUMEN

La presente investigacion titulada “Control de acceso vehicular con vision artificial
para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023” plante6 como objetivo general
determinar la mejora del control de vehiculos con la implementacién de vision
artificial. De esta forma, se plante6 como objetivo especifico disminuir el tiempo de
registro de ingreso y salida de vehiculos, aumentar el porcentaje de satisfaccion de
las personas, determinar el porcentaje de efectividad en el reconocimiento de
matriculas de los vehiculos, y determinar el porcentaje de efectividad de las
notificaciones. La investigacion es de enfoque cuantitativo y de tipo aplicada, el
disefio es preexperimental. La poblacién fue el total desplazamiento de vehiculos
ingresantes y salientes en la urbanizacién, por consiguiente, la muestra de estudio
fue el total del flujo de vehiculos ingresantes y salientes en la urbanizacion. Los
resultados muestran una reduccion significativa en el tiempo de registro de
vehiculos, tanto en ingreso como en salida. Ademas, se observo un aumento en la
satisfaccion de las personas y una efectividad del 100% en el reconocimiento de
matriculas y notificaciones. En conclusion, el sistema web con vision artificial

demostré mejoras en el control de acceso vehicular.

Palabras Clave: Control de acceso vehicular, vision, artificial.



ABSTRACT

The general objective of this research entitled "Vehicle access control with artificial
vision for housing developments in the city of Piura, 2023" was to determine the
improvement of vehicle control with the implementation of artificial vision. In this
way, the specific objective was to reduce the time required to register the entry and
exit of vehicles, increase the percentage of people's satisfaction, determine the
percentage of effectiveness in the recognition of vehicle license plates, and
determine the percentage of effectiveness of the notifications. The research is
guantitative and applied, the design is pre-experimental. The population was the
total flow of incoming and outgoing vehicles in the urbanization, therefore, the study
sample was the total flow of incoming and outgoing vehicles in the urbanization. The
results show a significant reduction in vehicle registration time, both inbound and
outbound. In addition, there was an increase in people's satisfaction and 100%
effectiveness in license plate recognition and notifications. In conclusion, the web

system with artificial vision demonstrated improvements in vehicle access control.

Keywords: Vehicular access control, artificial, vision.
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.  INTRODUCCION

A nivel mundial, con el desarrollo de las urbanizaciones de las grandes ciudades,
las personas buscan una mejor calidad de vida, teniendo un hogar seguro para
poder vivir tranquilos. Sin embargo, debido a la delincuencia, las personas viven
con temor de llegar a ser victimas de esta, incluso dentro de las urbanizaciones.
Esto se debe al facil acceso que hay en las mismas urbanizaciones. Por ende, la
solucion que se observa para detener la delincuencia es la inversion en seguridad
a nivel urbanizacional, para poder llegar a tener un control de las personas que

transitan en las calles de estas.

De acuerdo a Gemma (2018) las soluciones con respecto a la seguridad de las
urbanizaciones es llegar a tener un total control de las personas ingresantes a
estas, determinando un protocolo de control de accesos, mediante la comprobacion
de personas y vehiculos, ademas que en el control de vehiculos se haga una
verificacion de los propietarios de estos.

En América Latina, segun Carrion, Zarate y Zechmeister (2015) existe una
percepcion muy alta con respecto a la inseguridad, esto genera en los ciudadanos
diferentes tipos de proteccion. De la misma manera, Caldeira (2001) indica que los
mecanismos de proteccidn que los ciudadanos optan son la instalacion de cAmaras
de vigilancia, servicios de seguridad e iniciativas de asociaciones vecinales de

vigilancia.

Los acontecimientos recientes en Per( han tenido un impacto significativo en la
sensacion de seguridad de los ciudadanos, convirtiéndose en una preocupacion
constante que ha disminuido su calidad de vida, debido a que viven con el temor
de convertirse en blanco de actividades delictivas. Debido a esto, (INEI) (2020),
aproximadamente el 80% de los peruanos estan preocupados por ser victima de
un delito. Esto es el resultado de los robos que suceden constantemente, teniendo
como demostracion el porcentaje que emitio el Plan Nacional de Seguridad
ciudadana, entre los afios 2013 y 2018, siendo el 67,7% denuncias realizadas en

toda la nacidn con relacién a esta modalidad.

Por otra parte, si hos centramos en los hurtos sucedidos hacia las viviendas, INEI

(2022) reportod que, a nivel nacional, el 10,1% de estas fueron victimas de robos o



tentativas de robos, en comparacion a afos anteriores, 2010 y 2011, que hubo un
porcentaje del 20%, indicando que aproximadamente el 5,7% de las personas
mayores de 15 afios en su localidad estan siendo supervisadas o vigiladas.
Demostrando con estos resultados, que hoy en dia, las personas no pueden estar

seguras en sus propias viviendas.

Segun un articulo publicado por Bautista (2022) en el periédico El Correo, que se
titula “Piura: Con armas de largo alcance roban en casa y se llevan joyas de oro”,
en la urbanizaciéon Country Club del distrito de Castilla, una vivienda fue escenario
de un robo ocurrido en el transcurso del afio anterior. En este evento se sustrajeron
numerosos objetos de valor, entre ellos electrodomésticos y otros elementos, y la
victima fue amenazada violentamente hasta el punto de poner en peligro su vida.
Esta circunstancia se debio a la falta de control en el acceso vehicular en la
urbanizacion, la falta de medidas de seguridad adecuadas en el ingreso vehicular
fue el factor que permitié que los delincuentes ingresaran y llevaran a cabo el robo
en la propiedad.

Como en el caso previamente observado, sobre los sucesos acontecidos en esta
urbanizacion, el resto de las mismas tienen el mismo problema con respecto al
control de acceso eficaz para la verificacion de sus ingresantes con vehiculos,
trayendo consigo que terceros ingresen a estas sin mayor esfuerzo, y puedan poner

en peligro la seguridad de sus habitantes.

Por ello, la presente investigacion pretendio utilizar la vision artificial para la
identificacion y el mejor control de acceso vehicular en las urbanizaciones, por lo
tanto, surgio la pregunta de investigacion ¢ De qué manera la vision artificial mejora

el control de acceso vehicular en las urbanizaciones de Piura 2023?

Por lo tanto, el presente proyecto se lleg6 a justificar de manera tecnolégica debido
a que se pudo demostrar que el uso de las nuevas tecnologias son una herramienta
atii para mejorar el gestionamiento de acceso vehicular, monitoreando
adecuadamente los vehiculos ingresantes, teniendo como finalidad el bienestar de
los residentes de las urbanizaciones y la mejora con respecto a la seguridad de los
mismos, ademas de beneficiar a los transportistas que suelen transcurrir por estos

lugares.



El objetivo principal de esta investigacion consistié en determinar la mejora del

control de vehiculos con la implementacion de vision artificial.

De esta forma, los objetivos especificos fueron demostrar que el sistema web con
vision artificial disminuye el tiempo de registro de ingreso y salida de vehiculos,
demostrar que la vision artificial aumenta el porcentaje de satisfaccion, determinar
el porcentaje de efectividad en el reconocimiento de matriculas de los vehiculos, y

determinar el porcentaje de efectividad de las notificaciones.

Para certificar el objetivo planteado, se propuso la hipétesis demostrando lo
siguiente: La vision artificial mejora significativamente el control del acceso

vehicular en las urbanizaciones de Piura, 2023.



Il.  MARCO TEORICO

En esta investigacion, con el fin de definir mejor el tema propuesto y encontrar una
solucion precisa al problema percibido, se analizaron una serie de antecedentes
publicados por autores centrados en el tema, tanto a nivel internacional, nacional

como local.

A nivel internacional, Prabagar, Madhavaraja, Arunmozhi y Manic (2021) en india,
implementaron un sistema inteligente de aparcamiento urbano con vision artificial
debido al creciente niumero de vehiculos aparcados en las zonas urbanas. El
sistema propuesto utilizd el procesamiento de imagenes para identificar los
espacios vacios y brindar a los usuarios una experiencia muy buena. Para esto se
propuso una serie de métodos de procesamiento de imagenes con ayuda de la
vision artificial. Finalmente, se visualizé que el sistema mejord y automatizé el
proceso con respecto al reconocimiento de matriculas, haciendo que se ejecuten

los procesos de una manera mas rapida, sin la necesidad de la supervision humana.

Carrera, Recas y Guijarro (2022) realizaron un sistema experto para encontrar
espacios vacios para el estacionamiento de vehiculos mediante inteligencia
artificial. Este estudio propuso una solucién basada en el analisis de imagenes
cenitales con vision artificial, capaz de analizar automéaticamente tanto las plazas
de aparcamiento disponibles como su ubicacion en tiempo real. El sistema
propuesto identifica las plazas de aparcamiento disponibles filtrando y realizando
un proceso de extraccion de contornos y aproximacion de poligonos de
aparcamiento vacios de forma semiautomatica. Como resultado, se aprecia que el
sistema es capaz de detectar no solo la presencia de un automovil en el
estacionamiento, sino también el espacio de estacionamiento que ocupa, con una
precision del 98,21% a través de redes neuronales convolucionales en el area. Se
concluyd, que esta funcion permitié que el sistema determine el espacio apropiado
para un automaovil nuevo que ingresa al estacionamiento, segun sus dimensiones
especificas y la posicidon correcta de los automoviles estacionados en los espacios

adyacentes al espacio vacio.

Islam, Raj, Islam S., Wijewickrema, Hossain, Razmovski y O’Leary (2020)

propusieron un método de identificacion de matriculas, que lleg6 a constatar de dos



fases: deteccion y reconocimiento. En la fase de deteccion la imagen se procesa
para identificar una region de interés. Por otra parte, en la etapa de reconocimiento,
las caracteristicas de la regién de interés se extraen utilizando el método de
histograma de gradiente orientado. Estas caracteristicas luego se utilizan para
entrenar una red neuronal artificial para reconocer las sefiales de matricula. Como
resultados, en una poblacion total de 100 matriculas de vehiculos, siendo cada una
de ellas de entre 5 a 8 caracteres alfanuméricos, se obtuvo una precision del
99.70% con respecto a la identificacion de todas las matriculas. Como conclusion
se visualizé que esta metodologia, para la deteccion y el reconocimiento de
matriculas de vehiculos, es muy eficiente debido a que es muy precisa para su

identificacion en tiempo real.

Por otra parte, a nivel nacional, Gonzales y Pérez (2020), implementaron un casco
inteligente en Truijillo, con el objetivo de aumentar la capacidad de identificar placas
de vehiculos infractoras mediante el uso del casco inteligente. Para su
implementacion se utilizaron diferentes lenguajes de programacion como PHP, V,
MATLAB y MySQL, donde se visualiza la informacion del proceso de identificacion
en una aplicacién web responsive. En la investigacion realizada, la poblacién fue
de 79 trabajadores del distrito Victor Larco Herrera, logrando como resultados, el
aumento de eficacia en la identificacion de matriculas incorrectas en un 40% y un
aumento de satisfaccion de los empleados en un 1.61% dando a concluir que se
logré reducir el tiempo necesario para identificar placas vehiculares gracias a la

implementacion del casco inteligente.

Asimismo, Vasquez (2021), desarroll6 un sistema basado en visién artificial con el
objetivo de mejorar la eficiencia y evaluar el impacto de la utilizacion de dicha
tecnologia en la productividad de Servicio Puntual de Mensajeria S.A.C. La
poblacion de estudio consistid en el total de imagenes ingresadas durante los 28
dias de los meses de febrero y marzo, la cual es de 207,956 imagenes. Los
resultados revelaron una mejora en el rendimiento productivo del 77.3811% al
99.9779%, lo que representa un incremento del 22.5968%. En consecuencia, se
llegd a la conclusion de que la utilizacion de la vision artificial en el sector postal

tuvo un efecto positivo al incrementar la productividad.



Por consiguiente, Chu (2019), implementd un sistema destinado a reconocer las
matriculas de los vehiculos con el objetivo de mejorar el proceso de registro de los
mismos en el Hospedaje Suites Recreo. La poblacion de estudio se centré en los
procedimientos de registro de vehiculos, emisién de comprobantes y busqueda de
abonados. En el proyecto, se empled la metodologia XP como enfoque principal.
Ademas, para su implementacion se usaron librerias como Opencv, Aforge.NET,
EmguCV y cuanto, al almacenamiento de datos, se utilizé MySQL. Los resultados
revelaron que el tiempo de registro de vehiculos se redujo con la implementacion
del sistema, de 47.27 s a 15.10 s, lo que representa una disminucién del 68.06% o
32.17 segundos. Asimismo, el tiempo de busqueda de abonados se redujo de 11.57
s a 4.40 s, equivalente a una disminucion del 67.97% o 7.17 s. Como conclusién,
el sistema de reconocimiento de matriculas implementado ha automatizado y
mejorado el proceso de registro de vehiculos en los estacionamientos del hotel,
alcanzando todos los objetivos establecidos y demostrando su eficacia en la gestion

del estacionamiento.

Aguilar (2022) implemento un prototipo de sistema de reconocimiento de matriculas
con el objetivo de detectar mejor los vehiculos previamente alertados en el complejo
aduanero de Tomasiri, la poblacion estuvo conformada por 224 vehiculos de carga
pesada que fueron detectados como alertados, con una muestra seleccionada de
30 detecciones. En el proyecto se utilizd la metodologia XP, de igual manera, para
su desarrollo se utilizo la libreria OpenCV y Python como lenguaje de programacion.
Como resultados, en el tiempo de identificacion de vehiculos alertados logré una
disminucion significativa en el tiempo promedio, pasando de 181,3000 segundos a
solo 5,100 segundos. De igual manera, se observé una notable mejora significativa
en el nivel de satisfaccion, con una reduccién del 20% en el porcentaje de
calificaciones clasificadas como "Muy Malo", mientras que el porcentaje de
calificaciones "Muy Bueno" aument6 al 66,7 %, demostrando un incremento en el
nivel de satisfaccion. Concluyendo que la satisfaccion del usuario como la
efectividad del proceso de identificacidn de vehiculos alertados experimentaron

mejoras significativas.

Por otro lado, a nivel local, Rios y Timana (2021) implementaron un sistema web

con vision artificial para la clasificacion de banano cuyo objetivo fue reconocer la



calidad a partir de la madurez y el tamafio de largo y didmetro de banano. Para ello
desarrollaron un procedimiento de tratamiento previo de imagenes que tiene la
capacidad de eliminar el fondo y sombras no deseadas. Asimismo, puso en
funcionamiento una red neuronal artificial desarrollada en Python 3. Los resultados
obtenidos fueron muy prometedores, debido a que la red neuronal logré predecir
de manera precisa la madurez del banano en un 89,58% y la longitud en un 96,93%.
Ademas, se registré un error medio muy bajo de solo 0,9 cm, lo que indica una alta
precision en las predicciones realizadas. De igual manera se logré una precision
del 97,07% en la medicion del diametro del banano, con un error absoluto medio
de tan solo 1,66 mm. Concluyendo que es completamente factible desarrollar un
sistema basado en vision artificial para evaluar con precision la calidad de los

bananos durante el proceso de seleccion para su venta.

Asimismo, Acuiia (2020) implement6 un sistema de clasificacién de limones con
vision artificial utilizando Raspberry Pi. El objetivo de este estudio consistié en llevar
a cabo una deteccion precisa del tamafio, las imperfecciones y el color de los
limones, con el fin de potenciar la excelencia del producto y asegurar la maxima
complacencia de los clientes. Asimismo, se plante6 numerosos métodos de
procesamiento de imagenes para medir los parametros antes mencionados, que
abarcan desde la binarizacion de imagenes hasta la aplicacion de la morfologia
matematica y la transformacién de modelos de color RGB al espacio de color HSV.
Los resultados obtenidos de este estudio, se evidencio un alto nivel de rendimiento,
con la grabacion y el procesamiento de imagenes alrededor de 50 mSeg,
equivalente a un promedio de 20 imagenes por segundo. Esta velocidad fue
adecuada para llevar a cabo el procesamiento de los limones en el transportador
de manera eficiente. De todo lo anterior, se concluy6 que es viable implementar un
sistema basado en vision artificial que opere a una velocidad Optima para llevar a

cabo una eficiente clasificacion y verificacion de los limones.

De igual forma, Balcazar, Cruz y Vela (2021) implementaron un sistema utilizando
vision artificial con el proposito de realizar la seleccion de chocolate blanco de
manera efectiva y precisa, con el objetivo de evaluar las caracteristicas de
apariencia y forma del producto. Se llegaron a tomar fotografias de chocolate
blanco puro y estropeado por manchas, en las cuales reconocimos patrones de



color y forma en las imagenes para clasificar las barras contaminadas para una
gestion de calidad efectiva. Los resultados obtenidos revelan que el sistema exhibe
una precision del 75% en la deteccion de chocolates sucios e imperfectos,
asimismo el sistema demostré una tasa de clasificacibn més alta que la tasa de
procesamiento manual por parte de un operador, lo que redujo significativamente
la cantidad de tiempo necesario para realizar el control de calidad. Se concluy6 que
el sistema representa una solucién eficaz y econdmicamente viable para agilizar el
proceso de control de calidad en la industria chocolatera, reduciendo asi la longitud

de la cadena de control de calidad.

Después de haber presentado los antecedentes investigados anteriormente,
procedemos a establecer las bases tedricas utilizadas en esta investigacion.

Segun la definicidn de Fayol [sin fecha], el control se refiere al proceso de garantizar
que todas las actividades se realicen conforme a las estrategias, directrices y
principios establecidos. Su propésito radica en la deteccion y correccién de fallos o
errores, con el objetivo de evitar su repeticién. Por otro lado, MiSun y MisSunova
(2017) definen que el control es el proceso continuo de establecer estandares,
medir el desempefio, comparar y tomar medidas correctivas con el propdsito de
asegurar que las actividades de una organizacion sean efectivas y eficientes en el
logro de sus metas y objetivos. De igual manera, Henning [sin fecha] indic6 que el

control es el proceso de hacer coincidir el desempefio con las acciones planificadas.

Segun Fernandez (2022) el control de acceso se define como un conjunto de
limitaciones que se aplican en funcion de los datos o recursos que se intentan
acceder. Este control se basa en un procedimiento de aprobacion de permisos y
verificacion. No obstante, Tablado (2021) afirma que el control de acceso puede
describirse como un mecanismo que permite el ingreso de personas o vehiculos a
determinadas instalaciones. Por consiguiente, Kimaldi (2017) definié que el control
de acceso es un mecanismo de proteccidbn que permite verificar quién puede
ingresar a un lugar restringido, otorgando el acceso Unicamente a personas

autorizadas y denegando el acceso a aquellas no cuenten con la autorizacion.

Dointech [sin fecha] definio el control de acceso vehicular como la verificacion del

trafico de vehiculos en areas publicas o privadas con la intencion de permitir el paso



Unicamente de vehiculos autorizados y evitar la entrada de vehiculos no
autorizados. De la misma manera, Rojas (2022) el control de acceso vehicular se
trata de permitir que los vehiculos autorizados pasen a través de barreras fisicas y
restringir los vehiculos no autorizados. Por otro lado, Seguridad en todo (2020)
indica que es un conjunto de sistemas, tecnologias, dispositivos y procedimientos
gue permiten el acceso controlado de las unidades vehiculares, internas y externas,
mediante el control, registro, identificacion y autorizacion de acceso de acuerdo con

los requisitos establecidos.

Segun Marsden (2017) la inteligencia artificial es una tecnologia que actia de
manera inteligente y aprovecha las habilidades asociadas con la inteligencia
humana, como la percepcion, el aprendizaje, el razonamiento y la capacidad de
actuar de forma autonoma. No obstante, Sennott, Akagi, Lee y Rhodes (2019) la
definieron como la capacidad de las maquinas para imitar la inteligencia humana.
El objetivo de la IA es crear maquinas que utilicen la inteligencia humana para
resolver problemas y adaptarse a entornos cambiantes. Aprovechar el poder de las
herramientas de IA tiene el potencial de acelerar los avances en el cuidado de las
personas con necesidades de comunicacion complejas. De igual manera, Copeland
(2022) indico que es la capacidad de las computadoras o los robots controlados por
computadora para realizar actividades que normalmente realizan los humanos
porque requieren inteligencia y juicio humanos. Sin embargo, no existe alguna IA
gue pueda realizar la amplia variedad de tareas que puede realizar un humano

normal, pero algunas IA pueden igualar a los humanos en ciertas tareas.

Johnson (2021) indic6 que una webcam es una sencilla camara de video que
permite capturar imagenes fijas y video, pudiendo esta venir integrada dentro de
una computadora portatil, tablet o monitor, ademas de conectarse
independientemente en un ordenador. De igual manera, Ledford (2021) sefial6 que
una camara web es una camara digital flexible que se puede conectar a cualquier
computadora y transmite video en tiempo real. Por consiguiente, Geeksforgeeks
(2022) indico que una camara web es una camara de video de portable que se
conecta a una computadora u otro dispositivo, generalmente a través de un puerto

USB, y se usa para grabar y transmitir videos a través de Internet.



Rhoads (2019) indic6 que Python se esta convirtiendo en una herramienta de
investigacion cada vez mas popular. Es intuitivo de aprender, tiene una préspera
comunidad en linea, es de cddigo abierto y es gratis. Una de las razones de su
popularidad es su facilidad de uso y versatilidad. Por otro lado, Gagnon (2021)
definié que Python es un lenguaje de codificacién que se usa con frecuencia en la
industria de la tecnologia y en el desarrollo web para llevar a cabo una amplia gama
de tareas de programacion. De igual forma, Morris (2021) describié Python como
una herramienta para el desarrollo de software, back-end, ciencia de datos y

secuencias de comandos del sistema (automatizacion), entre otras cosas.

Segun Digite (2021), la metodologia XP es un proceso que forma parte de la
denominada metodologia agil, basada en valores, principios y practicas, disefiado
para apoyar a equipos pequefios y medianos a producir software de alta calidad
para satisfacer necesidades en desarrollo. De la misma manera, Agile Alliance
(2017), indicé que es un marco agil de desarrollo de software que tiene como
propoésito mejorar tanto la calidad del software como la calidad de vida de los
equipos de desarrollo y es el mas detallado de los marcos agiles en cuanto a las
buenas practicas de ingenieria para el desarrollo de software. No obstante, SYDLE
(2022) defini6 la metodologia XP como un proceso de prueba y monitoreo continuo
que realiza pequefios cambios en proyectos agiles o en constante cambio.
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.  METODOLOGIA

3.1. Tipoy disefio de investigacion
La investigacion es de enfoque cuantitativo y de tipo aplicada. Es por esto que,
segun Caballero (2014) sefal6 que la cantidad y su control estadistico matematico

predominan en la investigacion cuantitativa, y los informantes son de igual valor.

Para Murillo (2008), la investigacion aplicada la definié como un enfoque practico y
orientado a la aplicacion. A diferencia de otros tipos de investigacion, que se basan

en la aplicacion y sistematizacion de la préactica investigativa.

Por lo tanto, se escogi6 el nivel aplicativo, donde Lozano E. (2017) sefial6 que este
nivel evalla el éxito de la solucién propuesta al problema. Examina las poblaciones
de estudio para lograr resultados satisfactorios y asi alterar positivamente la

realidad.

El disefio de la investigacion es cuasiexperimental y preexperimental. Es por ello
que, Montano (2021) sefialé que la investigacion cuasiexperimental se basa en
encontrar, entre la variable independiente y dependiente, una relacién causa-
efecto. Por otra parte, Bastis Consultores (2022), indic6 que la investigacion
preexperimental es un estudio de caso singular que somete a un grupo a un

tratamiento o circunstancia especifica y evalla su eficacia.

3.2. Variables y operacionalizacion

Las variables de la presente investigacion fueron control de acceso vehicular

(variable dependiente), y vision artificial (variable independiente).

La variable dependiente Control de acceso vehicular, segin Rojas (2022), consiste
en permitir el paso de vehiculos autorizados a través de barreras fisicas y restringir
los vehiculos no autorizados. Por ende, se tiene como primera dimension la
identificacion, cuya definicibn operacional es comparando el total de vehiculos
ingresantes y salientes con los vehiculos identificados por el sistema, siendo esta
medida mediante el indicador tiempo de identificacién de vehiculos ingresantes y
salientes, e indicando su nivel de medicion el cual es razon. Por consiguiente, la

segunda dimensién es la proporcion, siendo su definicidn operacional comparando
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el nUmero de matriculas detectadas correctamente con el nimero total de vehiculos
ingresantes y salientes, cuyo indicador es porcentaje de vehiculos detectados de
manera correcta entre el total de vehiculos ingresados y salientes, y su nivel de
mediciébn es nominal. Por consiguiente, se tiene como tercera dimension
notificacion, cuya definicion operacional es comparando las matriculas de los
vehiculos salientes con las matriculas de vehiculos registradas en la urbanizacién
que previamente indicaron que el vehiculo no iba a salir de la misma, siendo esta
medida mediante el indicador porcentaje de vehiculos detectados de manera
correcta entre el total de vehiculos salientes, e indicando su nivel de medicién el
cual es nominal. Por ultimo, se tiene como cuarta dimensién satisfaccion, siendo su
definiciobn operacional comparando el puntaje de satisfaccion obtenido en la
encuesta realizada a las personas antes y después de implementar el sistema,
cuyos indicadores son: tiempo de respuesta, registro, tiempo de espera y

seguridad, y su nivel de medicién es razon.

De la misma manera, la variable independiente denominada Vision artificial,
Corporate (2021) sefal6 que la vision artificial es un campo cientifico destinado a
lograr la misma funcionalidad que las computadoras. En otras palabras, la maquina
necesita reconocer y comprender una o mas imagenes y actuar de cierta manera.
Por lo tanto, se llega a obtener la dimension procesamiento de imagenes, cuya
definicion operacional es comparando la interpretaciéon de los caracteres de las
matriculas mediante las imagenes capturadas, siendo sus indicadores deteccién de
imagenes y deteccidn de caracteres alfanuméricos. Asimismo, el nivel de medicién

en ambas es de escala de razon.

3.3. Poblacién, muestray muestreo

Poblacién

La poblacion para este estudio fueron el total desplazamiento de vehiculos
ingresantes y salientes a la urbanizacion en el transcurso de los meses de marzo y
mayo del afio 2023, debido a que, sobre esto, se va a evaluar los indicadores
establecidos; pues segun Fernandes (2018) la poblacion es una coleccidon o

conjunto de elementos para los cuales se estd estudiando o realizando una
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investigacion, cuyo proposito es analizar los datos recopilados en busca de

caracteristicas comunes a los elementos para diversos fines.

Muestra

La muestra de estudio fue el total del flujo de vehiculos ingresantes y salientes a la
urbanizacién durante los dias entre el 18 de marzo y el 21 de marzo, para el Pre
Test, y los dias entre el 20 de mayo y el 23 de mayo, para el Post Test, de los cuales
se registraron por dia un total 15 vehiculos; es por ello, Fernandes (2018) enfatiz6
gue la muestra es una porcion especifica de una poblacion para estudiar el
comportamiento, los rasgos, los gustos y las caracteristicas de una parte

representativa.

Muestreo

El muestreo de estudio fue de tipo probabilistico debido a que, Ortega [sin fecha]
enfatizé que el muestreo probabilistico es un método de muestreo que llega a
utilizar la seleccibn de manera aleatoria con la finalidad de mejorar las
investigaciones, dando la misma posibilidad de participacién a cada miembro de la

poblacion.

3.4. Técnicas e instrumentos de recoleccidn de datos

Técnicas

En la presente investigacion se us6 como técnicas de recoleccion de datos, la
encuesta y la observacion. Esto se debe a que, QuestionPro [sin fecha] defini6 a la
encuesta como una técnica para recopilar datos para la investigacion que implica
el uso de cuestionarios prefabricados para hacer preguntas a los participantes
sobre una variedad de temas, asimismo Useche, Artigas, Queipo Y Perozo (2019)
sefalaron que la observacion es un método utilizado por los investigadores para
conectarse con la realidad y comprender completamente los problemas que se
estan estudiando.
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Instrumentos

En la presente investigacion se elaboro 1 cuestionario para observar la satisfaccion
de las personas con relacién al control de acceso vehicular a la urbanizacion, el
cual estuvo conformado por 4 preguntas, siendo escaladas las respuestas entre
una puntacion del 0 al 4 (muy insatisfecho, insatisfecho, regular, satisfecho, y muy
satisfecho), siendo utilizada la herramienta denominada Google forms para registrar
la informacion obtenida; y 3 fichas de registro para evaluar el tiempo de
identificacion de vehiculos ingresantes y salientes, para identificar el porcentaje de
vehiculos detectados de manera correcta entre el total de vehiculos ingresantes y
salientes, y para identificar el porcentaje de vehiculos detectados y notificados de

manera correcta entre el total de vehiculos salientes.

Estos instrumentos se utilizaron debido a que, Arias (2020), definié al cuestionario
como un instrumento comunmente utilizado para recopilar datos en investigaciones
cientificas y se construye alrededor de una pregunta que se presenta en un cuadro
y un posible conjunto de respuestas que debe proporcionar el encuestado. Por otro
lado, Serrano (2018) indic6 que las fichas de registro es una herramienta
preelaborada con aspectos a observar, siendo simples y faciles de completar, lo
que facilita que los profesionales puedan completarlo sin esfuerzo. La observacion
estructurada también se facilita porque el observador ya conoce el aspecto a
observar; como resultado, solo necesita completarlos con sus propias

observaciones.

Todos los instrumentos previamente mencionados fueron aplicados en el Pre Test
y el Post Test, esto se debe a que Consultores (2020) sefialé que las pruebas Pre
Test y Post Test se usan ampliamente en la investigacion del comportamiento,
ademas es importante comparar grupos y medir los cambios con tratamientos

experimentales.
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Validez

Para evaluar la validez de instrumentos, se utilizo el juicio de expertos; debido a
gue este método sirve para verificar la credibilidad de un estudio, adquiriendo la

opinién de personas informadas y que tengan trayectoria en el tema.

Confiabilidad

Para evaluar el grado de confiabilidad del cuestionario, dado que es un instrumento
cuantitativo de escala valorativa, se aplicé el estadistico Alfa de Cronbach, debido
a gue este método se puede usar para evaluar la fiabilidad de las pruebas, escalas

ylo test.

Tabla 1. Estadisticas de fiabilidad

Alfa de Cronbach N de elementos

0.852 4

Fuente: elaboracion propia

3.5. Procedimientos

La aplicacion de los instrumentos se dio de la siguiente manera:

Para la ficha de registro Tiempo de identificacién se recopilé los datos, para la
prueba pretest, de cuanto tiempo tarda el vigilante de la garita en identificar y
registrar los vehiculos manualmente, asimismo, para la prueba post test se
recopilaron los datos de cuanto tiempo tarda el sistema ya implementado en
identificar y registrar los vehiculos. De igual manera, para la ficha de registro
Proporcion de matriculas vehiculares reconocidas se recopild los datos, para la
prueba pretest, de la cantidad de vehiculos registrados por el vigilante de la garita
a comparacion del flujo total de vehiculos ingresantes y salientes, de la misma
forma, para la prueba post test, se recopilaron los datos con el sistema ya

implementado sobre la cantidad de vehiculos registrados.
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3.6. Método de analisis de datos

En la presente investigacion se utiliz6 como método de andlisis de datos, el andlisis
descriptivo, debido a que este se basa en la descripcion o en el resumen de los
datos obtenidos, filtrando los mas significativos, utilizando como medida la
frecuencia, ademas, para la visualizacion de datos se utilizaran graficos circulares.
Por ello, como herramienta de analisis para los datos recopilados, se empleara el
software IBM SPSS Stastistics. Esto se bas6é de acuerdo a la afirmacion que
indicaron Ramos, Cabrera, Urgiles y Jara (2018) que el analisis de datos es la
presentacion de la informacién recopilada, los métodos estadisticos utilizados y los

resultados del andlisis estadistico.

3.7. Aspectos éticos

Esta investigacion se encuentra bajo estrictos aspectos éticos que permiten que el
proyecto obtenga verdaderos resultados y contribuya significativamente a la mejora
del control de acceso vehicular, asimismo la informacién proporcionada por los
vigilantes de la garita y de los conductores se utilizd6 Unicamente con fines de
investigacion para el desarrollo de la presente investigacién durante el tiempo
requerido para completar la investigacion de igual forma se comprometio acatar la

fiabilidad de la informacién proporcionada.

Se consideré la norma ISO 690, reconociendo los derechos de los autores en cada
cita, debidamente referenciados, dando mas originalidad a la investigacion,
asimismo se considero el codigo de ética de investigacion de la Universidad Cesar

Vallejo, dando como resultado una investigacion veraz.
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IV. RESULTADOS

En esta parte se representé el analisis estadistico para los datos recogidos sobre
el control de acceso vehicular, antes y después de la implementacion de la vision
artificial, para ello se evaluo los siguientes indicadores: tiempo de identificacion en
ingreso, tiempo de identificacion en salida y satisfaccion de las personas. El primer
paso fue describir y analizar los datos del pretest, seguido del posttest con la

intencion de determinar cambios significativos (mejoras).

En cuanto al primer objetivo especifico, demostrar que el sistema web con vision
artificial disminuye el tiempo de registro de ingreso y salida de vehiculos, y al
indicador tiempo de identificacion de vehiculos ingresantes y salientes, se

presentaron los siguientes resultados.

Tabla 2. Estadigrafos para los datos del tiempo de registro al ingreso de vehiculos
en el grupo control y experimental

_ _ | Desviacion _
Grupo N | Minimo |Maximo| Media ’ Varianza
estandar
ingreso 358,61865
Control . 12 | 59,82 | 113,89 | 90,6817 18,93723
_tiempo 2
) ingreso
Experimental i 12 | 12,63 | 19,30 | 15,4267 | 2,49661 | 6,233079
_tiempo

Fuente: elaboracion propia

La tabla 2 sefiala que el promedio del tiempo de registro al ingreso de vehiculos en
el grupo control fue 90.68 segundos y en el grupo experimental fue 15.43 segundos,
evidenciando gran diferencia entre ambas evaluaciones, resultando en una
disminucion de 75.25 segundos al implementar la solucion. El valor minimo en el
grupo control fue 59.82 segundos y en el grupo experimental fue 12.63 segundos;
y el valor maximo en el grupo control fue 113.89 segundos y en el grupo
experimental fue 19.30 segundos, esto sefiala una mejora sustancial en el indicador
después de poner en ejecucion la vision artificial. EI promedio de distanciamiento
en las observaciones individuales respecto al valor de la media en el grupo control
fue 18.93723 segundos, lo que representa un valor grande, distanciado a cero, es
decir, los datos estan bastante dispersos y en el grupo experimental fue 2.49661
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segundos, lo que representa un valor pequefio, cercano a cero, es decir los datos

no estan tan dispersos.

Tabla 3. Estadigrafos para los datos del tiempo de registro a la salida de vehiculos
en el grupo control y experimental

. . | Desviacion .
Grupo N [Minimo [Maximo| Media ; Varianza
estandar
salida_ 1229,9078
Control , 12 | 70,06 | 185,00 |137,3683| 35,07004
tiempo 15
) salida__
Experimental . 12 9,67 20,21 |16,1925| 3,51488 |12,354366
iempo

Fuente: elaboracion propia

La tabla 3 sefiala que el promedio del tiempo de registro a la salida de vehiculos en
el grupo control fue 137.37 segundos y en el grupo experimental fue 16.19
segundos, denotando una disminucion de 121.18 segundos al poner en ejecucion
la solucion. El puntaje minimo en el grupo control fue 70.06 segundos y en el grupo
experimental fue 9.67 segundos; y el valor maximo en el grupo control fue 185
segundos y en el grupo experimental fue 20.21 segundos, denotando una mejora
notable en el indicador luego de ejecutar la vision artificial. EI promedio de
distanciamiento en las observaciones individuales respecto a la media en el grupo
control fue 35.07004 segundos, lo que representa un valor grande, distanciado a
cero, es decir, los datos estan bastante dispersos y en el grupo experimental fue
3.51488 segundos, lo que representa un valor pequeiio, cercano a cero, es decir

los datos no estan tan dispersos.

Por consiguiente, con referencia al segundo objetivo especifico, demostrar que la
vision artificial aumenta el porcentaje de satisfaccion, y a los indicadores tiempo de
respuesta, registro, tiempo de espera y seguridad, se presentaron los siguientes

resultados.
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Tabla 4. Estadigrafos para los datos de la satisfaccion de las personas en el pretest
y posttest

Desviacion
N  Minimo Maximo Media Mediana ; Varianza
estandar
Satisfaccion
20 0 100 17,50 0 28,214 | 796,052632
_pretest
Satisfaccion
20 0 100 50,00 50 37,170 11381,578947
_postest

Fuente: elaboracion propia

La tabla 04 sefiala que el promedio de la satisfaccion de personas en el pretest fue
17.50 % y en el postest fue 50.00%, denotando un aumento de 32.50% al poner en
marcha la solucién, lo mismo se nota al evaluar las medianas, siendo para el pretest
0% y postest 50%. El puntaje minimo en el pretest fue 0 % y en el postest fue 0%;
y el puntaje maximo en el pretest fue 100% y en el postest fue 100%. El promedio
de distanciamiento en las observaciones individuales respecto a la media en el
pretest fue 28.214% y en el postest fue 37.170%, valores que son demasiado

grandes, alejados de cero, es decir, los datos estdn muy dispersos.

Por ultimo, con referencia al tercer y cuarto objetivo especifico, demostrar el
porcentaje de efectividad en el reconocimiento de matriculas de los vehiculos y
demostrar el porcentaje de efectividad de las notificaciones, y a los indicadores
porcentaje de vehiculos detectados de manera correcta entre el total de vehiculos
ingresados y salientes, y porcentaje de vehiculos detectados y notificados de
manera correcta entre el total de vehiculos salientes, respectivamente, se

mostraron los siguientes resultados.

Tabla 5. Frecuencia matriculas detectadas al ingreso-salida y notificaciones

Si No
f % f %
Proporcion_ingreso 60 100,0 0 0,0
Proporcion_salida 60 100,0 0 0,0
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Proporcion_notificacion 15 100,0 0 0,0

Fuente: elaboracion propia

En la tabla 5 se observa que la proporcion de matriculas detectadas al ingreso y
salida de vehiculos fue del 100%, asimismo la proporcién de notificaciones

enviadas fue del 100%.
Analisis inferencial

En esta parte fue necesaria la comprobacion de las hipotesis y como las variables
fueron de escala razon tipo continua (cuantitativas), se ejecutd la prueba de

normalidad y se aplicé el contraste de hipétesis pertinente.
Prueba de Normalidad

Se uso la prueba estadistica Shapiro-Wilk, porque el tamafio muestra fue 12 para
el tiempo de registro al ingreso y salida de vehiculos y 20 para la satisfaccion de

las personas.

Hipotesis estadisticas

HO: Los datos de la muestra poseen distribuciéon normal.

H1: Los datos de la muestra no poseen distribucion normal.

Regla de decision

Cuando el valor de p es inferior o igual a 0.05, la hip6tesis nula se rechaza.
Cuando el valor de p es superior a 0.05, la hipétesis nula no se rechaza.

Tabla 6. Prueba de normalidad con Shapiro-Wilk

Shapiro-Wilk
Grupo
Estadistico| gl Sig.
_ _ Control ,927 12 347
Ingreso_tiempo
Experimental ,887 12 ,107
_ _ Control ,946 12 574
salida_tiempo
Experimental ,863 12 ,054
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,674 20 ,000
Satisfaccion_pretest

,878 20 ,016
Satisfaccion_postest

Fuente: elaboracion propia

En la tabla 6 se evidencia para el tiempo de registro al ingreso de vehiculos un p-
valor de 0.347 para el control y 0.107 para el experimental, ademas en el tiempo de
registro a la salida de vehiculos el p-valor fue 0.574 para el control y 0.054 para el
experimental, los valores fueron mayores que 0.05, entonces no hay suficiente
evidencia para que la hipétesis nula sea rechazada, dando por confirmado que los
datos poseen distribucién normal, por ende la prueba t de Student para muestras
independientes parte del procedimiento paramétrico es la indicada. Por otro lado,
el p-valor del indicador satisfaccion, en el pretest fue 0.000 y en el postest 0.016,
ambos valores menores que 0.05, en este caso hay evidencia suficiente para que
la hipétesis nula sea rechazada y se concibe que los datos no cuentan con
distribucion normal, por ende, Wilcoxon para muestras relacionadas parte del
procedimiento no paramétrico, es la prueba indicada. Estos resultados también se

pueden observar en las figuras 4, 5y 6.
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Figura 1. Histograma con curva normal para el tiempo de registro al ingreso de
vehiculos en el grupo control y experimental
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Figura 2. Histograma con curva normal para el tiempo de registro a la salida de
vehiculos en el grupo control y experimental
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Figura 3. Histograma con curva normal para la satisfaccion de personas en el
pretest y posttest
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Contraste de hipotesis

Para comprobar la hipotesis de estudio se aprovechd el estadistico t de Student
para muestras independientes y Wilcoxon para muestras relacionadas, ademas fue

necesario el analisis de los indicadores del control de acceso vehicular.
Hipodtesis de investigacion

La vision artificial mejora significativamente el control del acceso vehicular en las

urbanizaciones de Piura, 2023.

Hipotesis estadisticas

HO: La implementacion de visién artificial no mejora (no disminuye ni aumenta).
H1: La implementacion de vision artificial mejora (disminuye o aumenta).
Regla de decisién

Cuando el valor de p es inferior o igual a 0.05, la hip6tesis nula se rechaza.

Cuando el valor de p es superior a 0.05, la hipétesis nula no se rechaza.

Tabla 7. Prueba t para diferencia de medias en el indicador tiempo de registro al
ingreso de vehiculos

Levene Pruebat paralaigualdad de medias
. Sig. Diferencia de
F Sig. t gl _ _
(bilateral) medias
Varianzas
_ 25,469 ,000 13,648 22 ,000 75,25500
iguales
Varianzas
_ 13,648 11,382 ,000 75,25500
no iguales

Fuente: elaboracion propia

En la tabla 7, se exhibe que el valor de p es 0.00 y es inferior a 0.05, por lo cual
existe suficiente evidencia para que la hipétesis nula sea rechazada; este resultado
consiente que la implementacion de vision artificial disminuye significativamente el

tiempo registro al ingreso de vehiculos.
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Tabla 8. Prueba t para diferencia de medias en el indicador tiempo de registro a la
salida de vehiculos

Levene pruebat paralaigualdad de medias
. Sig. Diferencia de
F Sig. t gl _ .
(bilateral) medias

Varianzas

. 27,984 ,000 11,910 22 ,000 12,117,583

iguales
Varianzas

_ 11,910 11,221 ,000 12,117,583

no iguales

Fuente: elaboracion propia

En la tabla 8, se exhibe que el valor de p es 0.00 y es inferior a 0.05, por lo cual
existe suficiente evidencia para que la hipétesis nula sea rechazada; este resultado
consiente que la implementacion de vision artificial disminuye significativamente el

tiempo registro a la salida de vehiculos.

Tabla 9. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon en el indicador satisfaccion de
las personas

N total 20
Estadistico de prueba 142,000
Error estandar 22,732
Estadistico de prueba estandarizado 2,485
Sig. asintotica (prueba bilateral) ,013

Fuente: elaboracion propia

En la tabla 9, se exhibe que el valor de p es 0.013 y es inferior a 0.05, por lo cual
hay evidencia suficiente para que la hipétesis nula sea rechazada; este resultado
confirma que la implementacion de vision artificial aumenta significativamente la

satisfaccion de las personas.

Finalmente, todos los indicadores obtuvieron resultados satisfactorios,
demostrando de esta forma que la vision artificial mejora significativamente el

control del acceso vehicular en las urbanizaciones de Piura, 2023.
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V. DISCUSION

El proceso de control de acceso vehicular es de vital importancia para toda
urbanizacién, puesto que se garantiza la seguridad adecuada para sus habitantes,
en donde la identificacion y notificacion de paso de vehiculos son actividades
involucradas en este proceso. Es por ello, que se propuso entender el modo como
la visién artificial mejora el control de acceso vehicular, por lo que fue necesario
evaluar el tiempo de identificacion de vehiculos ingresantes y salientes, porcentaje
de vehiculos detectados de modo correcto entre el total de vehiculos ingresados y
salientes, porcentaje de vehiculos detectados y notificados de modo correcto entre
el total de vehiculos salientes y satisfaccion de las personas, estos datos fueron
recopilados por medio de la ficha de registro y como parte del proceso estadistico

se aprovechd la estadistica descriptiva e inferencial.

Bajo este escenario, para poder optimizar el proceso de control de acceso
vehicular, se necesitd implementar un sistema web con vision artificial. Este sistema
se cre0 con la ayuda de machine learning, en el cual se empled para su desarrollo
el lenguaje de programacion Python y React. Sumado a ello, se optd por la
metodologia XP para documentar todo el procedimiento de desarrollo. De este

modo, se logrd optimar el proceso, asi como sus dimensiones e indicadores.

En cuanto al primer objetivo especifico demostrar que el sistema web con vision
artificial disminuye el tiempo de registro de ingreso y salida de vehiculos, al realizar
el analisis se obtuvo que el promedio del tiempo de registro al ingreso en el grupo
control fue 90.68 segundos y en el experimental fue 15.43 segundos, resultando en
una disminucion de 75.25 segundos y para el promedio del tiempo de registro a la
salida en el grupo control fue 137.37 segundos y en el experimental fue 16.19
segundos, denotando una disminucion de 121.18 segundos, por lo tanto, se
evidencia una mejora y disminucién del tiempo de registro de vehiculos, facilitando
el control de los vehiculos. Estos resultados tienen gran similitud con otros estudios,
por ejemplo, con Chu (2019), cuyos resultados indicaron que el tiempo promedio
de registro de vehiculos sin el sistema fue 47.27 segundos y con el sistema fue
15.10 segundos, el cual se redujo 68.06% equivalente a 32.17 segundos.
Asimismo, Gonzales y Pérez (2020), utilizando el fichaje y la ficha de registro para

su estudio, consiguieron mejorar el tiempo de identificacion de placas vehiculares
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infractoras, debido a que en el pretest obtuvo 22 minutos y en el posttest 7 minutos,
lo que significd una disminucion de 15 minutos. De igual manera, Aguilar (2022)
obtuvo una media de 181.3 segundos en la preprueba y 5.1 segundos en la
posprueba, también se observo una mediana de 182 segundos en la preprueba y 5
segundos en la posprueba. Estos estudios, gracias a la utilizacion de los
instrumentos previamente mencionados, favorecieron la recoleccion de datos,
ademas de demostrar resultados positivos al implementar la inteligencia artificial,
indicando que el tiempo de registro de vehiculos es mejor con la puesta en marcha

de la misma.

Ademas, la inteligencia artificial trae como beneficio la reduccion de tiempo, evita
congestionamiento y reduce la mano de obra, por ejemplo, Prabagar, Madhavaraja,
Arunmozhiy Manic (2021) consiguieron ejecutar los procesos de forma mas rapida
las 24 horas del dia y los 7 dias de la semana, sin la intervencion del ser humano.
Esto cumple con la teoria de inteligencia artificial, como lo indica Copeland (2022)
que es la capacidad de las computadoras para realizar actividades que
normalmente harian los humanos. Por su parte, Islam, Raj, Islam S., Wijewickrema,
Hossain, Razmovski y O’Leary (2020) precisaron que la inteligencia artificial para
la deteccidn y el reconocimiento de matriculas de vehiculos es muy eficiente debido
a que es muy precisa para su identificacion en tiempo real. Estas evidencias,
sumadas a los hallazgos del presente estudio, evidencian una notable mejora en la
optimizacién del proceso de control vehicular por medio de la intervencion de la
vision artificial.

En referencia al segundo objetivo especifico, demostrar que la vision artificial
aumenta el porcentaje de satisfaccion, al realizar el analisis se obtuvo que el
promedio de la satisfaccion en el pretest fue 17.50 % y en el posttest fue 50.00 %,
denotando un aumento de 32.50 %, lo mismo se nota al evaluar las medianas,
siendo para el pretest 0 % y posttest 50 %. Estos resultados tienen gran similitud
con otros estudios, por ejemplo, con Gonzales y Pérez (2020), cuyos resultados
indicaron que la satisfaccion en el pretest fue 3.02 % y en el posttest fue 4.33 %, lo
que significa un aumento de 1.31 %. También, Aguilar (2022) obtuvo en el pretest
gue solo el 6.7 % tuvo una satisfaccion muy buena, en cambio, en el posttest el

66.7 % tuvo una satisfaccion muy buena. Estos estudios también usaron la
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encuesta y el cuestionario, en donde uno de ellos demostré una baja mejoria. Pese
a ello, estos estudios demuestran que la satisfaccion mejora luego de poner en
marcha la implementacion de la inteligencia artificial, dando una mejor experiencia

al usuario.

Ademas, para que la inteligencia artificial aporte en la satisfaccion del usuario, esta
debe ser eficaz y eficiente en sus procedimientos, ademas mejorar la productividad
y ser rentable. Asi como sucede en Islam, Raj, Islam S., Wijewickrema, Hossain,
Razmovski y O’Leary (2020) quienes consiguieron una buena eficiencia. Rios y
Timana (2021) consiguieron precisar calidad en el proceso de deteccion. También,
Véasquez (2021) mejoré el desempefio de la productividad, pasando de 77.4 % a
99.98%. Acuiia (2020) oper6 eficientemente el proceso de clasificacion y
verificacion. Y Balcazar, Cruz y Vela (2021) demostraron que la implementacion de
inteligencia artificial es rentable, puesto que aminora las tareas a desarrollar. Estas
evidencias, sumadas a los hallazgos del presente estudio, comprueban una
excelente mejoria en la optimizacion del proceso de control vehicular y con ello la
satisfaccion de los usuarios se ve fortalecida, todo ello por medio de la intervencién

de la vision artificial.

En referencia al tercer objetivo especifico demostrar el porcentaje de efectividad en
el reconocimiento de matriculas de los vehiculos, al realizar el analisis se obtuvo
gue la proporcion de matriculas detectadas al ingreso y salida de vehiculos fue del
100%. Estos resultados tienen gran similitud con otros estudios, por ejemplo, con
Gonzéles y Pérez (2020), cuyos resultados evidenciaron que la eficacia de
identificacion de placas vehiculares infractoras en el pretest fue 32 % y en el
posttest fue 72 %, se observd una mejora de 40 %. Algo similar, les ocurrié a
Carrera, Recas y Guijarro (2022) quienes obtuvieron una precision del 98.21 %,
también a Islam, Raj, Islam S., Wijewickrema, Hossain, Razmovskiy O’Leary (2020)
quienes lograron una precision del 99.70%. Estos estudios usaron el fichaje y la
ficha de registro favoreciendo el recojo de los datos, y algunos demostraron
resultados regulares al implementar la inteligencia artificial, sin embargo, estos
estudios demuestran que el reconocimiento de vehiculos es mejor con la puesta en

marcha de la inteligencia artificial.
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En referencia al cuarto objetivo especifico demostrar el porcentaje de efectividad
de las notificaciones, al realizar el analisis se obtuvo que la proporcion de
notificaciones al ingreso y salida de vehiculos fue del 100%. Finalmente, se mejoré
el proceso de control de vehiculos con la implementacion de vision artificial, puesto
gue se mejoraron los indicadores de tiempo de registro, satisfaccion y eficacia. Lo
cual es congruente con Misun y MiSunova (2017) quienes establecieron que un
adecuado control compara y toma medidas correctivas para garantizar la eficacia y
la eficiencia de las actividades de una organizacion. Ademas, como lo indica
Kimaldi (2017) y Rojas (2022) se trata también de una medida de seguridad que
verifica quién puede acceder a un area restringida, permitiendo el acceso solo a
personas autorizadas y negar el acceso a las no autorizadas. Pese a los resultados
favorables de este estudio, alin se debe seguir profundizando el andlisis del control

vehicular con inteligencia artificial.
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VI. CONCLUSIONES

Con relacion al objetivo general, se llegé a mejorar el proceso de control de acceso
vehicular, debido a que disminuyé el tiempo de registro de ingreso y salida de
vehiculos, aumentd la satisfaccion de los usuarios y una alta precision en el
reconocimiento de matriculas y envio de notificaciones, demostrando asi resultados

favorables con la integracion del sistema web con visién artificial.

Con relacion al primer objetivo especifico, la investigacion demuestra que se logré
una reduccion significativa en el tiempo de registro de vehiculos tanto en la entrada
como en la salida. En la entrada se observé una disminucion de 75.25 segundos y
en cuanto a la salida se registré una reduccién de 121.18 segundos. De este modo
se afirma que el sistema web con vision artificial mejoré el tiempo de identificacion

en el ingreso y salida de vehiculos en el proceso de control vehicular.

Con relacion al segundo objetivo especifico, la investigacion demuestra que se
logré un aumento significativo en la satisfaccion de los usuarios de 32.5 %. De este
modo, se afirma que, si se implementa un sistema web con vision artificial para el
control de acceso vehicular, mejora la satisfaccion de los usuarios en el proceso de

control vehicular.

Con relacién al tercer objetivo especifico, la investigacibn demuestra que la
aplicacion de la herramienta desarrollada permiti6 identificar y notificar
efectivamente las matriculas de los vehiculos en un 100%. Cabe resaltar, que los
resultados obtenidos han sido con matriculas legibles y en buenas condiciones y
no presentaban impedimentos visuales significativos. De este modo se afirma que
la vision artificial contribuyo en la deteccion efectiva de las matriculas en el proceso

de control de acceso vehicular.

Con relacion al cuarto objetivo especifico, la investigacion demuestra que con la
ayuda de la implementacion de vision artificial permitié realizar notificaciones
efectivamente en un 100%, de este modo se afirma que la vision artificial contribuye

en el envio efectivo de notificaciones en el proceso de control vehicular.
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Vil.  RECOMENDACIONES

Se sugiere implementar el control de acceso vehicular a las urbanizaciones en
diversas ciudades, de modo que estas puedan automatizar sus actividades y llevar
un adecuado control vehicular al ingreso y salida de estos, ademas con ello sera
posible darles méas seguridad a los integrantes de dicho lugar. Asimismo, se probara
la eficacia y eficiencia del sistema en multiples escenarios, haciendo que el proceso

de control sea mejor.

Se sugiere implementar el proceso de control de acceso vehicular en lugares de
alto transito para poner a prueba la efectividad de deteccidn de vehiculos, asi como

el envio de las naotificaciones.

Se sugiere implementar medidas adicionales para abordar situaciones en las que
las matriculas de los vehiculos se encuentren sucias o presenten dificultades de

legibilidad en el proceso de control vehicular.
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ANEXOS

Tabla 10. Matriz de operacionalizacion de variables

restringiendo los vehiculos

no autorizados.

correctamente con el
namero total de
vehiculos ingresantes y

salientes.

manera correcta
entre el total de
vehiculos

ingresados y

salientes.

Variables Definicion Definicion Dimension Indicadores Nivel de
de conceptual operacional medicion
estudio (Escala)
Control de | Dointech [sin fecha] define | Comparando el total de | Identificacion Tiempo de | Razén
Acceso el control de acceso |vehiculos ingresantes y identificacion de
Vehicular vehicular como la | salientes con los vehiculos
verificacion del paso de | vehiculos identificados ingresantes y
vehiculos por espacios | por el sistema. salientes.
publicos o privados, . — _ -
Comparando el numero | Proporcion Porcentaje  de | Nominal
asegurando el paso de . ]
_ de matriculas vehiculos
vehiculos autorizados y
detectadas detectados de




Comparando las | Notificacion Porcentaje  de | Nominal
matriculas  de los vehiculos

vehiculos salientes con detectados y

las  matriculas  de notificados  de
vehiculos registradas manera correcta

en la urbanizacién que entre el total de
previamente indicaron vehiculos

que el vehiculo no iba a salientes.

salir de la misma.

Comparando el puntaje | Satisfaccion Tiempo de | Razén
de satisfacciéon obtenido respuesta.

en la encuesta Registro.

realizada a las Tiempo de
personas antes y espera.

despues de Seguridad.

implementar el sistema.




Vision
Avrtificial

Babich (2020) menciona
que la vision artificial es
una rama de la informéatica
centrada en la creacion de
sistemas digitales que
pueden procesar, analizar
e interpretar datos visuales
(imagenes o videos) de
igual forma que lo hacen

los humanos.

Comparando la
interpretacion de los
caracteres de las
matriculas mediante las

imagenes capturadas.

Procesamiento

de imagenes

e Deteccion de | Razbén
imagenes.

e Deteccion de | Razon
caracteres

alfanumeéricos.

Fuente: elaboracion propia




Tabla 11. Matriz de Consistencia

de Piura 20237

urbanizacién en el
transcurso de los meses
de marzo y mayo del afio
2023.

MUESTRA:
Total de Iujo de

PROBLEMA OBJETIVO HIPOTESIS VARIABLES METODOLOGIA
VARIABLE
INDEPENDIENTE: )
Vision artificial. | TIPO DE INVESTIGACION:
e Cuantitativa.
VARIABLE e Aplicada.
DEPENDIENTE: )
¢De qué manera Control de  acceso |NIVEL DE INVESTIGACION:
la vision artificial vehicular. e Aplicativo.
mejora el control
de acceso | GENERAL GENERAL POBLACION: DISENO DE INVESTIGACION:
vehicular en las Vehiculos ingresantes y e Cuasiexperimental.
urbanizaciones salientes a la e Preexperimental.

TECNICAS DE RECOLECCION DE
DATOS:

e Encuesta.
e Observacion.




Determinar la mejora
del control de vehiculos
con la implementacion
de vision artificial.

OBJETIVOS
ESPECIFICOS

La vision artificial

mejora
significativamente
el control del

acceso vehicular
en las
urbanizaciones
de Piura, 2023.

vehiculos ingresantes y
salientes a la
urbanizaciéon durante los
dias entre el 18 de marzo
y el 21 de marzo, para el
Pre Test, y los dias entre
el 20 de mayo y el 23 de
mayo, para el Post Test,
de los cudles se
registraran por dia un
total 15  vehiculos.

MUESTREO:
Tipo probabilistico.




e Demostrar que la
vision  artificial
disminuye el
tiempo de
registro de
ingreso y salida
de vehiculos.

e Demostrar que la
vision artificial
aumenta el
porcentaje  de
satisfaccion.

e Demostrar el
porcentaje  de
efectividad en el
reconocimiento
de matriculas de
los vehiculos.

e Demostrar el
porcentaje  de
efectividad de
las
notificaciones.

Fuente: elaboracion propia



CUESTIONARIO DE SATISFACCION

Investigadores: Castillo Mogollén Enrique, Santamaria Montero Abner Manuel
Objetivo Indicador Técnica / instrumento Formula
Tiempo de
respuesta.

o NVP
psp=NVP + 100
Vo ~

Observar la mejora Registro.
con respecto a la
. - Encuesta
satisfaccion de las
personas Tiempo de PSP= Puntuacién de Satisfaccion de Personas
espera. NVP= Numero de valoraciones positivas
TVO= Total de valoraciones obtenidas
Seguridad.
. No
o Si
¢Usted estaria dispuesto(a) a
responder esta encuesta?
Valor
N° Pregunta
Muy Insatisfecho Regular Satisfecho Muy
Insatisfecho satisfecho
¢ Esta satisfecho con el tiempo de respuesta para
1 controlar el ingreso y salida de un vehiculo en la
urbanizacién?




¢ Estéa satisfecho con el registro de ingreso y salida de
un vehiculo en la urbanizacion?

¢ Esta satisfecho con el tiempo de espera, en horas de
3 alta concentracion de vehiculos, respecto al ingreso y
salida de la urbanizacion mientras registran sus datos?

Respecto a la seguridad de la urbanizacion ¢ Esta
4 satisfecho con el actual el control de acceso de
vehiculos ingresantes y salientes?

Figura 4. Cuestionario de satisfaccion de personas — Pre Test




FICHA DE REGISTRO

Investigadores: Castillo Mogollén Enrique, Santamaria Montero
9 ' Abner Manuel
Técnica/
Objetivo Indicador Formula
Instrumento
Disminuir el n
tiempo de Tiempo de - .
. N . o L . TPIV: Tiempo Promedio
|dent|f|cEaC|on de |dent|f|qaC|on de Fichaje /_Flcha de de Identificacion de
vehiculos vehiculos Registro .
ingresantes o ingresantes/salientes Vehiculos
%alientes 9 TIV: Tiempo de
' Identificacion de
Vehiculos
n: Cantidad de total
Vehiculos identificados
en Tiempos.
o Registro de Hora Hora . e
N FeEh entrada/salida Reportada | Identificada Ml e lelaniiezeos)
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

Figura 5. Ficha de registro tiempo de identificacion de vehiculos
ingresantes/salientes — Pre Test



CUESTIONARIO DE SATISFACCION

Investigadores: Castillo Mogollén Enrique, Santamaria Montero Abner Manuel
Objetivo Indicador Técnica / instrumento Formula
Tiempo de
respuesta.

o NVP
psp=NVP + 100
Vo ~

Observar la mejora Registro.
con respecto a la
. - Encuesta
satisfaccion de las
personas. Tiempo de PSP= Puntuacién de Satisfaccion de Personas
espera. NVP= Numero de valoraciones positivas
TVO= Total de valoraciones obtenidas
Seguridad.
. No
o Si
¢Usted estaria dispuesto(a) a
responder esta encuesta?
Valor
N° Pregunta
Muy Insatisfecho Regular Satisfecho Muy
Insatisfecho satisfecho
¢ Esta satisfecho con el tiempo de respuesta para
1 controlar el ingreso y salida de un vehiculo en la
urbanizacién?




¢ Estéa satisfecho con el registro de ingreso y salida de
un vehiculo en la urbanizacion?

¢ Esta satisfecho con el tiempo de espera, en horas de
3 alta concentracion de vehiculos, respecto al ingreso y
salida de la urbanizacion mientras registran sus datos?

Respecto a la seguridad de la urbanizacion ¢ Esta
4 satisfecho con el actual el control de acceso de
vehiculos ingresantes y salientes?

Figura 6. Cuestionario de satisfaccion de personas — Post Test




FICHA DE REGISTRO

Castillo Mogoll6n Enrique, Santamaria Montero Abner

Investigadores: Manuel
Técnica/
Objetivo Indicador Formula
Instrumento
n
L . Tiempo de - .
Disminuir el tiempo de identificacion de TPIV: Tiempo Promedio
identificacion de vehiculos vehiculos Fichaje / Ficha de Registro de Identificacion de
ingresantes o salientes. inaresantes/salientes Vehiculos
9 TIV: Tiempo de
Identificacion de
Vehiculos

n: Cantidad de total
Vehiculos identificados en

Tiempos.

o Registro de Hora Hora . e,
o e entrada/salida Reportada Identificada ViEmEs ¢ Ideriieaeion
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
Figura 7. Ficha de registro tiempo de identificacion de vehiculos

ingresantes/salientes — Post Test




FICHA DE REGISTRO

Investigadores: Castillo Mogollén Enrique, Santamaria Montero Abner Manuel
Objetivo Indicador g Formula
Instrumento
Porcentaje de
vehiculos n
detectados de .
- L, Fichaje /
Cuantificar la proporcién de manera correcta . CA .
. . Ficha de i
las matriculas vehiculares entre el total de .
P registro
vehiculos i=1
ingresados y
salientes CA=Caracteres Acertados
1:si02:no
N° Fecha N° de Matricula Matricula Matricula
Vehicular Real Calculada
Caracteres
Acertados
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

Figura 8. Ficha de registro proporcion de matriculas vehiculares detectadas — Post
Test



FICHA DE REGISTRO

Investigadores: Castillo Mogoll6n Enrique, Santamaria Montero Abner Manuel
Objetivo Indicador VEEEE Formula
Instrumento

Porcentaje de

vehiculos
- -, detectados y Fichaje / n
Cuantificar la proporcion de i ich
las matriculas vehiculares notificados de Ficha de M ;
manera correcta registro l
entre el total de i=1

vehiculos salientes e
NA=Notificacién Acertada

1:si02:no
N° Fecha N° de Matricula Matricula Matricula
Vehicular Real Calculada
Notificacion
Acertada
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10

Figura 9. Ficha de registro notificacion de matriculas vehiculares detectadas — Post
Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Tedfilo Roberto Correa Calle con DNI N° 02820231 Magister en Direccion y Gestion De
las Tecnologias de la Informacion y Comunicaciones, de profesion Ingeniero en informatica,
desempefiandome actualmente como docente en de la escuela de Ingenieria de sistemas en
la Universidad César Vallejo de Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con vision artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro de
satisfaccién de DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO EXCELENTE
personas (Pre Test/
Post Test)

X
1.Claridad

X
2.0bjetividad

X
3.Actualidad

X
4.0rganizacion

s X

5.Suficiencia

X
6.Intencionalidad

X
7.Consistencia

X
8.Coherencia

X

9.Metodologia

En sefial de conformidad firmo la presente en la ciudad de Piura a los 15 dias del mes de
noviembre del dos mil veintidés.

Mgtr : Tedfilo Roberto Correa Calle
DNI 1 02820231

Especialidad : Direccion y Gestién De las TIC
E-mail : terococa@ucvvirtual.edu.pe

Figura 10. Validez y confiabilidad N°1 — Cuestionario de satisfaccion de personas —
Pre Test/Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Tedfilo Roberto Correa Calle con DNI N° 02820231 Magister en Direccion y Gestion De
las Tecnologias de la Informaciéon y Comunicaciones, de profesion Ingeniero en informatica,
desempefnandome actualmente como docente en de la escuela de Ingenieria de sistemas en
la Universidad César Vallejo de Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validaciéon de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con vision artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro tiempo de
!den'mcac'én d_e vehiculos DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO | EXCELENTE
ingresantes/salientes (Pre
Test/Post Test)
X

1.Claridad

X
2.0bjetividad

X
3.Actualidad

X
4.0rganizacion

X
5.Suficiencia

X
6.Intencionalidad

X
7.Consistencia

X
8.Coherencia

X

9.Metodologia

En sefal de conformidad firmo la presente en la ciudad de Piura a los 15 dias del mes de
noviembre del dos mil veintidés.

Mgtr : Tedfilo Roberto Correa Calle
DNI 102820231

Especialidad : Direccion y Gestion De las TIC
E-mail : terococa@ucvvirtual.edu.pe

Figura 11. Validez y confiabilidad N°1 — Ficha de registro tiempo de identificacién
de vehiculos ingresantes/salientes — Pre Test/Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Tedfilo Roberto Correa Calles con DNI N° 02820231, especialista en direccion y gestion
de las tecnologias de la informacién y comunicaciones de profesion Ingeniero en informatica,
desempenandome actualmente como docente en la Universidad César Vallejo, Filial Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Vision Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.
Ficha de registro
proporcién de matriculas DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO | EXCELENTE
vehiculares detectadas
(Post Test)
X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
_ X
4.0rganizacion
_ X
5.Suficiencia
X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
X
9.Metodologia

En senal de conformidad firmo la presente en la ciudad de Piura a los 16 dias del mes de junio
del dos mil veintitrés.

Mg.: Tedfilo Roberto Correa Calle

DNI 02820231 .

Especialidad Direccion y gestion de las tecnologias de TICS
E-mail: terococa@gmail.com

Figura 12. Validez y confiabilidad N°1 — Ficha de registro proporcién de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Tedfilo Roberto Correa Calles con DNI N° 02820231, especialista en direccion y gestion
de las tecnologias de la informacién y comunicaciones de profesion Ingeniero en informatica,
desempenandome actualmente como docente en la Universidad César Vallejo, Filial Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Vision Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.
Ficha de registro
notificacion de matriculas
vehiculares detectadas
(Post Test)

DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO | EXCELENTE

1.Claridad

2.0bjetividad

3.Actualidad

4.0rganizacion

5.Suficiencia

6.Intencionalidad

7.Consistencia

8.Coherencia

9.Metodologia

En senal de conformidad firmo la presente en la ciudad de Piura a los 16 dias del mes de junio
del dos mil veintitrés.

Mg.: Tedfilo Roberto Correa Calle

DNI 02820231 .

Especialidad Direccion y gestion de las tecnologias de TICS
E-mail: terococa@gmail.com

Figura 13. Validez y confiabilidad N°1 — Ficha de registro notificacion de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Jorge Enrique Pozo Crisanto con DNI N° 47544136, de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefandome actualmente como Ingeniero de Sistemas en E.S 1I-1 Hospital Nuestra
Sefiora de Las Mercedes Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacién de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con vision artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogolldn, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro de
satisfaccién de DEFICIENTE | ACEPTABLE | BUENO | MUYBUENO | EXCELENTE
personas (Pre Test/
Post Test)
] X

1.Claridad

X
2.0bjetividad

X

3.Actualidad

X
4.0rganizacion

X

5.Suficiencia

X
6.Intencionalidad

X
7.Consistencia

X
8.Coherencia

X
9.Metodologia

En senal de conformidad firmo la prgsente en la ciudad de Paita a los 26 dias del mes de
noviembre del dos mil veintidos.

JORGE ENi
INGENIERO
Ing. \iorge Enrique Pozo Crisanto
DNI “M7544136
Especialidad : Sistemas de Informacion
E-mail : jor1393@hotmail.com

Figura 14. Validez y confiabilidad N°2 — Cuestionario de satisfaccion de personas —
Pre Test/Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Jorge Enrique Pozo Crisanto con DNI N° 47544136 , de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefiandome aclualmente como Ingeniero de Sistemas en E.S II-1 Hospital Nuestra
Sefora de Las Mercedes Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con vision artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollon, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.
Ficha de registro tiempo de
!dentificadén d_e vehiculos DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO EXCELENTE
ingresantes/salientes (Pre
Test/Post Test)
. X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
X
4.0rganizacién
S X
5.Suficiencia
X
6.Intencionalidad
_ X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
X
9.Metodologia

En sefal de conformidad firmo la presgnte en la ciudad de Paita a los 26 dias del mes de
noviembre del dos mil veintidos. l

JORGE EN
INGEN| s
Reg. (1P
}?}E«\
Ing. : e Enrique Pozo Crisanto
DNI 14 136
Especialidad : Sistemas de Informacion
E-mail : jor1393@hotmail.com

Figura 15. Validez y confiabilidad N°2 — Ficha de registro tiempo de identificacién
de vehiculos ingresantes/salientes — Pre Test/Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Jorge Enrique Pozo Crisanto con DNI N° 47544136, de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefnandome actualmente como Ingeniero de Sistemas en Unidad Ejecutora 1117 -
Region Piura - Hospital Apoyo | Nuestra Sra. de las Mercedes — Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Vision Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollon, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro
proporcion de matriculas | \oooevre | acepragle | BUENO | MUYBUENO | EXCELENTE
vehiculares detectadas
(Post Test)
i X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
. X
4.0Organizacion
X
5.Suficiencia
X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
i X
9.Metodologia

En senal de conformidad firmo la presey?te en la ciudad de Piura a los 16 dias del mes de junio
del dos mil veintitrés. il

ALY "
\ -:‘f ‘. 5
"G*' '.

| I. \
ING. Jorge Enrique Pozo érisanlo
DNI 1 47544136
Especialidad : Sistemas
E-mail : jor1393@hotmail.com

Figura 16. Validez y confiabilidad N°2 — Ficha de registro proporcién de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Jorge Enrique Pozo Crisanto con DNI N° 47544136, de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefiandome actualmente como Ingeniero de Sistemas en Unidad Ejecutora 1117 -
Region Piura - Hospital Apoyo | Nuestra Sra. de las Mercedes - Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Vision Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro
notificacion de matriculas
DEFICIENTE PT, EN MUY BUE EXCELE!
vehiculares detectadas = AESTRONS b’ RILETENS. Sa
(Post Test)
_ X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
e X
4.0rganizacion
. X
S.Suficiencia
X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
: X
8.Coherencia
. X
9.Metodologia

En senal de conformidad firmo Ia presente e? la ciudad de Piura a los 16 dias del mes de junio
del dos mil veintitrés. | [ A

\WA
\/

~JORGE ENF Jvi‘o%mm—
e

Rog. CIP N 229350

1 1 \
\.
ING. Jorge Enrique Pozo Crisaw\to

DNI 147544136
Especialidad : Sistemas
E-mail : jor1393@hotmail.com

Figura 17. Validez y confiabilidad N°2 — Ficha de registro notificacion de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Julio Alexis Herrada Pintado con DNI N° 72935936, de profesion Ingeniero de sistemas,
desemperiandome actualmente como Estadistico en la Unidad de Gestion Educativa Loca
Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con visién artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro de
satisfaccién de DEFICIENTE | ACEPTABLE | BUENO | MUYBUENO | EXCELENTE
personas (Pre Test/
Post Test)
X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
— X
4.0rganizacion
X
5.Suficiencia
X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
X
9.Metodologia

En sefal de conformidad firmo la presente en la ciudad de Paita a los 28 dias del mes de

noviembre del dos mil veintidos. é;

mmsesemaans

JULIO ALEXIS™™ """
HERRADA PINTADO
Ingeniero de Sistemas
CIP N® 254650
Ing. : Julio Alexis Herrada Pintado
DNI 1 72935936
Especialidad : Sistemas de Informacion
E-mail : herradapintadoj@gmail.com

Figura 18. Validez y confiabilidad N°3 — Cuestionario de satisfaccion de personas —
Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Julio Alexis Herrada Pintado con DNI N° 72935936, de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefiandome aclualmente como Estadistico en la Unidad de Gestion Educaliva Local
Paita.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacion de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de acceso
vehicular con visién artificial para urbanizaciones en la ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro tiempo de
identificacion de vehiculos
b N DEFICIENTE | ACEPTABLE | BUENO | MUYBUENO | EXCELENTE
ingresantes/salientes (Pre
Test/Post Test)
X
1.Claridad
X
2.0bjetividad
X
3.Actualidad
X
4.0rganizacion
X
5.Suficiencia
. X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
X X
9.Metodologia

En sefial de conformidad firmo la presente en la ciudad de Paita a los 28 dias del mes de
noviembre del dos mil veintidos.

ST HOLOALEXS
HERRADA PINTADO
iero de Sislemas
CIP N°® 254650
Ing. : Julio Alexis Herrada Pintado
DNI : 72935936
Especialidad : Sistemas de Informacién
E-mail : herradapintadoj@gmail.com

Figura 19. Validez y confiabilidad N°3 — Ficha de registro tiempo de identificacion
de vehiculos ingresantes/salientes — Pre Test/Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO

NC Al

Yo, Julio Alexis Herrada Pintado con DNI N°72935936, de profesién Ingeniero de sistemas,
desempefiandome actualmente como Estadistico en la Unidad de Gestién Educativa Local de
Paita-Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacién de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Visién Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro
::hllcu::‘ens:e - Iaslas DEFICIENTE ACEPI‘AN.E BUENO MUY BUENO } EXCELENTE
(Post Test)

X
1.Claridad
2.Objetividad ”

X
3.Actualidad

X
4.0rganizacién

X
5.Suficiencia

X
6.Intencionalidad
|

x |
7.Consistencia

X
8.Coherencia

X

9.Metodologia

EnsehaldewﬂonmdadﬁnnolapresemeenhdudaddePiwaalosﬂdiasdelmesdejunio

del dos mil veintitrés. D
Fopiddl>

(Indicar si es Ing/Mgt).: Ing. Julio Alexis Herrada Pintado
DNI : 72935936

Especialidad - Ingeniero de Sistemas

E-mail : herradapintadoj@gmail.com

Figura 20. Validez y confiabilidad N°3 — Ficha de registro proporcion de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



UNIVERSIDAD CESAR VALLEJO
CONSTANCIA DE VALIDACION

Yo, Julio Alexis Herrada Pintado con DNI N°72935936, de profesion Ingeniero de sistemas,
desempefiandome actualmente como Estadistico en la Unidad de Gestién Educativa Local de
Paita-Piura.

Por medio de la presente hago constar que he revisado con fines de Validacién de la Guia de
Entrevista para los ingenieros especialistas, para la investigacion titulada, Control de Acceso
Vehicular con Visién Artificial para Urbanizaciones en la Ciudad de Piura, 2023, elaborada por
los estudiantes Castillo Mogollén, Enrique y Santamaria Montero, Abner Manuel.

Luego de hacer las observaciones pertinentes, puedo formular las siguientes apreciaciones.

Ficha de registro
notificacién de matriculas <
vehiculares d fos DEFICIENTE | ACEPTABLE BUENO MUY BUENO i EXCELENTE
(Post Test)
; X
1.Claridad
i X
2.0Objetividad
X
3.Actualidad
X
4.0rganizacién
X .
5.Suficiencia l
X
6.Intencionalidad
X
7.Consistencia
X
8.Coherencia
X
9.Metodologia

En sefial de conformidad firmo la presente en la ciudad de Piura a los 17 dias del mes de junio
del dos mil veintitrés.

i ALEXIE
HERRADA PIN )0
de Sisiemas
OGN 25aa0

(Indicar si es Ing/Mgt).: Ing. Julio Alexis Herrada Pintado
DNI : 72935936

Especialidad : Ingeniero de Sistemas
E-mail : herradapintadoj@gmail.com

Figura 21. Validez y confiabilidad N°3 — Ficha de registro notificacion de matriculas
vehiculares detectadas — Post Test



Desarrollo del Sistema

Requerimientos funcionales y no funcionales

Tabla 12. Requerimientos Funcionales

REQUERIMIENTOS DEL SISTEMA

REQUERIMIENTOS FUNCIONALES

NO

REQUERIMIENTOS

RFO1

El sistema debe reconocer cada vehiculo registrado en el sistema web
gue ingrese o salga de la urbanizacion, en caso no este registrado en el

sistema debera enviar una notificacion

RF02

El sistema debe hacer una captura de imagen de cada matricula de
vehiculo que ingrese o salga de la urbanizacion desde la camara del

dispositivo donde se use el sistema web.

RFO3

El sistema debe tener dos roles Administrador y Operador, el
administrador podra crear y eliminar usuarios del sistema y hacer
registros de todo tipo en el sistema, asi como de ver todos los registros y
modulos del sistema mientras que el operador se limitara solo a hacer
capturas de las matriculas mediante el sistema web, al resto de registros

no tendra acceso.

RF04

El sistema debe reconocer la matricula y usuario de cada vehiculo
registrado y de los no registrados en su base de datos y emitir una

notificacién de alerta en caso no este registrado en el sistema.

RFO05

El sistema debe hacer una captura de imagen de la matricula con una
funcion propia, a cada vehiculo que ingrese o salga de la urbanizacion
(reconocimiento de la placa o matricula vehicular por la camara del

dispositivo donde se use el sistema web, laptop o celular).

RFO6

El sistema debe identificar los caracteres de la matricula de cada

vehiculo.

RFO7

El sistema debe almacenar los datos capturados de cada vehiculo
(imagen de la matricula) con su respectiva fecha y hora (hh:mm:ss) de

guardado y qué usuario tomo la captura de la matricula, asi como la hora




y fecha del registro. (vista de los registros hechos en el sistema solo para

el administrador del sistema)

RFO8

El sistema debe permitir registrar los datos de los vehiculos de los
habitantes de la urbanizacion, los registros podran ser editados en todos
los campos menos en el de la matricula registrada (dichos usuarios

tendran acceso libre a la urbanizacion).

RF09

El sistema debe registrar los siguientes datos: usuario, DNI, correo
electronico, direccion y la matricula identificada desde la base de datos
por medio del machine learning, este registro podra ser editado en todos

los campos menos el de la matricula.

RF10

El sistema debe reconocer las matriculas previamente registradas.

RF11

El sistema debe mandar una notificacion cuando la matricula reconocida
no se encuentra registrada en el sistema web, como un usuario de la

urbanizacion.

RF12

El sistema debe generar reportes, dichos reportes deberan mostrar:
Usuario (DNI), nombre del usuario, correo electrénico y matricula del
vehiculo, estos reportes deberan ser por dia o por mes con descarga en
PDF.

RF13

El sistema mostrara reportes de ingreso de matriculas tanto por dia como
por mes mostrando los siguientes datos; usuario, nombre, correo y
matricula del vehiculo con fecha y hora de descarga o impresion, asi

como del usuario que realizo la descarga.

RF14

El sistema debe contar con una interfaz de inicio (Login con usuario y

contrasefia, con la opcion de recuperar contrasefia).

RF15

El sistema debe tener acceso desde el panel de entrada por medio de
dos botones uno de Registro de Ingreso y otro de Registro de Salida,
ambos botones deberan tener todos los médulos del sistema, pero cada
bot6n contar con registros y datos registrados por separado, asi como de
todos los datos que se registren o eliminen en cada boton sea

independiente para cada boton.

RF16

Esta accién solo debe ejecutarse en boton de Registro de salida, cuando

el dueiio del vehiculo registrado indica que tal fecha no saldra, pero él




vehiculo sale, el sistema debe mostrar una alerta indicando que ese
vehiculo no deberia salir ese dia, dando la opcion de registrar la salida o
gue regrese el carro a su domicilio. En caso de que lo registre aparezca
el mensaje de vehiculo registrado en la urbanizacion, y de la opcién de

modificar al conductor en el registro.

RF17

El sistema debe tener la opcién que en caso el vehiculo registrado lo

conduzca otra persona, se pueda registrar como vehiculo externo.

RF18

El sistema debe tener una interfaz en la parte superior del panel para
gestionar los modulos de registros y capturas para el rol de administrador
del sistema y en el caso del operador solo deberd mostrar el modulo de
detectar con acceso a los dos botones, pero solo para realizar capturas

de matriculas.

RF19

El sistema debera tener la opcion de salir del sistema, asi como de volver
a inicio en el moédulo de crear cuenta y desde el botén de bienvenida

desde los demas moédulos.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 13. Requerimientos No Funcionales

REQUERIMIENTOS NO FUNCIONALES

N° REQUERIMIENTOS
RNFO1 El sistema debe contar con una interfaz atractiva para el usuario.
RNF02 El sistema debe contar con una interfaz de facil manejo.
RNF03 El sistema debe poder ejecutar consultas de manera inmediata.
RNFO04 El sistema debe poder ser utilizado en cualquier PC, laptop y smartphone.

Fuente: elaboracion propia




Historias de usuarios

Tabla 14. Historia de Usuario RF01

Deteccion de Matriculas

N°: ID RFO1 Usuario: Administrador - Operador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe reconocer cada vehiculo registrado en el sistema

web que ingrese o salga de la urbanizacion, en caso no este registrado en el

sistema debera enviar una notificacion

Validacién: Notificar cada vez que un vehiculo ingrese o salga de la urbanizacion

y sino esta registrado en el sistema debera enviar una notificacion.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 15. Historia de Usuario RF02

Captura de Matriculas

N°: ID RF02 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe hacer una captura de imagen de cada matricula de
vehiculo que ingrese o salga de la urbanizacion desde la camara del dispositivo

donde se use el sistema web.

Validacién: El sistema debera conectarse con la camara web del dispositivo sea
computador o celular y realizar captura de las matriculas de los vehiculos y ser

detectados para su registro en el sistema.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 16. Historia de Usuario RF03

Roles del Sistema

N°: ID RF03 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe tener dos roles Administrador y Operador, el
administrador podra crear y eliminar usuarios del sistema y hacer registros de todo
tipo en el sistema, asi como de ver todos los registros y modulos del sistema
mientras que el operador se limitara solo a hacer capturas de las matriculas

mediante el sistema web, al resto de registros no tendra acceso.

Validacion: El sistema debera contar con dos roles el de administrador del sistema
y el de operador, ambos roles con caracteristicas especificas para cada usuario de

acuerdo a su rol en el sistema.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 17. Historia de Usuario RF04

Registro de vehiculos y usuarios

N°: ID RF04 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe reconocer la matricula y usuario de cada vehiculo
registrado y de los no registrados en su base de datos y emitir una notificacion de

alerta en caso no este registrado en el sistema.

Validacion: El sistema debera identificar a los usuarios con sus vehiculos

registrados y a los no registrados identificados mostrando una notificacién.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 18. Historia de Usuario RF05

Deteccidon de matriculas

N°: ID RF05 Usuario: Administrador - Operador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe hacer una captura de imagen de la matricula con

una funcion propia, a cada vehiculo que ingrese o salga de la urbanizacion
(reconocimiento de la placa o matricula vehicular por la camara del dispositivo

donde se use el sistema web, laptop o celular).

Validacién: El sistema debera capturar mediante foto las matriculas de los

vehiculos que ingresen y salgan de la urbanizacion.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 19. Historia de Usuario RF06

Deteccion de matriculas

N°: ID RF06 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe identificar los caracteres de la matricula de cada

vehiculo.

Validacion: El sistema debera detectar los caracteres de las matriculas de los

vehiculos que ingresen y salgan de la urbanizacién.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 20. Historia de Usuario RFO7

Registro de matriculas

N°: ID RF07 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe almacenar los datos capturados de cada vehiculo
(imagen de la matricula) con su respectiva fecha y hora (hh:mm:ss) de guardado
y qué usuario tomo la captura de la matricula, asi como la hora y fecha del registro.

(vista de los registros hechos en el sistema solo para el administrador del sistema)

Validacién: El sistema debera registrar capturas de matriculas de los vehiculos,

asi como el usuario que tomo la captura con su fecha y hora del registro.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 21. Historia de Usuario RF08

Registro de vehiculos

N°: ID RF08 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe permitir registrar los datos de los vehiculos de los
habitantes de la urbanizacion, los registros podran ser editados en todos los
campos menos en el de la matricula registrada (dichos usuarios tendran acceso

libre a la urbanizacion).

Validacién: El sistema debera registrar los datos de los vehiculos y podran ser

editados estos registros en todos los campos menos en la matricula registrada.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 22. Historia de Usuario RF09

Registros del sistema
N°: ID RF09 Usuario: Administrador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe registrar los siguientes datos: usuario, DNI, correo

electronico, direccién y la matricula identificada desde la base de datos por medio
del machine learning, este registro podra ser editado en todos los campos menos

el de la matricula.

Validacién: El sistema debera registrar los datos de los conductores de los
vehiculos, estos datos podran ser editados en todos los campos menos en la

matricula registrada.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 23. Historia de Usuario RF10

Notificacién de registro de vehiculos registrados

N°: ID RF10 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe reconocer las matriculas previamente registradas.

Validacién: El sistema debera notificar a los vehiculos registrados en el sistema.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 24. Historia de Usuario RF11

Notificacion de registro de vehiculos externos

N°: ID RF11 Usuario: Administrador - Operador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe mandar una notificacion cuando la matricula

reconocida no se encuentra registrada en el sistema web, como un usuario de la

urbanizacién.
Validacién: El sistema debera notificar a los vehiculos no registrados en el

sistema.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 25. Historia de Usuario RF12

Reportes del sistema

N°: ID RF12 Usuario: Administrador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe generar reportes, dichos reportes deberan mostrar:

Usuario (DNI), nombre del usuario, correo electronico y matricula del vehiculo,

estos reportes deberan ser por dia o por mes con descarga en PDF.

Validacién: El sistema debera emitir reportes de los registros de vehiculos y

usuarios en el sistema.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 26. Historia de Usuario RF13

Reportes del sistema

N°: ID RF13 Usuario: Administrador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema mostrara reportes de ingreso de matriculas tanto por dia

como por mes mostrando los siguientes datos; usuario, nombre, correo y matricula
del vehiculo con fecha y hora de descarga o impresion, asi como del usuario que
realizo la descarga.

Validacién: El sistema debera emitir reportes de los registros de vehiculos y

usuarios en el sistema, asi como de quien realizo el registro y captura de matricula.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 27. Historia de Usuario RF14

Login de acceso

N°: ID RF14 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe contar con una interfaz de inicio (Login con usuario

y contrasefa, con la opcion de recuperar contrasena).

Validacién: El sistema debera tener Login de acceso con la opcion de recuperar

contrasena.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 28. Historia de Usuario RF15

Botones de acceso al sistema

N°: ID RF15 Usuario: Administrador - Operador
Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe tener acceso desde el panel de entrada por medio

de dos botones uno de Registro de Ingreso y otro de Registro de Salida, ambos
botones deberan tener todos los mddulos del sistema, pero cada botdn contar con
registros y datos registrados por separado, asi como de todos los datos que se

registren o eliminen en cada boton sea independiente para cada boton.

Validacién: El sistema debera tener dos botones en el inicio para que se registren

los ingresos como las salidas de los vehiculos por separado.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 29. Historia de Usuario RF16

Notificacion de registro de salida

N°: ID RF16 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: Esta accidén solo debe ejecutarse en botdn de Registro de salida,
cuando el duefio del vehiculo registrado indica que tal fecha no saldra, pero él
vehiculo sale, el sistema debe mostrar una alerta indicando que ese vehiculo no
deberia salir ese dia, dando la opcion de registrar la salida o que regrese el carro a
su domicilio. En caso de que lo registre aparezca el mensaje de vehiculo registrado

en la urbanizacioén, y de la opcion de modificar al conductor en el registro.

Validacién: El sistema debera notificar a los vehiculos que salgan en los dias que
no tienen registro de salida y en caso salgan registrarse al conductor que salié con

el vehiculo.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 30. Historia de Usuario RF17

Registro de conductores

N°: ID RF17 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe tener la opcién que en caso el vehiculo registrado

lo conduzca otra persona, se pueda registrar como vehiculo externo.

Validacién: El sistema debera tener la opcion de registrar al conductor que no sea

el propietario del vehiculo registrado en el sistema.

Fuente: elaboracion propia

Tabla 31. Historia de Usuario RF18

Interfaces del sistema

N°: ID RF18 Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta Riesgo: Alto

Descripcion: El sistema debe tener una interfaz en la parte superior del panel para
gestionar los modulos de registros y capturas para el rol de administrador del
sistema y en el caso del operador solo debera mostrar el modulo de detectar con

acceso a los dos botones, pero solo para realizar capturas de matriculas.

Validacién: El sistema debera tener interfaces para gestionar los registros y
capturas del sistema en todos los médulos del sistema, menos en crear cuenta de

usuarios.

Fuente: elaboracion propia



Tabla 32. Historia de Usuario RF19

Cerrar sesion en el sistema

N°: ID RF19

Usuario: Administrador - Operador

Prioridad: Alta

Riesgo: Alto

los demas modulos.

Descripcion: El sistema debera tener la opcidon de salir del sistema, asi como de

volver a inicio en el médulo de crear cuenta y desde el botdn de bienvenida desde

Validacion: El sistema debera tener

para poder salir del sistema.

botdn de salida del sistema en todos los

modulos del sistema y desde crear cuentas de usuario la opcidn de volver a inicio

Fuente: elaboracion propia
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