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DESARROLLO DE UN DISPOSITIVO DE DETECCION DE
DESPERFECTOS EN PAVIMENTO MEDIANTE ALGORITMOS DE
VISION POR COMPUTADOR

PROBLEMA

Las inspecciones viales actuales dependen de métodos manuales ineficientes, lentos y costosos, lo
gue genera un desfase temporal critico entre la aparicion de fallas menores (como fisuras o grietas) y
su reporte. A nivel institucional, la ausencia de datos cuantitativos, objetivos y georreferenciados en
tiempo real impide planificar mantenimientos preventivos, limitandolas a actuar de forma reactiva y sin
herramientas locales accesibles para procesar imagenes viales de manera eficiente.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un prototipo de dispositivo para la deteccion y registro de desperfectos en el pavimento
mediante vision por computador, optimizando los procesos de auditoria e inspeccion vial.

PROPUESTA

La propuesta consiste en el desarrollo de un prototipo portatil y
un sistema de analisis temporal por obra para fiscalizar y
auditar el mantenimiento de calles de forma precisa, objetiva y
de bajo costo. El prototipo final consta de dos elementos.

Dispositivo de Captura: Un equipo manual offline con camara
y GPS operado mediante un botdn fisico (disparo unico o
rafaga). Guarda los datos en memoria flash y se sincroniza
automaticamente mediante una base de carga cableada hacia
el servidor central.

Plataforma Web: Interfaz interactiva en Angular y Leaflet que
permite a las autoridades consultar los tramos en mapas
GeoJSON vy ejecutar una comparacion temporal ("Antes" vs.
"Después”) para certificar cuantitativamente el cumplimiento de
los contratos viales.

RESULTADOS

El prototipo se probd de extremo a extremo « La sincronizacion de lotes via HTTP Bulk

procesando 250 capturas en distintos tramos logr6 una tasa de entrega del 100%,
urbanos de Guayaquil, cumpliendo los umbrales procesando lotes estandar de 4 imagenes en
del plan de evaluacion: tan solo 0.210 segundos.

« Se logro una tasa de exito del 98% en la + El modelo alcanzo una precision del 95.83%,

captura fotografica manual y en rafaga. El
dispositivo alcanzé un aproximado de 7 horas
de autonomia continua.

 El modulo GNSS registré un error medio de
1.85 m en cielo abierto (validado con
Smartphone que dispone de doble frecuencia
L1/L5), suficiente para la vinculacion espacial
en PostGIS dentro de un margen de 2.5 m.

una sensibilidad del 92.00% y un mAP@50
del 89.4% para la segmentacion de baches y
grietas.

El filtro analitico descartdo exitosamente el
94.6% de los parches de asfalto nuevo,
reduciendo los falsos positivos a un 5.33%.

El modulo de contraste "Antes vs. Despues”
evidencio una reduccion del 94.2% del area
danada en las calles reparadas.

CONCLUSIONES

« Se desarrollo y valido de manera exitosa el prototipo funcional para la deteccion, segmentacion y
registro de desperfectos en el pavimento mediante vision artificial y telematica.

* EIl sistema optimizo sustancialmente el proceso de auditoria vial al mapear cuantitativamente el
area danada y correlacionar levantamientos temporales (Linea Base vs. Auditoria) bajo un mismo

Identificador Unico de Obra.

» Para posteriores iteraciones del proyecto, se recomienda migrar parte del proceso de inferencia a
aceleradores de borde montados directamente en un vehiculo, con la finalidad de otorgar al
iInspector retroalimentacion inmediata en pantalla sobre el estado del pavimento.
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