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RESUMEN  
Se presenta un sistema de reconocimiento de señales de tráfico basado en un procesador de correlación no-
lineal y un banco de filtros compuestos. Es un estudio realizado en la Universidad de Connecticut para el 
Departamento de Tránsito del estado de Connecticut, EE.UU.  El sistema fue probado con imágenes fijas, así 
como con una secuencia de video. Los resultados obtenidos muestran que el sistema reconoce adecuadamente 
a una señal de tráfico aun si ha variado en escala por efectos de movimiento, si está parcialmente obstruida, en 
malas condiciones de iluminación, o si está distorsionada por rotación.  
 
1. INTRODUCCIÓN  
Hoy en día, dada las altas velocidades que pueden alcanzar los vehículos automotores, la seguridad es uno de 
los puntos más importantes en el diseño de éstos. Consecuentemente es altamente deseable poder incluir en 
los vehículos dispositivos que permitan identificar obstáculos peligrosos, caminos o carreteras intransitables, 
así como identificar señales de tráfico en carretera que nos permitan tomar las precauciones requeridas por la 
ocasión. El dispositivo que a continuación se presenta es un sistema de reconocimiento tolerante a 
distorsiones que reconoce automáticamente señales de tráfico, aquí se presenta específicamente la señal de 
velocidad máxima permitida o speed limit, pero el principio puede ser aplicado a cualquier señal de tráfico, o 
cualquier otro objeto que pueda ser contenido en imágenes y que se desee reconocer aún con distorsiones. 
 
 
2. IDENTIFICACION DE LA SEÑAL DE TRÁFICO: VELOCIDAD MAXIMA PERMITIDA 
Los procesadores de correlación miden el grado de similitud de una señal presentada con respecto a una señal 
de referencia.  Entre más agudo sea el pico en el plano de correlación, mayor será la similitud entre los 
objetos comparados. Una ventaja que tienen los correladores, con respecto a otros métodos de comparación es 
su invariancia al desplazamiento, es decir,  es posible localizar al objeto bajo estudio en cualquier parte de la 
escena o imagen analizada, sin tener necesariamente que ubicarlo en el centro de la imagen. Pero, 
desafortunadamente tienen la desventaja de ser sensibles a distorsiones. Es decir, si el objeto que se presenta 
corresponde al mismo de referencia pero con un cambio de escala, con una rotación -como puede ocurrir con 
las señales de trafico que deseamos reconocer- entonces el valor del pico de correlación puede bajar 
abruptamente, dependiendo de la severidad de la distorsión. La manera más simple de solucionar este 
problema es tener un conjunto de imágenes del objeto por reconocer con las distorsiones esperadas, y 
posteriormente efectuar la correlación de la escena de entrada con cada una de estas imágenes de referencia.  
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