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Resumen—El presente trabajo tiene como objetivo
desarrollar un sistema web para el registro de placas
vehiculares utilizando cámaras de vigilancia en par-
queaderos usando técnicas de visión por computador.
Como parte de la detección de vehı́culos se ha utilizado
un algoritmo de sustracción de fondo, para obtener el
movimiento en un área especı́fica. Una vez detectado el
movimiento se extrae el frame que será almacenado y
procesado mediante transformación a escalas de grises
y reducción de ruido. Al completarse este proceso se
aplica el algoritmo de detección de bordes de Canny,
que identifica los 4 contornos pertenecientes a una placa
vehicular. El siguiente paso será aplicar OCR, el cual
devolverá el texto inscrito en la placa. Los resultados
obtenidos comparan el rendimiento que tiene el sistema
y el intervalo de tiempo en cual es evaluado, por lo cual, se
detecta que el punto más alto de detección de vehı́culos
se dio en el rango de 10:30 a 10:45 y la detección de
placas se da en el rango de 11:30 a 11:45 En conclusión,
el rendimiento del sistema genera una efectividad que va
desde el 70% hacia el 88% en grabaciones durante el
dı́a, con el fin de obtener iluminación de luz natural, y
a la vez excluyendo condiciones climáticas adversas.

Palabras Clave—Algoritmo, detección, vehı́culos, placa
vehicular, movimiento.

Abstract—The objective of this work is to develop a
web system for the registration of license plates using
surveillance cameras in parking lots using computer
vision techniques. As part of the vehicle detection, a
background subtraction algorithm has been used to
obtain the movement in a specific area. Once the motion is
detected, the frame is extracted, stored and processed by
means of grayscale transformation and noise reduction.
Once this process is completed, the Canny edge detection
algorithm is applied, which identifies the 4 contours
belonging to a vehicle license plate. The next step will
be to apply OCR, which will return the text inscribed
on the license plate. The results obtained compare the
performance of the system and the time interval in
which it is evaluated, whereby, it is detected that the
highest point of vehicle detection occurred in the range
of 10:30 to 10:45 and the detection of plates occurs in the
range of 11:30 to 11:45. In conclusion, the performance
of the system generates an effectiveness ranging from
70% to 88% in recordings during the day, in order to
obtain natural light illumination, while excluding adverse
weather conditions.

Keywords—Algorithm, detection, vehicles, license plate,
movement.

I. INTRODUCCIÓN

Durante los últimos años, el aumento poblacional
a nivel mundial ha producido un incremento igual-
itario en los medios de transporte, especı́ficamente
en vehı́culos tales como automóviles y camiones. De
tal manera que los vehı́culos que se encuentran en
circulación en carreteras se convierten en un problema
difı́cil de resolver, razón por la cual, es importante
automatizar varias tareas, por consiguiente, la más
fundamental, es la identificación de vehı́culos. Por este
motivo, se están empleando sistemas automáticos de
identificación de placas vehiculares [1].

El reconocimiento de placas vehiculares surge con
el fin de ser una metodologı́a central que garantice el
desarrollo de aplicaciones de tráfico y de seguridad,
que van desde el monitoreo y control de acceso al
estacionamiento o parqueadero hasta la vigilancia de
vehı́culos, cobro de peajes (manuales o automáticos),
monitoreo de tráfico vial, etc [2]. Sin embargo, el
reconocimiento de placas vehiculares se realiza en la
mayorı́a de casos de forma manual, lo cual genera
tiempos de espera extensos para obtener los datos del
propietario del automotor, provocando pérdida de tiem-
pos en situaciones de premura tales como, accidentes,
secuestros, robos, entre otros escenarios de seguridad
en los que el tiempo juega un papel primordial que
determina la probabilidad de vivir o morir de una o
varias personas.

En Ecuador existen empresas que se han dedicado
a automatizar estos procesos, de las cuales destacan
las siguientes: TEP Systems ofrece un sistema para
diversos escenarios tales como entradas a parqueaderos
de centros comerciales o negocios, parqueaderos en
general, peajes nacionales o internacionales, etc [3].
Por otra parte, Solutek, ofrece su sistema con los
mismos escenarios, como plus adiciona interacciones
con aplicaciones externas de gestión de estacionamien-



tos que permitirán llevar un control completo sobre
los vehı́culos [4]. Por otro lado, existen empresas
internacionales que ofrecen sus servicios tales como
Neural Labs o como Universal Technologies que se
dedican a recolectar información de placas vehiculares
de todo el mundo para ofertar un sistema con un
resultado óptimo [5].

II. TRABAJOS RELACIONADOS

Marquéz [6] presenta un proyecto que tuvo como ob-
jetivo construir un software el cual permita la captura
y reconocimiento de placas vehiculares en Colombia.
La metodologı́a utilizada es la experimental, pues el
proyecto pone a prueba el sistema de reconocimiento
de placas en tiempo real, tomando como punto inicial
la entrada y salida de los vehı́culos que se encuentren
en un parqueadero. Para este desarrollo se utilizó di-
versas técnicas de recolección de información como la
revisión documental y los informes generados durante
la fase de pruebas del mismo. En los resultados, se
demostró que el procesamiento de una imagen puede
incrementar las posibilidades de obtener un resultado
acertado a la hora de verificar el texto inmerso en
las placas vehiculares. Por otra parte, los dispositivos
empleados para la captura de imágenes fueron de
resolución media, lo cual generaba contenido borroso o
poco entendible que con el procesamiento de imágenes
podı́a ser corregido en algunos casos. Concluyendo,
para el reconocimiento de placas es importante tener
en cuenta dos factores, algoritmos de procesamiento
de imágenes y los dispositivos de captura de imágenes
siendo los más recomendades aquellos que ofrezcan
imágenes o fotogramas en resolución alta, pues per-
mitirá realizar un mejor reconocimiento en los textos
internos que se encuentran en la placa.

Torres [7] presenta un proyecto que tuvo como
objetivo desarrollar un sistema para el reconocimiento
de placas vehiculares en Ecuador. La metodologı́a
utilizada es la experimental, pues fue necesario un
conjunto de imágenes obtenidas dentro de la UPS
para la comprobación de los aciertos o errores que se
presenten durante las pruebas del software. Para este
desarrollo se utilizó algunas técnicas de recolección
de información como la revisión documental y la
visualización de resultados preliminares que permi-
tieron mejorar los algoritmos procesamiento y re-
conocimiento de placas vehiculares. En los resulta-
dos, se demostró que una imagen capturada a una
distancia máxima de 3 metros permite obtener una
mayor resolución de la imagen, de tal manera que
los algoritmos generan un incremento en la cantidad
de placas reconocidas con exactitud, por otro lado,
una cámara con mayor resolución también aumenta
las posibilidades de obtener mejoras al momento de
procesar y reconocer placas vehiculares. Concluyendo,
el reconocimiento de placas toma en cuenta factores

para tener una mayor tasa de aciertos con referencia
a las imágenes recibidas, la distancia y la capacidad
de resolución permiten tener una captura más nı́tida,
que pueda analizada sin tanta dificultad, reduciendo
tiempos de espera y obteniendo resultados óptimos
para solventar cualquier necesidad.

Sevar et al [8] presentan su proyecto que tuvo como
objetivo desarrollar un sistema de reconocimiento de
placas utilizando un detector de objetos denominado
YOLO el cual es de última generación, especializado
para tareas de esta ı́ndole. La metodologı́a utilizada
es experimental, pues fue necesario proporcionar un
conjunto de imágenes en la cual se realiza dos trabajos,
se reconoce que el objeto que cruce por delante de
la cámara sea un auto y se analiza la parte posterior
del mismo, de tal manera que se obtiene una imagen
con la placa, la cual se encuentra preparada para pasar
por todo los algoritmos de procesamiento de imágenes
necesarios para eliminar imperfecciones y completar
el reconocimiento del texto contenido en la placa.
Para este desarrollo se aplicó la revisión documental
de trabajos como de información proporcionada por
las librerı́as requeridas para el desenvolvimiento de
esta actividad. En los resultados se hace hincapié en
2 aspectos, el dispositivo o equipo que se encargue
del procesamiento debe tener caracterı́sticas óptimas
para recibir imágenes o fotogramas, de tal manera
que los procesos de identificación y segmentación sean
cortos, ofreciendo mayor portabilidad y confianza en
el área que sea empleado, por otra parte, la calidad
de la imagen contribuye al reconocimiento adecuado
de los caracteres contenidos en las placas vehiculares
y por último el escenario, esto significa que si exis-
ten cambios de luz o cambios en el clima se verá
afectado al momento de realizar el análisis de las
placas. En conclusión, para obtener resultados óptimos
es necesario verificar componentes fı́sicos tales como
ordenadores, computadores, cámaras de video, etc, de
tal manera, que no limite los análisis establecidos por el
sistema. Por otra parte, ofrecer un entrenamiento previo
a los algoritmos de reconocimiento permite disminuir
la posibilidad de confusión en caracteres, de tal manera
que los procesamientos son idóneos a las necesidades
requeridas.

Borja et al [9] presentan su proyecto que tuvo como
objetivo desarrollar un sistema de reconocimiento au-
tomático de placas vehiculares en los accesos de la
Universidad Central del Ecuador. La metodologı́a uti-
lizada es experimental, pues hace un requerimiento de
dos componentes esenciales para llevar a cabo este
desarrollo, las cuales son la recolección de datos que
hace referencia a la captura de imágenes estáticas en
los ingresos de esta universidad con resoluciones de
640 x 480, 450 x 390 y 2592 x 1728, por otra parte,
los algoritmos de reconocimiento de objetos y re-
conocimiento de caracteres. En los resultados se pudo



observar que mientras la imagen tenga una resolución
alta la cantidad de aciertos en la detección incrementa
considerablemente, dado el caso de tener resoluciones
iguales o superiores a la tercera descrita anteriormente
se tiene un porcentaje de aciertos que tienen tendencia
de sobrepasar el 90%. En conclusión, para obtener
resultados óptimos es importante aumentar la calidad
de la imagen pues, al momento de aplicar algoritmos
de procesamiento de imágenes se conseguirá reducir
el tiempo de análisis, de tal manera que existan menor
cantidad de errores al instante de detectar la placa
vehicular. Por otra parte, es importante tomar en cuenta
los cambios de iluminación, pues destellos de luz
pueden perjudicar la captura de imágenes y conducir
a resultados no favorables. Por último, al utilizar una
cámara de vigilancia se mejora e incluso se agilitan
los procesos de ingreso y salida de vehı́culos pues,
la presencia de un operario humano produce largos
tiempos de espera.

Yuan et al [10] presentan su proyecto que tuvo como
objetivo realizar un sistema de detección de placas
vehiculares para localizar el contenido inscrito en las
mismas. La metodologı́a empleada es experimental, se
obtuvo un dataset con imágenes de placas vehiculares,
el cual pasó diferentes pruebas con el algoritmo de
detección de bordes y el clasificador de caracteres
implementado con máquinas de soporte vectorial. Los
resultados demuestran que el procesamiento de las
imágenes tanto para su tratamiento como para su re-
conocimiento de caracteres se ve sujeto a un ordenador
con caracterı́sticas actuales, Se realiza una carga com-
putacional al procesador del mismo al enviar imágenes
que no son claras a varios algoritmos que aumentan su
resolución, pues a menor resolución mayor es el trabajo
de procesamiento. En conclusión, ofrecer un dataset de
entrenamiento al clasificador permite disminuir prob-
lemas con caracteres similares en situaciones donde
la imagen capturada sea borrosa, la resolución de la
imagen entra en juego cuando se busca un porcentaje
de acierto superior al 80

La presente investigación se basó en el análisis de
esta información, con el fin de diseñar un algoritmo
capaz de identificar vehı́culos, seleccionar las placas
vehiculares y, por último, mediante la aplicación de
visión por computador identificar y registrar el con-
tenido inscrito dentro de las mismas. De tal manera,
que se puede evaluar el desempeño de este sistema
utilizando la métrica de precisión, enfocada en la
cantidad de veces que acertó o falló en la lectura de
los caracteres pertenecientes a la placa.

III. METODOLOGÍA

A. Marco Teórico

1) Canny: El filtro Canny es un detector de bordes
de varias etapas. Utiliza un filtro basado en la derivada
de una gaussiana para calcular la intensidad de los

gradientes. La gaussiana reduce el efecto del ruido
presente en la imagen. Por último, los pı́xeles de los
bordes se mantienen o se eliminan mediante un umbral
de histéresis en la magnitud del gradiente. [11]

2) Transformación escala de grises: La escala de
grises es una gama de tonos de gris que va del blanco al
negro, tal y como se utiliza en una pantalla o impresión
monocromática. Las imágenes en escala de grises se
utilizan con mayor frecuencia en el procesamiento de
imágenes porque los datos más pequeños permiten a
los desarrolladores realizar operaciones más complejas
en menos tiempo. [12]

3) Reducción de ruido en imágenes: La reducción
de ruido es el proceso de eliminar el ruido de una señal.
Las imágenes tomadas tanto con cámaras digitales
como con cámaras de cine convencionales captan ruido
de diversas fuentes. El uso posterior de estas imágenes
suele requerir la eliminación (parcial) del ruido, ya
sea con fines estéticos, como en obras artı́sticas o de
marketing, o con fines prácticos, como la visión por
ordenador. [13]

4) OCR: OCR significa reconocimiento óptico de
caracteres. Es una tecnologı́a muy extendida para re-
conocer texto dentro de imágenes, como documentos
escaneados y fotos. La tecnologı́a OCR se utiliza para
convertir prácticamente cualquier tipo de imagen que
contenga texto escrito (mecanografiado, escrito a mano
o impreso) en datos de texto legibles por máquina, las
cuales pueden ser mejoradas para un resultado más
conciso [14]

5) Hilos: Los hilos se definen como la unidad de
ejecución dentro de un proceso. Por otra parte, un
proceso puede tener desde un solo hilo hasta muchos
hilos. Razón por la cual, se puede ejecutar un proceso
amplio en subprocesos más pequeños, que cumplan
todas las labores para las cuales son establecidas [6].

6) Algoritmo de Sustracción de Fondo: Es una
técnica común y ampliamente utilizada para generar
una máscara en primer plano (es decir, una imagen
binaria que contiene los pı́xeles que pertenecen a
objetos en movimiento en la escena) mediante el uso
de cámaras estáticas. Calcula la máscara en primer
plano realizando una resta entre el fotograma actual
y un modelo de fondo, conteniendo la parte estática
de la escena o, más en general, todo lo que pueda
considerarse como fondo dadas las caracterı́sticas de
la escena observada [7].

B. Etapas para la Detección de Placas Vehiculares

Para este proyecto se utiliza el lenguaje de progra-
mación Python, donde se desarrolla un flujo ası́ncrono
basado en cuatro etapas, la primera etapa inicia con
la lectura de un video, estableciendo una región en
especı́fico por donde pasarán los vehı́culos. La segunda
etapa consiste en el almacenamiento del frame para
su posterior análisis. La tercera etapa continua con



la detección de la placa a través de la combinación
de técnicas de transformación a escala de grises, re-
ducción de ruido y bordes de Canny. Y la cuarta etapa
concluye con el envı́o de la placa recortada al proceso
de OCR que se encargará de detectar los caracteres que
se encuentren inscritos en la placa vehicular.

El diagrama de funcionamiento se describe en la
Figura 1.

Fig. 1. Diagrama de funcionamiento del sistema.

1) Lectura del Video: Parte fundamental de este
proyecto es el análisis de múltiples videos, en los
cuales circulan vehı́culos y se visualiza la parte frontal,
la cual contiene la placa. Este proceso se lo realiza
utilizando la cámara de un sistema de vigilancia de
marca D-LINK modelo DCS-7110 con un lente óptico
de 8 megapı́xeles y una resolución de 1280 x 800. Los
videos son grabados a una altura de 3 metros y a una
distancia de 20 metros, en los cuales se visualiza la
parte frontal del vehı́culo, que es el área de interés de
análisis. El diagrama de funcionamiento se describe en
la Figura 2.

2) Detección del Movimiento Vehicular: Los videos
reproducidos cuentan con un área especı́fica, en la cual,
la imagen del vehı́culo proporciona una resolución
de la placa cercana a los pixeles más altos para su
lectura. Por ello, dentro de la resolución de 1280 x
800, se realizó diferentes pruebas en los ejes x e y,
proponiendo valores para el eje x que iban del 0 al
800 y en el eje y valores que iban desde el 500 al
800, sin embargo, se ha escogido aplicar una región de
detección vehicular en las coordenadas (5,600) (5,790).
Por otra parte, se ha establecido los contornos de
áreas de cada elemento del video superior a 30500
para descartar la detección de personas, animales o
cualquier otro ente externo.

Fig. 2. Lectura del video.

Fig. 3. Definición de región de movimiento.

3) Captura de Imagen: Una vez que el vehı́culo ha
sido detectado mediante el algoritmo de sustracción
de fondo, se procede a almacenar dicho frame en la
base de datos, y a su vez, esta imagen puede contener
un vehı́culo con una placa o no. Esto quiere decir
que cualquier vehı́culo será registrado para su posterior
análisis.

Fig. 4. Vehı́culo detectado con placa.

4) Detección de la placa: Para la detección de la
placa se realizan 3 procesos conocidos como:



Fig. 5. Vehı́culo detectado sin placa.

• Transformación a Escala de Grises: Este paso
facilita el procesamiento de la imagen, de tal
manera, que los procesos siguientes serán más
sencillos.

• Reducción de Ruido: Este paso permite disminuir
de manera gradual el ruido que existe en la
imagen detectada.

• T• Detección de bordes de Canny: Este paso per-
mite encontrar los 4 bordes que corresponden a la
placa vehicular contenida en la imagen procesada
anteriormente.

Al final de estos pasos, se obtiene un recorte de la
imagen analizada que contiene la placa a procesar por
el ORC.

Fig. 6. Placa detectada.

5) Lectura de la placa: Para la lectura de la placa
se utilizó OCR, perteneciente a las librerı́as de Visión
por Computador ofrecidas por Python, la cual recibe la
placa detectada en los procesos anteriores y da como
resultado el texto inscrito dentro de la misma, en este
caso el valor obtenido será XBB – 1370. Una vez que
se ha completado este proceso, la imagen recortada y el
texto obtenido son almacenados en la base de datos en
conjunto con el vehı́culo detectado en el primer paso.

6) Presentación de Resultados: Para la presentación
de resultados se desarrolló una interfaz gráfica en
React.js que contiene los siguientes componentes de-
tallados en la Figura 8.

Fig. 7. Resultado de la Placa Procesada.

Fig. 8. Resultado de la Placa Procesada.

Permite realizar una búsqueda de registros por fecha
y hora de los vehı́culos con sus respectivas placas como
se muestra en la Figura 9.

Fig. 9. Filtro de Registros por Fechas.

Por último, los registros se visualizan como lo
muestra la Figura 10.

IV. RESULTADOS

Se realizó pruebas en un video de 3 horas de
duración, el cual corresponde a la cámara de seguridad
ubicada en la entrada vehicular principal de la Univer-
sidad Politécnica Salesiana sede Quito campus sur, se
analizó el video por secciones de 15 minutos para el
rendimiento del sistema. Los resultados obtenidos se
visualizan en la tabla I.

La figura 11 compara el rendimiento que tiene el
sistema y el intervalo de tiempo que se está evaluando,



Fig. 10. Visualización de registros.

TABLA I
TABLA DE RESULTADOS PRUEBAS Nº1

Hora
Anal-
izada

N°
Autos
Ingresa-
dos

N° Au-
tos de-
tectados

% Au-
tos De-
tectados

N° Pla-
cas de-
tectadas

% Pla-
cas de-
tectadas

9:00 -
9:15

23 19 82,61 17 73,91

9:15 -
9:30

20 17 85,00 16 80,00

9:30 -
9:45

17 15 85,24 15 88,24

10:30 -
10:45

22 20 90,91 19 86,36

11:00 -
11:15

20 17 85,00 16 80,00

10:15 -
11:30

8 8 100,00 6 75,00

11:30 -
11:45

10 9 90,00 8 80,00

11:45 -
12:00

12 10 83,33 9 75,00

se detecta que el punto más alto de detección de
vehı́culos se dio en el rango de 10:30 a 10:45, y la
detección de las placas se da en el rango de 11:30 a
11:45.

Fig. 11. Rendimiento del sistema en la detección de placas según
el intervalo de tiempo.

Adicional se realizó una segunda prueba en el rango
horario de 6:39 a 6:56 en un video de 17 minutos de
duración, los resultados se visualizan en la tabla II.

En este rango horario se produce un efecto de con-
traluz en la grabación del video, por lo que provoca un
escenario distinto al tener una luminosidad diferente,

TABLA II
TABLA DE RESULTADOS PRUEBAS Nº2

Hora
Anal-
izada

N°
Autos
Ingresa-
dos

N° Au-
tos de-
tectados

% Au-
tos De-
tectados

N° Pla-
cas de-
tectadas

% Pla-
cas de-
tectadas

6:39 -
6:56

20 16 80,00 14 70,00

obteniendo un 80% de autos detectados y un 70% de
placas detectadas correctamente.

V. CONCLUSIONES

Se logró realizar un sistema de reconocimiento de
placas ecuatorianas aplicado al acceso del parqueadero
de la Universidad Politécnica Salesiana sede Quito
campus sur, con un rendimiento entre el 70% y 80%. El
sistema emplea un módulo de detección de carros us-
ando técnicas de detección de movimientos, un módulo
de detección de placa por medio del algoritmo de
detección de bordes, y un módulo de reconocimiento
de caracteres dentro de la placa empleando la librerı́a
EasyOCR. El sistema fue aplicado en grabaciones
durante el dı́a, con el fin de obtener iluminación de luz
natural, y a la vez excluyendo condiciones climáticas
adversas. Adicional que desarrolló un módulo para el
almacenamiento de las placas detectadas empleando
el framework Flask y el servidor web IIS, las cuales
pueden ser visualizadas a través de un website creado
con la librerı́a React.
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