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RESUMEN. Este proyecto plantea el desarrollo de tecnicas de deteccion de participantes del trafico y prediccion de
su movimiento para la integracion segura del vehiculo en entornos urbanos. Para ello se hace uso de una platatforma
multi-sensorial y se aplican tecnicas inteligentes, como redes neuronales profundas, apoyadas para su ajuste en entor-
nos simulados, que se transferiran a la aplicacion real y se validaran experimentalmente.
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