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El presente documento constituye el resumen ejecutivo del entregable E21, ‘Plataforma

monitorizacién y ejecucion de trayectorias’, del proyecto 5GVEC, que tiene como objetivo
desarrollar soluciones tecnoldgicas basadas en 5G para facilitar el despliegue de vehiculos
conectados y auténomos. Concretamente, este entregable se centra en la implementacion de
una plataforma que permite la monitorizacién en tiempo real y la ejecucion remota de trayectorias
vehiculares en entornos controlados, siendo crucial para validar casos de uso especificos del
proyecto y optimizar las comunicaciones V2X (Vehicle-to-Everything).

Esta plataforma forma parte del ecosistema 5GVEC y esta estrechamente relacionada con
entregables previos como el disefio funcional del sistema (E19) y su integracién global (E20), asi
como con futuros trabajos de validacion (E22).

Los objetivos principales del entregable E21 son los siguientes:

e Desarrollar una plataforma integral para la monitorizacién y ejecucion remota de
trayectorias por parte de los vehiculos auténomos.

e Implementar un sistema que permita gestionar, supervisar y monitorizar el estado de los
vehiculos auténomos y su interaccion con los entornos controlados.

e Proporcionar herramientas para la creacion, edicion, planificacidon y ejecucion de las
trayectorias que realizaran los vehiculos.

e Garantizar la interoperabilidad entre sistemas heterogéneos y la seguridad de las
operaciones mediante la utilizacién de un middleware (MQTT y ROS2) y mecanismos
avanzados de autenticacion y autorizacién (Keycloak).

o Establecer las bases tecnolégicas necesarias para la futura validacion en entornos reales
prevista en el entregable E22.

El entregable E21 describe una plataforma tecnoldgica desplegada sobre una infraestructura
cloud privada mediante el uso de contenedores Docker. Este sistema permite gestionar el ciclo
completo de las trayectorias de los vehiculos auténomos y monitorizar su ejecucion en tiempo
real, utilizando interfaces graficas y mecanismos de seguridad basados en autenticacion y
autorizacion mediante Keycloak.

La solucién tecnoldgica esté estructurada en los siguientes componentes principales:
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e Backend: implementado con Django REST Framework, desplegado mediante Gunicorn.
Gestiona operaciones CRUD sobre entidades clave (trayectorias, vehiculos y
notificaciones) y controla la comunicacién con los vehiculos.

e Frontend: desarrollado en Angular y desplegado con NGINX, permite a los usuarios la
gestion de trayectorias mediante una interfaz gréfica.

e Middleware (MQTT—ROS2): actia como intermediario, gestionando la traduccién y
sincronizacion entre el protocolo MQTT (sistema central) y ROS2 (vehiculos auténomos).

o Base de datos PostgreSQL: almacena toda la informacién operativa del sistema.

La autenticacion y autorizaciéon de los usuarios se gestiona mediante Keycloak, permitiendo
definir distintos roles (como administrador u operador) y aplicar politicas de acceso diferenciadas
en la interfaz y en los servicios.

Durante el desarrollo se adopté una arquitectura basada en microservicios y tecnologias
ampliamente consolidadas como Django, Angular, MQTT, ROS2 y Docker, lo que permite
asegurar la escalabilidad, el mantenimiento y la interoperabilidad del sistema.

La plataforma incluye funcionalidades como la creacion, edicion, planificaciéon y asignacion de
trayectorias a los vehiculos, asi como el seguimiento en tiempo real de su estado operativo.
Ademas, incorpora una vista sobre mapa que permite monitorizar graficamente las trayectorias
activas y la posicion actual de los vehiculos. El sistema también almacena el historial de
trayectorias y eventos, lo que proporciona una trazabilidad completa de todas las operaciones
realizadas.

Por ultimo, el sistema reacciona de forma dinamica a los eventos recibidos desde los vehiculos
através del middleware. Esta capacidad permite que la informacion mostrada en la interfaz, como
el estado o la posicion del vehiculo, se actualice automaticamente en tiempo real conforme a los
mensajes entrantes.

El entregable E21 ha permitido realizar otro avance en el proyecto 5GVEC, ofreciendo una
plataforma tecnoldgica eficiente y segura, capaz de gestionar trayectorias de los vehiculos
autébnomos y monitorizar su ejecucion en tiempo real en entornos controlados.

Entre los principales logros obtenidos destacan:

La integracién y despliegue de servicios clave (frontend, backend, middleware y base de
datos) en una plataforma cloud escalable.

El desarrollo de una interfaz grafica que permite gestionar de forma remota los vehiculos
y las trayectorias.

La puesta en marcha de un middleware que permite la interoperabilidad entre los
protocolos MQTT (sistema central) y ROS2 (vehiculos autbnomos) mediante traduccion
y sincronizacion semantica y temporal.
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e Laincorporacion de un sistema de autenticacién y autorizacién mediante Keycloak para
el control de acceso y la gestion de usuarios.

Los resultados obtenidos en este entregable confirman la operatividad de la plataforma,
validando su capacidad para gestionar trayectorias de los vehiculos auténomos en tiempo real.
El sistema esta preparado para ser utilizado en las pruebas de validacion definidas en el
entregable E22, lo que permitira evaluar su funcionamiento en escenarios reales y facilitar futuros
desarrollos en el ambito del vehiculo conectado y auténomo.



