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4.2.1. Metodoloǵıa . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 86
4.2.2. Métodos de análisis . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 86

4.3. Resultados fusión de registros . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 88
4.4. Resultados registros individuales . . . . . . . . . . . . . . . . . 90
4.5. Resultados algoritmo de ventana deslizante . . . . . . . . . . . 95
4.6. Resultados condiciones LOS y NLOS . . . . . . . . . . . . . . . 98
4.7. Resultados condiciones LOS-NLOS y análisis algoritmo de ven-

tana deslizante . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 109
4.8. Análisis de resultados . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 114

5. Resultados experimentales V2I 123
5.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 123
5.2. Descripción de la métodologia utilizada para el análisis de las

medidas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 124
5.3. Resultados experimentales . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 128

5.3.1. Resultados escenario urbano alta densidad . . . . . . . . 128
5.3.2. Resultados escenario de autov́ıa (pasarela) . . . . . . . . 135

5.4. Análisis de resultados . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 136

6. Conclusiones y ĺıneas futuras 147
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