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Introducción 2

Introducción

Robótica ficción vs Robótica real
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Introducción 3

¿Qué es un robot?

Sistema informático con:

Sensores

Actuadores

Computador

Hay que programarlo para que consiga sus

objetivos y sea sensible a la situación
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Introducción 4

¿Qué es la visión computacional?

Cámara, imágenes

Procesamiento: bordes, transformadas,

color, segmentación en objetos...

Reconocimiento de formas, caras...

Pares estéreo, ĺınea epipolar...

Reconstrucción 3D
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Introducción 5

Visión dentro de robótica

Es un sensor más: proporciona infor-

mación del entorno

Potencialmente muy rico

MUY barato (cmos, webcam)

Extraer información útil es complejo

Flujo desbordante de datos

Los robots más modernos la usan
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Percepción en robots 6

Percepción en robots

La arquitectura de un robot es la organización de sus capacidades sen-

soriales, de procesamiento y de acción para conseguir un repertorio de

comportamientos inteligentes interactuando con cierto entorno

La arquitectura determina el comportamiento observable

Repertorio de comportamientos

Información desbordante, incierta

Selección de acción, atención
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Percepción en robots 7

Arquitectura JDE

Comportamiento = percepción y control

Fragmentación en unidades (esquemas) aśıncronas concurrentes

- de percepción elaboran est́ımulos

- de actuación toman decisiones

La colección de esquemas se organiza en jerarqúıa

Jerarqúıa Dinámica de Esquemas
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Percepción en robots 8

Esquemas perceptivos
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ACTIVACIÓN y PARÁMETROS de MODULACIÓN

ESQUEMA PERCEPTIVO

ESTÍMULO ESTÍMULO ESTÍMULO

SENSORES

Producen est́ımulos y los mantienen actualizados (anclados)

un est́ımulo es una pieza de información que al menos un esquema de

actuación necesita para tomar sus decisiones

Simples lecturas sensoriales, transformaciones más elaboradas o de-

pende de otros est́ımulos
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Percepción en robots 9

Percepción en JDE

proporcional
CorrecciónIdentificación

pelota

sigue−pelota

Colección dinámica de est́ımulos (organizados en jerarqúıa)

Carácter subsidiario de la percepción

Coordinación con actuación: percepción situada, ¿cuándo?

Sólo se buscan los est́ımulos que interesan (atención)
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Hipótesis suelo 10

Hipótesis suelo

Comportamiento sigue-pared con visión

identificar la frontera entre suelo y pared

un esquema perceptivo y otro de actuación basado en casos

no hay estimación expĺıcita de distancia
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Hipótesis suelo 11

Segmentación en la imagen

abducir es hipotetizar: a→ b

segmentación abductiva es muy rápida
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Hipótesis suelo 12

Navegación local con visión monocular
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Taxias visuales con filtros de color 13

Taxias visuales con filtros de color

Comportamiento sigue-pelota con visión

esquema perceptivo: identificar posición de pelota

esquema actuación: control corrección proporcional

no hay estimación expĺıcita de distancia
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Taxias visuales con filtros de color 14

Filtro de color

espacios de color

RGB:

Rmin,Rmax,Gmin,Gmax,Bmin,Bmax

HSI:

Hmin,Hmax,Smin,Smax
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Taxias visuales con filtros de color 15

Comportamiento sigue-pelota con visión cenital
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Taxias visuales con filtros de color 16

Comportamiento sigue-persona con visión
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Taxias visuales con filtros de color 17

¿Cómo?

CONTROL CUELLO

Visual
Tracking Search ForcesFiltro

CONTROL BASE MOTORA

Stop
Avoid−

Obstacles VFF Tracking
Base

SiguePersona

Esquemas Actuadores

Esquemas Perceptivos
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Taxias visuales con filtros de color 18

También en el perrito
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Localización visual 19

Localización visual

Filtro de particulas: modelo observación, movimiento y remuestreo
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Localización visual 20
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Atención visual 21

Atención visual
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Atención visual 22

longitude

u

v

latitude

La imagen de escena es más rica que la monocular

Percepción activa: hay que mover el cuello mecánico

Filtro para los colores relevantes

Dinámicas temporales de saliencia y de vida
• liv(object, t) = liv(object, t− 1)−∆Ltime

• liv(object, t) = liv(object, t− 1) + ∆Lobservation

• sal(fixp, t) = sal(fixp, t− 1) + ∆Stime

• sal(fixp, t) = 0
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Combinación de información visual 23

Combinación de información visual

Detección de puertas

Profundidad fusionando evidencias probabiĺısticamente
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Combinación de información visual 24

Percepción estructurada

jambas−3D

puertas

imagen

bordes 

visuales
jambas

busca
puerta

ir a
punto

sónares

Jerarqúıa de est́ımulos

Interpretación y contexto de percepción

Percepción activa: el robot se mueve para tomar más imágenes
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Combinación de información visual 25

Reconocimiento de congénere

Suma heterogénea de subest́ımulos

mancha visual roja

más ancho que alto

mancha negra o azul encima

sensación de profundidad
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Combinación de información visual 26

Es muy robusto y discriminante
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Visión tridimensional, geometria proyectiva 27

Visión tridimensional, geometria proyectiva

Seguimiento 3D con filtro de part́ıculas
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Visión tridimensional, geometria proyectiva 28

Filtro de part́ıculas: modelo observación, movimiento y remuestreo

Población de part́ıculas se mueve por el espacio de estados

Cada particula tiene un peso

Iterativo, eficiente

Sólo se explota el color
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Visión tridimensional, geometria proyectiva 29

Aplicación de seguridad
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Visión tridimensional, geometria proyectiva 30

Reconstruccion tridimensional con algoritmo evolutivo
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Conclusiones 31

Conclusiones

La visión es un sensor más para los robots: barato, rico y complejo

El procesamiento visual ha de encajar en el planteamiento de percep-

ción que ofrece la arquitectura. JDE: colección dinámica y jerarqui-

zada de est́ımulos

No hace falta procesamiento visual muy complicado para generar com-

portamiento complejo. Ejemplos: hipótesis suelo, taxias de color, aten-

ción, seguimiento, reconstrucción, combinación subest́ımulos...

Ĺınea futura: atención 3D, reconstrucción 3D
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