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ROBOTICA

1. Introduccion

s Sistemas de visidn, de los sensores mas usado en robdtica auténoma
» La dificultad estd en extraer informacién atil de las imagenes

s Robots sociales interactuando con humanos

m |La interaccidn basica entre humanos es mirarse a la cara
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Atencion visual en robots

= Fijacién en uno o varios aspectos interesantes de la realidad y pre-
scindir de los restantes

» Las cdmaras de los robots proveen de un amplio flujo de datos

= Dos vertientes de atencién:
Local Seleccionar dentro de una imagen lo que interesa

Global Seleccionar del entorno lo que interesa y dirigir la mirada
hacia ellos
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2. Sistema de atencion

s Objetivo: realizar un seguimiento visual de las caras de las multiples
personas en escena

Seguimiento
con mvto.

(tracking)
Segln Reparto de
tiempoSeguimiento la mirada
Imagen Detector caras _|Lista de cara
B/N Haar instantaneas| en escena
~ Segun Olvido de
tiempoBusqueda- antiguas
Forzada caras

Exploracién de
nuevas caras
(bUsqueda)

= Mecanismo bottom-up: los objetos guian los movimientos de la cdmara

= Mecanismo top-down: los objetos relevantes tienen apariencia humana
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1. Deteccidon de caras

Imagena Detector Caras
B instanténeg‘s S

/N Haar

Detecta las caras humanas existentes en la imagen actual

Da como salida las posiciones de las caras dentro de la imagen

Basado en filtros Haar en cascada AdaBoost

Biblioteca OpenCV
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2. Representacion de la escena

longitude

Latitude
(04

Imagen,| Detector Caras _sJLista de caras o
B/N instanténegs &

Haar en esceha

> latitude

Longitude ﬁ

= Ampliado el campo de visién de la camara
= El cuello mecanico sobre el que esta permite moverla a voluntad

Transformacién de coordenadas de la imagen a coordenadas en la

€sCena

Y de coordenadas en |la escena a comandos en el cuello mecanico
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3. Reparto de la mirada

Lista de carag Sa”e”‘:ia> Reparto de
en escena la mirada

Movimiento del cuello mecanico para dirigir la atencidn

= Con varias caras hay que decidir a dénde mirar después

Cada cara tiene asociado un foco de atencién y una saliencia

El punto de atencién es la posicidén de |la cara en escena
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Saliencia

Cara A Cara B

= Es todo aquello que llama la atencion segln el instante

= Valor que aumenta con el paso del tiempo

El sistema dirige la atencidén hacia la cara con maxima saliencia

= Se anula cada vez que se visita tal cara (inhibicién de retorno)
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4. Seguimiento con movimiento

Segun —
Lista de carad tiempoSeguimiento_| Seguimiento
>»| con mvto.
en escena (tracking)

= Cuando el sistema elige una cara la sigue espacialmente un tiempo

= Controlador P para conseguir un movimiento suave del cuello mecanico

Funcién de velocidad en funcion del desplazamiento

Controlador P ———
100 |-

80
Velocidad (%) * [
40}

20

0 . . .
0 50 100 150 200 250 300

Valor del centro de atencion (pixeles)

= Mantiene la cara objetivo en el centro de la imagen
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5. Exploracion de nuevas caras

Segun
- tiempoBusqueda-
Lista de carasl Forzada

en escena

Exploracién de
2| nuevas caras
(busqueda)

En cualquier momento puede interesar la bisqueda de nuevas caras

Inserta en memoria local puntos de exploraciéon con alta saliencia

Dos tipos: aleatorios y de recorrido

Son visitados rapidamente para ver si existen caras

Si es asi, entran en memoria para el reparto de mirada

El tiempo entre blsquedas es proporcional al nimero de caras
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6. Representacion interna del entorno. Vida

Segun
Lista de carag _ vida o
‘ en escena

Olvido de
antiguas
caras

SN K

Cara A

Cara B

(Sin olvido) (Con olvido)

= Las personas se mueven y eventualmente desaparecen de la escena

El sistema ha de olvidar antiguas caras que ya no estdn
Vida: dinamica inversa a la saliencia

Cada vez que se visita un objeto su vida se incrementa un poco

Un objeto frecuentemente visitado tiene mayor vida

Limite maximo para evitar saturacion

Si la vida de una cara es inferior a un umbral es que ha desaparecido
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3. Implementacioén software

= Componente en JdeRobot (iFollowFace) con maquina de estados

= Estado O:
= Estado 1:
= Estado 2:
= Estado 3:

Estado 3

Seguir )‘ Seguir objetivo (
<

Cara

Ausencia| Tie
9

Mvto. de cara | trac

completado

a

(Faso del tiempo)

Bajar vida

Aumentar saliencia

Eliminar fantasmas

Mvto. no completado Estado 0 Enfocar objetivo
> »,

Deliberar )
siguiente

a -
Y objetivo A

P
ing de cara
otad

PN

Estado 2

Analizar
imagen

Estado 1

Completar
movimiento
sacadico

Mvto. no completado (

%]  |Existencia

al
completado

el sistema se pregunta si hay algin objetivo a mirar

se completa el movimiento a la posicidn indicada

analizar imagen para ver si hay caras o no

seguir cara detectada
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ROBOTICA

4. Experimentos

= Seguimiento de una cara (Ver video de seguimiento)

= Seguimiento de varias caras (Ver video de reparto de mirada)
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5. Conclusiones

Sistema atencion visual global busca y sigue caras humanas
Campo visual de la escena mayor que el instantdneo
Reparte la mirada si hay varios interlocutores

Representacion coherente olvidando las que ya no estdn
Mecanismo de dindmica concurrente entre vida y saliencia

Memoria local de corto plazo como campo de visién de toda la escena

Trabajos futuros

Detectar emociones

Obstaculos de navegaciéon también como focos de atencién
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