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Contexto:

Grupo de Sistemas Robotizados (DISA-UPV):

“Automatizacion de operaciones en una terminal
de contenedores” (FEDER-CICYT 1FD97-2158-
C04-03 (TAP)).

Grupo de Vision (SRI-UK):
“Sensing and control for plant scale husbandry”.

Grupo de Vision por Computador (DISCA-UPV):

“Patchwork” (EC - PATCHWORK Contract
AIR93-1299).



Contexto:
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Objetivos:

General:

Descripcion de un sistema de vision
activa para resolver el problema de
localizacion visual en un entorno poco

estructurado.

Especificos:
Disefo de un sistema binocular de vision
activa flexible.

Solucion del problema de localizacion
visual de forma robusta y eficiente.
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Temas principales:

Sistema binocular
Antecedentes
Diseno “hardware”
Diseno “software”
Prototipo: SiviS




Antecedentes:

Pophes, [Spain] (1996)

Grados de movilidad:

Mecanicos. 4 ges, (2 panordmico - cabeceo de
cuelloy 1 vergencia por camara).

Opticos: zoom, aperturay enfoque.

Lince, [Spain] (1999)

Grados de movilidad:

Mecanicos. 5 ges, (1 panordmico de cuelloy 2
vergencia- elevacion por camara).

Opticos: zoom, aperturay enfoque.

Auc-head, [Denmark] (1995)

Grados de movilidad:

Mecanicos. 6 ges, ( 2 panoramico - cabeceo de cuelloy 2
vergencia- elevacion por camara).

Opticos: zoom, apertura, enfoque.

Descartes 1664




Diseno “hardware”:




Diseno “hardware”:
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Diseno “software”:

PLANIFICACION
Conocimiento [—p Interfaz

CLASIFICACION

Conocimiento [—pi Ventana
AW
VISION BINOCULAR

Imagen 3D, Ventana
subiméagenes e 3D
y Calibracion Cabezal
VISION (derecho) VISION (izquierdo)
Imagen 2D, Ventanas
subimagenes > 2D
Descaﬂei ‘554__ Camara, Optica
£ e digitdizador [®] activa




Diseno “software”:

N
ImRoi/Car W(Lo,) ImRoi/Car
""""""" Preproceso ~ ]~ """ TT7 )
ImCar Mirar
ref(t)
Reacciones Acomodar
Controlar

Establecer
- Posicion y
Orientacion.

Capturar y
Establecer
Optica(t)

Capturar y
Establecer
Optica(t)

Odometria
M ecanica(t)
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MiL+ COM MIL+ COM

Nivel fisico
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Diseno “software”:

Usuario local Usuario remoto

__________________________________________ Ao | oA

PLANIFICADOR

Objeto y Punto de interés.

Modelo del Entorno: <
Obs (Car, 3D(t), P(3D), TCPIP
Estado(t), ...)

Comportamientos visuales
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Diseno “software”:

punto de interés sistema ocioso

objeto perdido l i
Reconocer entorno \ >

objeto localizad objeto perdido

C\ASeguir objeto y

buscar punto

punto localizado|  [punto perdido



Prototipo: SIvIS
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Prototipo: SIVIS
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Prototipo: SIVIS

Control Motor Potenciometro

GND




Prototipo: SIvIS
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Temas principales:

Localizacion visual
Calibracion
Recontruccion 3D
Robustez
Robustez y eficiencia




Calibracion:

Matriz Fundamental [Sanchez and Calatayud,
2000] OI2|:dl = dchZ[CZt Cl]X C2R01 ClCdl

m' xF xm=0




Calibracion:

Matriz Fundamental [Sanchez and Calatayud,
2000] OI2|:dl = dZCCz[CZt Cl]X CZRCl ClCdl
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Calibracion:

Matriz Fundamental [Sanchez and Calatayud,
2000] OI2|:dl = dZCCz[CZt Cl]X CZRCl ClCdl



Calibracion:

Matriz Fundamental [Sanchez and Calatayud,
2000] OI2|:dl = dchZ[Czt Cl]X C2RC1 ClCdl

Interpolacion [Puig and Sanchez, 2000]:

Variable de Control=min

V ariable de Control=max

l

.

v

Calibrar

Calibrar

Calibrar

l

'

l

Estimar parametros del modelo de calibracion

rror > Epsilon

*No

>

Terminar

Variable de Control=otra

_>




Reconstruccion 3D:




Reconstruccion 3D:
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Reconstruccion 3D:




Reconstruccion 3D:
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Robustez:

Fusion: calculo de incertidumbres.
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Robustez:

Fusion: calculo de incertidumbres.
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Robustez y eficiencia:

Transformada de Hough

Espacio de caracteristicas Espacio de parametros

-t +
Ay °+Dy +Et, +Fnr +G =0

=t +t, +t,




Robustez y eficiencia:

Transformada de Hough de N-puntos.

£ 10"
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t=t +t,+t,
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Robustez y eficiencia:

Transformada de Hough de N-puntos.

t=t +t +t,
t.=(c! / (c-N)1) x(p! / (p-N)!) xi(@N) xk_

iTHm-puntos sicfu,, . .
TH N - puntos= | _ ; sslendo m=min(c, d)
1 TH1-punto sic>u,,




