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Introduccion

La vision artificial es una rama de la ingenieria electrénica
gue tiene por objeto modelar matematicamente los procesos
de percepcion visual de los seres vivos.
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Estado del arte

Clasificacion mas relevante de los algoritmos de seguimiento:
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Arqguitectura Hardware y Software:

Herramientas y dispositivos necesarios para ejecutar la aplicacion:

1.Sistema Operativo

3. Libreria cvblobslib

>

=~ hlobslib

2.Biblioteca OpenCV 2.1.0

OpenCV

4.Camara Logitech QuickCam
Pro 9000




Arquitectura funcional

Esquema taxondmico del capitulo.

Estudio de los
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Mejora 1: Tracking de personas

Figura esquelética

# Contorno en dos dimensiones
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Basados en modelos |

Figura esquelética:

 La estructura inherente nano es el esqueleto.

* Representacion de | | cuerpo humano en
segmentos y unidos por
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No basados en modelos

Seguimiento basado en reqgiones

* Identifican un blob y se sigue en el tiempo utilizando una medida

de similaridad (area, ancho, altura...).
1.Introduccion,

2.Estado del arte.
3.Arquitectura Sequimiento basado en contornos activos

AEEYELTE e Siguen a las personas representando sus contornos como
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4.Arquitectura los frames sucesivos.

Funcional.
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Sequimiento basado en rasgos

6.Conclusiones.
7 Trabajo futuro. » Busca reducir el gasto computacional de los métodos anteriores,
mediante el seguimiento de rasgos sobresalientes tales como
esquinas, textura y color.
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Filtro de prediccion |

Filtro de particulas:

" Probabilidad & Densidad a posteriorn
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Filtros de prediccion |l
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Discusion:

Objetivo: Desarrollar una aplicacion robusta que realice de una
manera efectiva el seguimiento de personas en distintas
situaciones, incluso cuando la informacion es insuficiente.

Solucidn:;

Solucion Fingiltro de prediccién

. +
Mitguilmipredibeisade &7l mb IS R Mb basado

Seguimiento basado en modelos 0 no modelos.

"B o A R IR e B A B P PR S osturas y
en entornos complicados.
* Reducido coste computacional.

* Reducido coste computacional.
» Sencillez de implementacion.

* Reducido gasto de memoria.
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Mejora 2. Deteccion de personas estaticas
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Mejora deteccion de personas estaticas



Experimentacion:
Tracking de personas
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Experimentacion:
Deteccion de personas estaticas

Persona de pie en interior Persona de pie en exterior
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Conclusiones:

Mejora 1: Tracking de personas

*En escenarios apropiados - Robusta y eficaz.

sEn escenarios inapropiados - Desactivacic’m del moédulo
de seguimiento & | clor™”

Mejora 2: Detec(

*Funciona mejor

*Mas de una perg@r

Mejora 3: Graba

= Simplifica la lab e 4as deSithellas mejoras.

Inapropiado
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Trabajo futuro:

Mejora 1: Tracking de personas

» Actualizacion de la mejora para que se realice el seguimiento
en los casos en que hay mas de dos personas.

= Mejorar la relacion eficiencia-coste computacional de los
algoritmos de seguimiento.

= Ajustar la aplicacion para espacios exteriores.

Mejora 2:Deteccidn de personas estaticas

= Aumentar el niumero de personas que son detectadas al estar
detenidas.

Mejora 3: Grabacion del video de salida

= Almacenar en un fichero de datos el numero de personas que
entran en la escena, la trayectoria seguida y el tiempo empleado
en completarlo.
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