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1) Vision Estéreo



Vision Estéreo

Cuando se proyecta una imagen 3D a una imagen
bidimensional se pierde informacién y no es una
transformacion reversible en sentido matematico, ya que en
principio, existe un numero infinito de escenas que pueden
resultar en la misma imagen.




Vision Estéreo

Una forma de recuperar la tercera dimension es utilizar dos (o
mas) imagenes, en analogia con los sistemas de vision
bioldgicos.

Se colocan 2 camaras en posiciones distintas a una distancia
conocida para obtener dos imagenes de cada punto de donde
se puede recuperar su posicion en 3D. El algoritmo basico es
el siguiente:

1) Obtener 2 imagenes separadas por una distancia d.

2) Identificar puntos correspondientes.

3) Utilizar triangulacion para determinar las 2 lineas en 3D en
las que esta el punto.

4) Intersectar las lineas para obtener el punto 3D.




Vision Estéreo

Una forma sencilla de resolver el problema de geometria es
considerando 2 camaras colineales (generalmente sobre el
mismo eje horizontal).

Con 2 camaras colineales separadas una distancia conocida
2d, tendremos 2 imagenes de cada punto (X,y).

El problema principal es que no es facil identificar los puntos
correspondientes entre las 2 imagenes, para lo cual existen 2
enfoques:

1) Correlacion
2) Relajacion




Correlacion

El enfoque de correlacidon consiste en tomar una pequena porciéon
de una imagen y convolucionarlo con la otra imagen para
encontrar la seccion que dé una mayor correlacion, indicando la
posible localizacion de esa caracteristica y calculando de esta
forma su distancia.

Este método es bastante simple pero tiene los siguientes
inconvenientes:

1) La complejidad computacional del proceso de convolucién.
2) Las imagenes pueden verse diferente desde 2 puntos de vista,
por lo que una mayor correlacion no es confiable.

Una alternativa es utilizar objetos caracteristicos para hacer la
correlacion (esquinas, orillas, etc.). Este enfoque se conoce como
basado en caracteristicas (feature based) y también es comun en
vision estéreo, ya que se reduce la complejidad computacional al
no considerar toda la imagen. IE




Relajacion

Imagen izquierda Imagen derecha




Relajacion

Resta de imagenes izquierda y derecha
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Relajacion

Algoritmo:

1) Obtener imagenes izquierda y derecha.

2) convertir a escala de grises.

3) obtener sus bordes (generalmente por Sobel).

4) Detectar el cédigo de cadena de un objeto y etiquetarlo en
cada uno de los bordes de las imagenes izquierda y derecha.
5) Para caracterizar cada objeto encontrado, calcular su vector
de atributos designado genéricamente como X y cuyas
componentes son los valores medios del médulo del
gradiente, la direccion del gradiente, la Laplaciana y la
varianza (para el calculo del médulo y la direccién del
gradiente se utilizan los operadores de Sobel).

Encontrar la correspondencia entre segmentos de ambas
imagenes, por medio de su vector de atributos.

33) Visién por Computador: Imagenes Digitales y Aplicaciones, Gonzalo Pajares Martinsanz y Jesis M. de la
Cruz Garcia, Alfaomega-Ra-Ma, México D.F.




2) Movimiento



Movimiento

El analisis de imagenes en movimiento es en cierta forma
analogo al problema estéreo. Consiste en integrar la
informacidon de 2 o mas imagenes con pequeias diferencias
espaciales para ayudar a su interpretacion.

Al considerar movimiento, puede ser que los objetos se
muevan, o que la camara se mueva o ambos.

El analisis de una secuencia de imagenes se puede ver desde 2
puntos de vista:

1) Continuo: Se considera la secuencia de imagenes como un
flujo de intensidades cambiantes a lo que se denomina flujo
optico.

2) Discreto: Se considera la secuencia de imagenes como un
conjunto de diferentes imagenes estaticas.
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Movimiento

Imagenes en movimiento:

-

Superposicion de
imagenes:

33) Visién por Computador: Imagenes Digitales y Aplicaciones, Gonzalo Pajares Martinsanz y Jesis M. de la g 13
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Movimiento

Existen3 grandes grupos de problemas relacionados con el
movimiento desde un punto de vista practico:

1) La deteccidon del movimiento es el problema mas simple. Se
trata de registrar cualquier movimiento detectado. Es (til en el
campo de la seqguridad. Se suele utilizar una simple camara
estatica.

2) Deteccidn y localizacién de los objetos en movimiento. Una
camara se sitlla en una posicion estatica y los objetos se
mueven en la escena, o la camara se mueve y los objetos son
estaticos o ambas cosas a la vez. El problema caracteristico
consiste en la deteccion del objeto, la deteccidén de la
trayectoria de su movimiento y la prediccion de su futura
trayectoria.

33) Visién por Computador: Imagenes Digitales y Aplicaciones, Gonzalo Pajares Martinsanz y Jesis M. de la IE
Cruz Garcia, Alfaomega-Ra-Ma, México D.F.




Movimiento

3) Obtencidn de las propiedades 3D de los objetos a partir de
un conjunto de proyecciones 2D adquiridas en distintos
instantes de tiempo del movimiento de los objetos.

33) Visién por Computador: Imagenes Digitales y Aplicaciones, Gonzalo Pajares Martinsanz y Jesis M. de la
Cruz Garcia, Alfaomega-Ra-Ma, México D.F.
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Fin

Unidad VI - Analisis del Movimiento
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