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INTRODUCCION OBJETIVOS ‘
Una situacion que a las personas nos parece tan trivial como Implementacion de una solucién de bajo coste para la
distinguir entre diferentes objetos, es mas complicado de identificacion de objetos en interiores basada en un sensor
realizar mediante un ordenador. Dotar a los robots de la que adquiere nubes de puntos.

capacidad de interpretar el entorno y reconocer los objetos
que componen la escena ha llevado al desarrollo de
aplicaciones como conduccion auténoma, deteccion de caidas
y deteccion de intrusos, entre otras. Los grandes avances
producidos en la ultima década en el ambito de la Inteligencia
Artificial y la adquisicion de imagenes han posibilitado el
desarrollo de nuevas tecnologias y aplicaciones.

La informacién debe ser captada por la camara CamBoard
pico flexx y los datos procesados por el computador de bajo
coste, NVIDIA Jetson nano.

METODOLOGIA

Siguiendo las etapas de los sistemas de vision artificial: el sensor realiza una captura de la escena que es almacenada en el
computador. La nube es segmentada en busca de objetos, si se detectan posibles objetos, se predice la clase a la que pertenece los
puntos en cuestion.

Para predecir las clases se ha entrenado, siguiendo las técnicas de aprendizaje profundo, un modelo de clasificacion de objetos
tridimensional con multiples nubes de puntos de los objetos en cuestion. El enfoque seguido es PointNet, un método que ha causado
una revolucién en el reconocimiento de objetos en nubes de puntos sin procesar.
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CONCLUSIONES HERRAMIENTAS UTILIZADAS ‘

Los avances producidos en los ultimos afios han permitido utilizar sistemas de P @DPENSD

captacion y procesado de nubes de puntos de bajo costo para realizar tareas de
reconocimiento de objetos.

Keras TensorFlow
Se ha conseguido segmentar nubes de puntos en busca de posibles objetos,

logrando extraer los conjuntos de puntos sospechosos y su posicion en la escena. “

Se han obtenido resultados superiores al 80% de precisién en tareas de clasificacién ‘ eem
seaborn

con multiples clases de objetos en nubes de puntos sin procesar.



