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Proyectos previos: DESEO

eDEteccion y SEguimiento de Objetos

DESEO capaz de seguir personas en tiempo real haciendo uso de DSPs

F.M. Hernandez-Tejera, J. Cabrera-Gamez, M. Castrilldon-Santana, A. Dominguez-Brito, C. Guerra-Artal, J. Hernandez-Sosa,

J. Isern-Gonzéalez. “DESEQO: An Active Vision System for detection, Tracking and Recognition” ICVS99, LNCS, vol. 1542.



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/icvs99-46.ps.gz
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/icvs99-46.ps.gz
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/DESEO/DESEO4.avi

Proyectos previos: eldi

Mascota del Museo Elder de Ciencia y Tecnologia de Las Palmas de Gran
Canaria. Operando diariamente desde Dic. de 1999 hasta mediados 2001.
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J. Cabrera, D. Hernandez, A.C.Dominguez, M. Castrillén, J. Lorenzo, J. Isern, C. Guerra, |. Pérez, A. Falcon, M. Hernandez,
J. Méndez. “Experiences with a Museum Robot” Workshop on Edutainment Robots 2000



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/eldi5p.ps.gz
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/eldi5p.ps.gz
http://mozart.dis.ulpgc.es/Publications/eldi/eldiJuega.mpg

Proyectos previos: CASIMIRO
Behaviour
s —
Vision \\Yound Gestu% Sound

Q. Déniz. An Engineering Approach to Sociable Robots, PhD thesis, 2006.

CAra expreSlva y
procesaMlento percepto-
motor basico para un RObot
Interactivo



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/oscar/PhdThesisDocument.pdf

Proyectos previos: CASIMIRO

Deteccion de personas y localizacion

Vision Omnidireccional

Localizacion de sonido
Fijacion

Atencion Audiovisual

Habituacion
ldentificacion

Deteccion del rostro

Identificacion

Propietario
Reconocimiento de acciones

Afirmaciones y negaciones

Acciones basicas

Habilidades de comunicacion

Emociones
Habla

O. Déniz. An Engineering Approach to Sociable Robots, PhD thesis, 2006.



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/oscar/PhdThesisDocument.pdf
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/oscar/Presentacion.avi

Seguimiento

e Patrones

Cayetano Guerra, Mario Hernandez, Antonio Dominguez and Daniel Hernandez A New Approach to the Template Update Problem LNCS,
IbPRIA 2005, Volume 3522


ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/Elena Statistic based.mpg

Seguimiento

e Omnidireccional

0. Déniz. An Engineering Approach to Sociable Robots, PhD thesis, 2006.



Seguimiento

e Boids

Considerado como una propiedad emergente de un conjunto de
particulas, donde el comportamiento de cada una viene
afectado también por el del grupo.
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Alineamiento:
tendencia a
dirigirse en
similar direccién
gue el grupo

Separacion:
tendencia a evitar
acercarse en exceso



Seguimiento

e Boids

Dada la imagen CIE L*a*b Image, Sc, Sv, Spc, para cada particula:

Regla 1: Color y Topografia.

Movimiento hacia elementos atractivos dado el encaje de color o
su alto valor de gradiente. La vecindad define la velocidad.

Regla 2: Agrupamiento
Movimiento hacia el centroide de la manada (Sc)

Regla 3: Alineamiento
Adaptacion a la velocidad media de la manada (Sv)

Regla 4: Prediccioén
Movimiento hacia el centroide previsto (Spc)

L. Anton-Canalis, E. Sanchez-Nielsen and M. Hernandez-Tejera "Swarmtrack: A Particle Swarm Approach to Visual Tracking “ VISAPP 2006.



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/luis-swarmtrack-2006.pdf
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/waveface.avi

Deteccion de personas

Técnicas:

 Implicitas o0 basadas en patrones, p.e. Viola-Jones [1]
» Explicitas o0 basadas en conocimiento: movimiento, color, etc.

Esguema de Viola-Jones aplicado a:

* Rostros frontales [1]
» Cabeza y hombros [2], asi como piernas y brazos [3].
» Elementos faciales: 0jos, nariz y boca [4].

[1] P. Viola and M. J. Jones. Rapid Object Detection using a Boosted Cascade of Simple Features. In Computer Vision and Pattern
Recognition, 2001.

[2] H. Kruppa, M. Castrillén, B. Schiele. "Fast and Robust Face Finding via Local Context" VS-PETS Joint IEEE International Workshop
on Visual Surveillance and Performance Evaluation of Tracking and Surveillance, Nice (France), 2003.

[3] M. Castrillén Santana and Q. Vuong. Combining Human Perception and Geometric Restrictions for Automatic Pedestrian
Detection, CAEPIAQ5

[4] Clasificadores para OpenCV disponibles




Deteccion de personas

El detector basado en el contexto local permite detectar
caras/cabezas mas alla de la limitacion de caras frontales.

H. Kruppa, M. Castrillén, B. Schiele. "Fast and Robust Face Finding via Local Context" VS-PETS Joint IEEE International Workshop on

Visual Surveillance and Performance Evaluation of Tracking and Surveillance, Nice (France), 2003.



http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/pets03_kr_casa_sc.pdf
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/pets03_kr_casa_sc.pdf

Deteccidon de personas

*Uso de burbujas [1] para determinar las zonas que permiten a un
sujeto detectar la presencia de personas.

*Entrenar y aplicar multiples detectores sobre una imagen.

*Tras aplicar restricciones geométricas se consiguen eliminar falsas
detecciones [2].

Diagnostic image

[1] Gosselin'F. & Schyns P.G. (2001) Bubbles: a technique to reveal the use of information in recognition tasks Vision Research 41(17)
[2] M. Castrillén Santana and Q. Vuong. Combining Human Perception and Geometric Restrictions for Automatic Pedestrian Detection,
CAEPIAQ05



http://www.springerlink.com/content/evv84641682517mk/?p=850bd46b207a44feb410e48e08f8dc35&pi=17
http://www.springerlink.com/content/evv84641682517mk/?p=850bd46b207a44feb410e48e08f8dc35&pi=17

Deteccidon de personas: eltos. faciales

Clasificadores individuales de libre disposicion obtenidos a partir de 7000
rostros anotados manualmente.

Multiples candidatos de elementos faciales se escogen en base a la
estructura promedio.

Clasificadores para OpenCV disponibles


http://alereimondo.no-ip.org/OpenCV/34

Deteccion de personas: ENCARAZ2

ENCARA2 combina distintas técnicas
con el objetivo de aprovechar sus
ventajas individuales:

» Detectores basados en el marco
de Viola-Jones [2,3], sirven de
inicializadores.

e Distintas técnicas (Color de piel,
seguimiento  multinivel,  0jos,
rostro, etc.) se combinan de
forma robusta haciendo uso de la
coherencia temporal en video.

Input image
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After no detection
functioning mode
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detection?
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After recent
detection
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Yes Search for
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Detection data

[1] M. Castrillon, O. Déniz, C. Guerra, M. Herndndez "ENCARAZ2: Real-time Detection of Multiple Faces at Different Resolutions in

Video Streams" Journal of Visual Communication and Image Representation, ISSN 1047-3203, vol 18, issue 2, pp. 130-140, April 2007.

[2] P. Viola and M. J. Jones. Rapid Object Detection using a Boosted Cascade of Simple Features. In Computer Vision and Pattern

Recognition, 2001.

[3] H..Kruppa, M. Castrillon, B. Schiele. "Fast and Robust Face Finding via Local Context" VS-PETS Joint IEEE International Workshop

onVisual Surveillance and Performance Evaluation of Tracking and Surveillance, Nice (France), 2003.



http://dx.doi.org/10.1016/j.jvcir.2006.11.004
http://dx.doi.org/10.1016/j.jvcir.2006.11.004
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/pets03_kr_casa_sc.pdf
http://mozart.dis.ulpgc.es/Gias/Publications/pets03_kr_casa_sc.pdf

Deteccion de personas: ENCARAZ2

U n a p rl m e ra d eteCCIC,) n No detection functioning mode I Input image
permite la creacion del Y
modelo particular para la cara B
detectada:
\J Y
f =(pos,size, red, green, tshirt,,,, , leye ., leye,, . +
reye i Feye ., NOSe ., Nose .,
mouth .,mouth ., face N / l
La coherencia temporal se l
emplea en las imagenes gy
posteriores.
Y  Detection data




Deteccion de personas: ENCARAZ2

Una deteccion provoca una busqueda
localizada en las siguientes imagenes,
aplicando en primer lugar las técnicas
mas rapidas.

Input image
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Deteccidon de personas: ENCARAZ2



ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/misc/MaetSa_procesada.avi
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/misc/Despacho_procesada.avi
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/642a_p.avi

Aplicaciones

e Reconocimiento

Aprendizaje desde cero.

Extraccion automatica de los
ejemplares.
Supervision para aumentar la

experiencia del sistema.

Aproximacion basada en PCA

incremental y SVM.

Input image
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update by
training

T

Add exemplars to
training set

Y

Face
detection
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Exemplars
extraction

:

Face classification
based on exemplars

cccccccc
classified
exemplar?,

Face label

M. Castrillon, O. Déniz, J. Lorenzo, M. Hernandez: “Learning to recognize faces by successive meetings”,: Journal of Multimedia, vol 1,

issue.7; pp 1-8, 2006



http://www.academypublisher.com/jmm/vol01/no07/jmm01070108.pdf
http://www.academypublisher.com/jmm/vol01/no07/jmm01070108.pdf

Aplicaciones

e Reconocimiento: Género

1130 encuentros.

PCA incremental (IPCA)

eTendencia de reduccion del error.

eEntrenamiento (15 msegs), actualizacion PCA 50-80 msegs.
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Aplicaciones

e |dentidad

eCinco encuentros con el mismo individuo (24 identidades).
ePruebas con ejemplares e imagen promedio
PCA e IPCA
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M. Castrillon, O. Déniz, J. Lorenzo and M. Hernandez. Becoming Visually Familiar, ICIAP 2007.



Aplicaciones

e |ntegracion

e El seguimiento de actores humanos en 3D [1] suele requerir
Inicializacion manual.

e El rostro como punto de partida para localizar el torso y los brazos.

PiICVideo , PiCVideo

WWW.1P4.COIT

| [1]JSchm|dt B. Kwolek, and J. Fritsch. Kernel Particle Filter for Real-Time 3D Body Tracking in Monocular Color Images. FGR 567-572, 2006.


http://www.techfak.uni-bielefeld.de/ags/ai/publications/papers/Schmidt2006-AFA.pdf
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/ENCARA2_Faces.avi
ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/3DTracker_InitDensity.avi

Aplicaciones

SELECCIONAR

C. Guerra, M. Castrillén, D. Hernandez and A. Dominguez, | like these Glasses: an Approach to Virtual Mirror, IADAT05


ftp://mozart.dis.ulpgc.es/pub/Publications/Demos/proy01.avi

