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Definicién del problema



Motivacion

Interaccién humano objeto. (a) Segmentacién de objetos similares a una
botella, (b) Trayectoria de manipulacién de objetos, (c) Trayectoria de
interaccidén con objeto, verde el agarre del objeto, rojo la manipulacién de
uso. (d) Categorizacién del objeto botella desplies de la interaccién.
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Definicion del problema



Definicion del problema

m Se pretende tener un sistema capaz de inferir las propiedades de uso de
un objeto a partir de la informacién proveniente de cdmaras RGB.

m El sistema debe ser utilizado en un robot de servicio doméstico,
haciendo uso de cdmaras RGB.

m Los objetos pueden presentar caracteristicas visuales similares, en tal
caso una desambiguacién es requerida.

m Hipotesis 1: Existe una relacién entre la accién realizada por un
humano y las caracteristicas del objeto involucrado en tal accién.

m Hipotesis 2: La relacién entre la accién realizada por un humano y las

caracteristicas del objeto involucrado en tal accién, pueden ayudar a
inferir propiedades sobre los objetos.



Objetivos



Objetivos

m Reconocer acciones humanas a partir de un sistema basado en
redes neuronales profundas.

m Detectar objetos manipulables en una escena visual, (imagen).

m Tener un sistema que combine la informacién de la acciones
humanas con la informacién de los objetos para inferir las
propiedades de uso de los mismos.

m Recopilar un conjunto de datos estandarizado, debidamente
etiquetado para las pruebas requeridas.



Metodologia propuesta




Metodologia propuesta

Descripcién del sistema propuesto para la deteccién de interaccién
humano-robot.




Metodologia propuesta

m Colectar un conjunto de datos en escenas de entornos domésticos
de prueba que sirva como base para entrenamiento y prubas de
redes neuronales propuestas.

m Como primera aproximacién se abordé cada problema por
separado, reconocimiento de acciones humanas y deteccién de
objetos en la escena.

m Disefo y pruebas de una red neuronal para reconocimiento de
acciones humanas, basada en esqueletos, utilizando redes
neuronales convolucionales y redes neuronales recurrentes.



Metodologia propuesta

m Diseilo e implementacién de una red neuronal convolucional para
la deteccién de objetos.

m Entrenar y probar ambas redes en un conjuno de datos
estandarizado previamente capturado.



Conjunto de datos

m El dataset se compone nubes de puntos organizadas capturadas y
videos capturados con los siguientes dispositivos:

m Sensor Kinect v1. (Nubes de puntos)
m Sensor Xtion. (Nubes de puntos)
m Camaras componentes del Robot HSR. (Nubes de puntos)

m HD webcam €920 PRO. (Videos)



Conjunto de datos (Dispositivos de Captura)

X -
} (d) Robot de

(a) Logitech (b) Sensor (c) Sensor Xtion servicio
webcam. kinect Live Pro. Domestico HSR.

Dispositivos de captura del conjunto de datos



Conjunto de datos (Disposicon de camaras)

(@) (b)

Acomodo de amaras para captura del Dataset. Colaboracon con la
Universidad de Tamagawa, Tokyo, Jampn durante la estancia de Investigacon
gue comprende el periodo Enero - Marzo 2020.



Conjunto de datos

m El dataset contiene un total de 292 vdeos obtenidos desde 4
perpectivas diferentes, grabados con cada uno de los 4
dispositivos diferentes anteriormente mencionados.

m Cada uno de los 292 vdeos fue analizado y etiquetado a mano
con las mascaras de los objetos y personas que aparecen en las
escenas.
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