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RESUMEN

Adquirir y etiquetar base de datos RGB-D en un entorno industrial robotizado que sirva de
suministro para entrenar un clasificador.

Para adquirir la base de datos, primero se debid realizar el montaje del Kinet y a su vez
aplicar una serie de calculos con el fin de tomar las medidas correctas del FOV.
Adicionalmente se debid programar los movimientos del robot el cual fue utilizado durante
todo el proceso de adquisicién de la base de datos.

Para levantar la base de datos se llevd en varias secciones, la cuales se describen a
continuacion:

e Seccién uno: Se llevd a cabo con una persona. Se realizd la captura de diferentes
poses en diferentes lugares, sin oclusién y con oclusién.

e Seccién dos: Se llevd a cabo con dos personas. Se realizd la captura de diferentes
poses en diferentes lugares, sin oclusion y con oclusién.

e Seccidn tres: Se llevd a cabo con cuatro personas. Se realizé la captura de diferentes
poses en diferentes lugares, sin oclusion y con oclusién.

Después de adquirir la base de datos, se empezd a realizar el proceso de etiquetado. El
etiquetado se realizd por medio del aplicativo Haarkit, el cual genera un archivo de texto
con las coordenadas de cada una de las imagenes.

Posteriormente se procede a subir la base de datos RGB-D (imagenes con archivo de texto)
en el repositorio publico GitHub con el fin de que pueda ser accedida por cualquier persona.
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ACRONIMOS

KINECT Sensor RGBD desarrollado por Microsoft

Haarkit Aplicativo que sirve para realizar recortes de area de interés en una imagen. Genera

archivo de texto con las coordenadas de interés de los pixeles seleccionados en la imagen.

FOV Campo de visién o campo de perspectiva

Clasificador software que toma decisiones a partir de un entrenamiento previamente

realizado.

Etiquetado Seleccion de area de interés en una imagen.

Repositorio Lugar de almacenamiento.

RGBD Red-Green-Blue-Deep, Rojo-Verde-Azul-Profundidad.

GitHub Nombre de lugar de almacenamiento publico.
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1. INTRODUCCION

JUSTIFICACION

Las bases de datos de imdgenes RGBD, tienen gran utilidad en proyectos de Visién por
Computador, en particular los proyectos relacionados con la clasificacion de imagenes que
se desarrollan en la linea de investigacién en Vision Artificial y Fotdnica del Instituto
Tecnoldgico Metropolitano. Motivo por el cudl, los resultados del presente trabajo, cobran
relevancia.

OBIJETIVOS

Levantar una base de datos constituida por imagenes RGB y DEPTH, obtenida en entornos
industriales robotizados, con no menos de 5000 imdagenes, perfectamente categorizadas,
indexadas y etiquetadas, para propdsitos de clasificacion de imagenes en proyectos de la
linea de investigacidn en Vision Artificial y Fotdnica del Instituto Tecnoldgico Metropolitano.
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2. MARCO TEORICO

Seguridad en los entornos robotizados: Hoy en dia es mds comun ver sistemas robotizados
en nuestras vidas, ya sea en entornos industriales u hogares y la interaccidon robot humano
se ha convertido mds que una necesidad que suplir ya que la integridad fisica de una

persona puede estar en juego.

Dado a que existen en la actualidad sensores con la capacidad de calcular distancias o
profundidad de objetos por medios visuales, se desea implementar un sistema econémico
para suplir la necesidad antes mencionada de garantizar la seguridad de las personas
cuando entran en el volumen o area de trabajo de un robot ya que esto es una de las leyes
de la robdtica aunque en unos casos podamos encontrar actualmente que es violada en

algunos términos.

Todo esto para lograr un sistema o servicio genérico asi pueda ser implementado las

modificaciones pertinentes en sistemas existentes en las empresas.
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3. METODOLOGIA

e Inicialmente se concentrd en la investigacion de diferentes articulos y trabajos
realizados sobre imdagenes RGB y de profundidad en entornos industriales
robotizados.

e Posteriormente se realizaron los cdlculos de medidas para realizar el montaje del

kinet en el entorno industrial robotizado para tomar el correcto FOV.
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Se procede a realizar la primera toma de imdgenes RBG y de profundidad de una

sola persona.
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Figura 3.

Figura 4.
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Continuando con el proceso de adquisicion, se procede a realizar la segunda toma

de imdagenes RBG y de profundidad de dos personas.

Figura 5.
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Figura 6.

e Se realiza la ultima toma de imagenes RGB y de profundidad, con la presencia de

cuatro personas.

i
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Figura 7.
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Figura 8.

e Luego de finalizar el procedimiento de adquisicion, procede a realizar el proceso de

etiquetado por medio del aplicativo “Haarkit”, de cada una de las imagenes tomadas

en las tres secciones, de una persona, dos personas y cuatro personas, de RGBy su

homodlogo de profundidad. Este procedimiento se debe realizar con cada una de las

imagenes tomadas en las secciones mencionadas anteriormente.
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Figura 9.
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Figura 10.

o Al finalizar el procedimiento de etiquetado, el aplicativo “Haarkit”, genera un

archivo de texto con cada una de las coordenadas de las etiquetas realizadas.
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rawdata /DEPTH221 .
rawdata / DEPTHBB2 .
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rawdata / DEPTHBEE .
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rawdata /DEPTH212.
rawdata //DEPTHB13 .
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rawdata /DEPTHA1S .
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rawdata /DEPTH218 .
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rawdata /DEPTHR28 .
rawdata /DEPTH221 .
rawdata/DEPTHR22 .
rawdata / DEPTH223 .
rawdata /DEPTHR24 .

Figura 11.
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4. RESULTADOS Y DISCUSION

DISCUSION

Este proyecto tuvo como propdsito aportar al laboratorio de Optica, Fotonica y Visién
Artificial del Instituto Tecnolégico Metropolitano, una base de datos de imagenes RGB y de
profundidad, con el fin de realizar pruebas de clasificadores y de algoritmos de nuevas
técnicas de aprendizaje de reconocimientos de rostros y personas, por medio de un sensor

Kinect.

RESULTADOS
e Se adquieren 1124 imdgenes. 562 imagenes DEPTH y 562 imagenes RGB con una

persona en un entorno industria con la interaccion de un robot antropomorfo
universal robot UR5 colaborativo.

e Se adquieren 2348 imagenes. 1174 imagenes DEPTH y 1174 imagenes RGB con dos
persona en un entorno industria con la interaccion de un robot antropomorfo
universal robot UR5 colaborativo.

e Se adquieren 3474 imagenes. 1737 imagenes DEPTH y 1737 imagenes RGB con tres
y cuatro persona en un entorno industria con la interaccién de un robot
antropomorfo universal robot UR5 colaborativo.

e Con un consolidado de 6946 imagenes positivas y 14000 imagenes negativas.

e Base de datos RGB y profundidad :

https://data.mendeley.com/datasets/5hm3rnsgg4/edit
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5. CONCLUSIONES, RECOMENDACIONES Y

TRABAJO FUTURO

CONCLUSIONES

e Selogra evidenciar diferentes tipos de imagenes RGB y de profundidad de personas

en un entorno industrial robotizado con el respectivo archivo de etiquetado,

adicionalmente se logra publicar la base de datos en un repositorio publico.

RECOMENDACIONES

e Pararealizar un correcto entrenamiento de un clasificador, es demasiado importante el

etiquetado, ya que si este no se realiza de la manera correcta, en el momento de realizar

pruebas, se puede generar falsos positivos en las decisiones tomadas por el calificador.

e En el trabajo futuro se esclarece la proyeccion del trabajo realizado, en el sentido de

otras aplicaciones, mayores desarrollos, otras consideraciones, etc. Es dejar en evidencia

otras oportunidades en el area estudiada.
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