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1. TRACTAMENT DôUN PROBLEMA BASAT EN VISIÓ PER 

COMPUTADOR 

ÁA lôhora dôaplicar conceptes teòrics de la visió per computador trobem 

interferències i problemes relacionats amb el món que ens envolta. 

 

ÁAquest fet dóna lloc a distorsions que contaminen la imatge que sôest¨ 

analitzant i, en ocasions, pot donar pas a malinterpretacions de lôescena. 



1.1 EVOLUCIč DE LôANêLISI DôUN PROBLEMA DE VISIč PER 

COMPUTADOR BASAT EN IMATGE 2D 

Digitalització 

de la imatge 

ÅEs poden representar gràficament 

les ones electromagnètiques, a 

diferents longituds dôona, per tal de 

ser analitzades. 

ÅObtenció i discriminització de 

diferents graus de lluminositat. 

ÅObtenció de formes, textures i 

color. 

Problemes de percepció 

de la imatge 



1.1 EVOLUCIč DE LôANêLISI DôUN PROBLEMA DE VISIč PER 

COMPUTADOR BASAT EN IMATGE 2D 

ÅSupressió de soroll tècnic. 

ÅRealçar o minvar detalls de la 

imatge a través de l'aplicació 

de filtres no lineals. 

Problemes de percepció 

de la imatge 

Digitalització 

de la imatge 

Processament 

de la imatge 



Problemes de percepció 

de la imatge 

1.1 EVOLUCIč DE LôANêLISI DôUN PROBLEMA DE VISIč PER 

COMPUTADOR BASAT EN IMATGE 2D 

Processament 

de la imatge 

Digitalització 

de la imatge 

Machine 

Learning 

ÅGeneració de models 

geomètrics, probabilístics i 

lògics per a la detecció de 

patrons 

ÅClassificació i segmentació 

de la imatge 

Processament 

de la imatge 



1.2 ADDICIč DE MAPES DE PROFUNDITAT PER A LôANêLISI 

DôUN PROBLEMA DE VISIč PER COMPUTADOR 

Processament  

de la imatge 

Digitalització 

de la imatge 

Mapes profunditat 

 Machine 

Learning 

Problemes de 

percepció de 

la imatge 

Processament imatge 

ÅPossibilitat de reconstrucció 

3D 

ÅInformació per a identificar el 

punt de vista de lô¨rea 

dôinter¯s 

ÅInvariant a efectes 

dôilĿluminaci· i visibilitat 

ÅEvita interferències dôescala 

(fiabilitat en problemes de 

fotometria) 

ÅDescripció més acurada a 

través de RGB-D 



1.3 APORTACIONS DELS MAPES DE PROFUNDITAT  

QUE SôANALITZEN EN AQUESTA TESI 

V Desenvolupament dôeines de diagnòstic en el 

camp clínic basades en fotometria 3D 

V Models posturals i dôobjectes complexos, com 

les mans, per a lôan§lisi de lôactivitat 

mitjançant descriptors RGB-D  



1.4 TECNOLOGIA UTILITZADA  

ÅMercat emergent de 

dispositius RGB-D per la a 

indústria del videojoc. 

ÅLow-cost. 

ÅFàcilment instalables. 

ÅSistema multisensor 

sincronitzat. 



1.4.1 DISPOSITIUS BASATS EN LLUM ESTRUCTURADA 

ÅSistema format per un 

projector IR i una càmera 

sensora 

ÅBaixa resolució 

ÅVàlid per a rangs curts 

ÅNo tolera escenaris exteriors 



1.4.2 DISPOSITIUS TIME OF FLIGHT 

ÅMesura el temps en arribar 

lôona electromagnètica al 

sensor per a mesurar la 

profunditat. 

ÅAlta resolució. 

ÅTolera certs escenaris 

exteriors. 

ÅComportament anòmal en la 

reflexió dôalgunes superfícies 

ÅVàlid per a rangs curts 
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2. RECONEIXEMENT DE LA POSTURA BASAT EN 

DESCRIPTORS RGB-D 

ÁEs proposa un disseny dôuna metodologia per a la segmentació i 
discriminació de les diferents parts del cos humà, capaç de descriure la 
postura de forma discriminant i robusta. 

ÁDisseny i desenvolupament dôuna eina dôavaluaci· postural per al suport 

al diagnòstic clínic. 

ÁEstudi i validació del seu ús en un entorn clínic. 



2.1. MÈTODE DE SEGMENTACIÓ EN REGIONS DEL COS HUMÀ 

1. Desenvolupament dôun mètode de segmentació de les diferents parts del 

cos associant un valor de probabilitat de classe al mapa de profunditat. 

Segmentació de lôescena basada en Random Forrest. 

2. Clustering de probabilitats i classificació final de regió basada en 
lôalgorisme ɻ ï ɼ swap Graph-cut. 



2.1. MÈTODE DE SEGMENTACIÓ EN REGIONS DEL COS HUMÀ 

ï WORKFLOW  



2.2. CLASSIFICACIÓ DE PÍXELS CANDIDATS A REGIÓ 

BASADA EN RANDOM FORREST 

ÅCreació dôun descriptor dels 

píxels del mapa de profunditat 

ÅNormalització dels offsets per 

a dotar dôinvariabilitat respecte 

la profunditat 

ÅDescriptor invariable 

translacions 3D 

ɝI(x): gradient del vector 

al píxel x. 



2.2. CLASSIFICACIÓ DE PÍXELS CANDIDATS A REGIÓ 

BASADA EN RANDOM FORREST 

ÅObjectiu de trobar la combinació 

dôarbres predictors de classe de 

manera que cada arbre depengui dels 

valors dôun vector aleatori provat de 

forma independent. 

Å7 classes (Torso, Braç E, Braç D, 

Avantbraç E, Avantbraç D, Mà E, 

Mà D.  

ÅNúmero màxim dôarbres (3) i 

profunditat dels arbres (20) 

Å500 imatges de training  



2.2.1 RESULTATS DE LA PRIMERA FASE DEL MÈTODE. 

 

- Test format per 100 imatges 

- 100 candidats a descriptor offset   

 

 

 



2.2 OBTENCIÓ DE LES REGIONS DEL COS UTILITZANT 

GRAPHCUTS 



2.2 OBTENCIÓ DE LES REGIONS DEL COS UTILITZANT 

GRAPHCUTS 

En el cas del potencial de frontera, utilizarem la distància entre píxels donat 

per la següent expressió: 

B

F



2.3 RESULTATS FINALS DEL FRAMEWORK 



2.3 RESULTATS FINALS DEL FRAMEWORK 

Training 

images 

Average 

accuracy 

J. Shotthon (state of the art at 

2011)1 

100k 82,6% 

Proposed framework 500  87,91% 

[1]  Shotton, A Fitzgibbon, M. C. T. S. M. F. R. M. A. K., and Blake, A. Realtime human pose recognition 

in parts from single depth images. Computer Vision and Pattern Recognition, IEEE Conference on, 

Colorado, CO, 2011 (2011). 



2.4 PROPOSTA DôAPLICACIč BASADA EN EL MATEIX 

FRAMEWORK 

Á Diagrama de funcionament del sistema: 



2.4.1  MďDUL DôOPTIMITZACIč DEL MAPA DE PROFUNDITAT 

ÁLa informació proveïda pel dispositiu sense ser processada és molt 

sorollosa i no apta per a realitzar mesures acurades. 

ÅÉs necessari realitzar un reajustament de les imatges RGB i de profunditat 
per evitar les següents distorsions: 

 



2.4.1  MďDUL DôOPTIMITZACIč DEL MAPA DE PROFUNDITAT 

ÁLa resoluci· dels mapes de profunditat dôaquests dispositius low-
cost són molt baixes. És necessari realitzar un upsampling.  

ÅDepenent de les condicions ambientals de lôescena poden aparèixer 
regions buides. 

ÅPer evitar aquests problemes realitzem un resampling de lôescena 
basat en lôaplicaci· de lôalgorisme Radial Basis Function1 

J.C. Carr and R.K. Beatson, Reconstruction and Representation of 3D 

Objects with Radial Basis Functions, Siggraph 2003. 



2.4.1  MďDUL DôOPTIMITZACIč DEL MAPA DE PROFUNDITAT 

VEl sistema té un bon comportament a entre 
1,8 i 2,2 metres de distància respecte 
lôobjecte a analitzar 


