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Mapa de Profundidad




Nube de Puntos 3D
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Problema
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-
Objetivos

- Estudio y comparacion de soluciones.
- Analisis de efectividad.



I
Algoritmos Propuestos

- Transformada de Hough.

- RANdom SAmple Consensus.

- Segmentacion en tiempo real.

- Segmentacion basada en Kmeans.
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‘U‘GEOHO Basaao en ‘a

Transformada de Hough

- Cada punto vota por varios planos.
- Acumular los votos de cada punto.
- Extraer planos con mas votos.
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o
Meéetodo basado en RANSAC

- Generar un plano P.

3 puntos 1 punto y su normal



SlMmacion ae ia normal — viatriz

de Covarianza




Esglmamon ae ‘a norma‘ -

Vecindad 2x2




Esflmamon ae ‘a norma‘ —

Vecindad Promedio



Esglmamon ae ‘a norma‘ -

Vecindad Aleatoria



o
Meéetodo basado en RANSAC

- Generar un nuevo plano P.
- Calcular la nuntacion.

N

3 puntos 1 punto y su normal
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Algoritmos Propuestos
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Segmentacion en tiempo real

- A partir de la nube de puntos:

- Estimar normales.

- Agrupar normales.
- Extraer planos.
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Algoritmos Propuestos
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gegmen!amon Basaaa en

Kmeans

- Centroides — Planos.
- Distancia euclidiana.
- Planos — Sistema.



gegmen!ac:lon Basaaa en

Kmeans

- Inicializacion con RANSAC.

- Reasignacion de los puntos.

- Actualizacion de los planos.

- Repetir hasta que no haya cambios.
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Comparacion
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Medidas - Deteccion Correcta

Segmentacion Ideal Segmentacion Resultante
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Medidas — Sobre-
Segmentacion
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Sobre-Segmentacion
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Medidas — Sub-Segmentacion

Segmentacion Ideal Segmentacion Resultante



I
Sub-Segmentacion

Segmentacion Ideal Segmentacion Resultante



Diseno de Experimentos




Mejores Resultados
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C
Conclusiones

- El ruido es un gran problema.

- Mayor calidad — Transformada de Hough.

- Mas eficiente — Segmentacion en tiempo real.

- Competitivo — Segmentacion basada en Kmeans.
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