Filtros adaptativos para el tratamiento de la oclusion en el seguimiento
de objetos
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Resumen

La visién artificial es un subcampo de la inteligencia artificial, cuyo propésito es programar
un computador para que ’entienda’ una escena o las caracteristicas de una imagen. Los objetivos
tipicos de la vision artificial son muy variados, entre los que se incluyen la deteccion, segmentacion,
localizacion y reconocimiento de ciertos objetos en imégenes, seguimiento de un objeto en una
secuencia, bisqueda de imagenes digitales por su contenido, etc. De todas estas tareas resulta de
gran interés el seguimiento de objetos [1] por la gran cantidad de aplicaciones que posee como, por
ejemplo, control y monitorizacién del tréfico [2], cdlculo de velocidades 3D [3], guiado automético
de vehiculos, control visual de robots manipuladores, vigilancia, filtrado y compresion de video,
etc.

Muchos algoritmos de seguimiento estan disenados para trabajar aun existiendo oclusién parcial
de los objetos en movimiento, es decir, los algoritmos no se pierden cuando el blanco desaparece
temporalmente del fotograma y continian correctamente cuando el blanco reaparece. General-
mente, esta clase de algoritmos incluyen un entrenamiento a priori de la posible forma del objeto a
seguir y la oclusion es tratada siguiendo el movimiento del contorno. Este hecho provoca un elevado
coste desde el punto de vista computacional, siendo estos algoritmos dificiles de implementar en
aplicaciones de tiempo real.

En este articulo, estudiaremos un rapido y sencillo algoritmo de seguimiento de objetos, basado
en el calculo del flujo éptico de un conjunto poco denso de puntos. Dicho algoritmo, en base a
diferentes criterios, realiza una selecciéon de puntos de referencia representativos de los objetos en
el primer fotograma de la secuencia a analizar. El movimiento de estos puntos es estimado mediante
el computo del flujo 6ptico. Los métodos de este tipo son muy rapidos, pero no son muy robustos.
Particularmente, no son capaces de tratar la oclusién de los objetos en movimiento del video.
Para mejorar este comportamiento, proponemos el uso de filtros adaptativos [4,5] para predecir
las velocidades instantaneas esperadas de los objetos. Estas velocidades esperadas son comparadas
con las calculadas mediante el flujo 6ptico y son usadas como indicadores del buen funcionamiento
del método. De esta forma, en el caso de que el método de flujo éptico falle al calcular los valores
razonables de las velocidades debido a la presencia de un obstéculo que oculte el objeto a seguir, se
tomaran las velocidades predichas con el filtro como los valores fiables del movimiento del objeto,
hasta que éste reaparezca y se pueda continuar con su seguimiento normal.
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