Capitulo 5: Pruebas




Proyecto Fin de Master: Segmentacion estéreo mediante contornos activos

5.1. Introduccion

En este capitulo se muestran los resultados obtenidos al introducir como entrada unas
imagenes de prueba generales, con el fin de comprobar el funcionamiento del programa
creado.

En los siguientes apartados se mostraran las imagenes intermedias creadas, correspondientes
a las partes descritas en el capitulo anterior.

5.2. Segmentacion de la imagen

Como se comentd en el capitulo anterior, el objetivo de este apartado consiste en calculo de
un drea que englobe el objeto de interés de la imagen a procesar.

Las imagenes de entrada seccionadas para comprobar el funcionamiento de este apartado son

las siguientes:

Ejecutando el algoritmo creado para las imagenes de entrada mostradas anteriormente, se
obtienen los siguientes resultados:

Como se puede observar en las imdagenes anteriores, el algoritmo creado cumple con su
funcidn, englobar el objeto de interés. El resultado, es un conjunto de puntos que representa
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el contorno inicial, a partir del cual continuara el apartado 4 de este capitulo, “Segmentacion
de la imagen mediante Contornos Activos”

5.3. Vision estéreo: Calculo del mapa de disparidad

Las imagenes estéreo estan formadas por una par de imagenes, la correspondiente a la cdmara
situada mas a la izquierda, imagen izquierda, y la correspondiente a la cdmara situada mas a la
derecha, imagen derecha. Las correspondencia entre cada pixel de la imagen izquierda con la
imagen derecha se calcula mediante su mapa de disparidad. El resultado del mapa de
disparidad, no es mas que el desplazamiento que tiene el pixel de la imagen derecha con
respecto a correspondiente de la imagen izquierda. Un mapa de disparidad, por tanto, es una
matriz, del mismo tamafio que la imagen de referencia, en la que se indica el valor del
desplazamiento hacia la izquierda de ese mismo pixel.

Como se comentd en el apartado anterior, se han implementado 8 métodos para calcular el
mapa de disparidad. El programa indicara qué método se quiere implementar, en caso de no
querer seleccionar el método, el método por defecto que utilizara el programa sera el SSD.

Ouiere elegir el wétodo de calculo de disparidad: 1--> 31, 2--> HNo
1
Elige método:
1--> 34D
Z—=» Z3AD
3——> L3IAD
4——> 33D
S——» Z3D
gG——> L33D
T——» NCC
SG——> ZNCC

A continuacidén se muestran los resultados de aplicar los distintos métodos al mismo par de
imagenes estéreo:
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Imagen izquierda ) imagen s

Imagenes

SAD

ZSAD

LSAD
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SSD

ZSSDh

LSSD

NCC

ZNCC
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Mediante la representacion del mapa de disparidad, se pude obtener una idea de la distancia
o profundidad de los objeto respecto a la camara:

e Los puntos mas oscuros de la imagen, corresponden a un menor desplazamiento entre
los pixeles de la imagen izquierda y de la derecha, por lo que seran los puntos mas
alejados de la cdmara

e Los puntos mas claros de la imagen, corresponden a un mayor desplazamiento entre
los pixeles de la imagen izquierda y de la derecha, por lo que corresponden a los
puntos mas alejados de la cdmara.

Para comprobar los resultados de los mapas de disparidad calculados, se realiza la siguiente
prueba, seleccionando en la imagen izquierda unos puntos aleatorios alrededor de un objeto
de interés, se representardan esos mismos puntos en la imagen derecha, aplicando el
desplazamiento que indica el mapa de disparidad sobre ese pixel. Los resultados son los
siguientes:

Resultado snake imagen izquierds.

Resultado sniake imagen izquierda

Imagenes
izquierdas
con los
puntos
seleccionado

Imagen
derecha
aplicando
método

SAD

Resultado snake imagen derecha

Imagen
derecha
aplicando
método

ZSAD
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Resultado snake imagen derecha

Resultado snake imagen derecha Resultado snake imagen derecha

Imagen
derecha
aplicando
método

LSAD

Resutado snake imagen derecha

Imagen
derecha
aplicando
método

SSD

Resultado snake irmagen derecia

Imagen
derecha
aplicando
método

ZSSD

Imagen
derecha
aplicando
método

LSSD

Imagen
derecha
aplicando
método

NCC

Pagina 61 de 101



Proyecto Fin de Master: Segmentacion estéreo mediante contornos activos

Resultado snake imagen derecha Resultado snake imagen deracha

Resultago snake imagen derechia

Imagen
derecha
aplicando
método

ZNCC

Como se puede apreciar en las pruebas realizadas, a medida que el método de calculo de
disparidad es mas complejo, éste también da mejores resultados. El método ZNCC da mejores
resultados, que el método SAD.

5.4. Segmentacion de la imagen mediante contornos activos

Este apartado realiza la segmentacion de la imagen a partir de contornos activos mediante el
método de Snakes.

Los datos necesarios para realizar este apartado son los siguientes:
e Par de imagenes estéreo
e Mapa de disparidad, calculado en el apartado anterior
e Par de areas ( o contornos iniciales) seleccionados,
o Eldelaimagen izquierda, calculados en el segundo apartado.

o Eldelaimagen derecha, calculado a partir del contorno de la imagen izquierda
y del mapa de disparidad.

A partir de los contornos iniciales, se deformara la Snake, calculando los nuevos puntos que
minimicen la energia, englobando el objeto de interés. Las siguientes imagenes muestran los
resultados de este apartado, frente a distintos métodos de calculo del mapa de disparidad,
para un mismo par de imagenes estéreo y mismo para de areas o contornos iniciales (los
mostrados en los resultados del apartado anterior).
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PARAMETROS

Alpha=0.1;

Beta=1;

Garmma=3 2
METODO Inter=100;

TarWenh=33;

TawWenv==5;

Dmax=roundiColas20:

SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA
SAD
ZSAD

SNAKE FIN DCHA

LSAD
SSD SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA

Pagina 63 de 101



Proyecto Fin de Master: Segmentacion estéreo mediante contornos activos

Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

SNAKE FIN I1ZDA SNAKE FIN DCHA

Resultado finalimagen derecha

ZSSD

SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

LSSD

SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izguierda

Resultado final imagen derecha

NCC

SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

ZNCC
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METODO

PARAMETROS

Llpha=0.1;

Beta=1;

Garmma=73 ;

Inter=100;
TarmVWenh=33;
TamwWenv=>5;
Dipax=round (Cols/21:

SAD

SNAKE FIN I1ZDA

SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen derecha

ZSAD

SNAKE FIN DCHA

Resultada final imagen derecha

LSAD

SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen derecha

SSD

SNAKE FIN IZDA

SNAKE FIN DCHA
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Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

ZSSD

SNAKE FIN IZDA

SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

LSSD

SNAKE FIN IZDA

SNAKE FIN DCHA

Resultada final imagen izquisrda

Resultado final imagen derecha

NCC

SNAKE FIN IZDA

SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izquierda

Resultado final imagen derecha

ZNCC

SNAKE FIN I1ZDA

SNAKE FIN DCHA
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Resultado final imagen izquierda

METODO

PARAMETROS

Llpha=0.1;

Beta=1:

Garna=13 ;

Inter=100;
TamVenh=33;
TamWenw=5;
Imax=round(Cols/2) ;

SAD

SNAKE FIN IZDA

SNAKE FIN DCHA

Resultado fin

ZSAD

SNAKE FIN IZDA

Resultado final imagen izquier o

LSAD

SNAKE FIN I1ZDA

SNAKE FIN DCHA
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SNAKE FIN IZDA

‘Resultada final imagen Zquierta

SSD
SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA
ZSSD
LSSD
NCC SNAKE FIN IZDA SNAKE FIN DCHA
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Resultado final imagen izgierda

Resultado finalimagen drecha

SNAKE FIN I1ZDA SNAKE FIN DCHA

Resultado final imagen izquierda

Resultado fial imagen derecha

ZNCC

Como se puede apreciar en las distintas imagenes, el contorno final se adapta al objeto de
interés, asi mismo, el resultado es mejor en aquellos en los que el método de calculo del mapa
de disparidad da mejores resultados, por lo que se puede concluir, que el calculo del mapa de
disparidad es una de las partes mas importantes de todo el programa.

El Anexo |, muestra la secuencia completa de resultados obtenidos en los apartados de este
capitulo.

5.5. Calculo de profundidad

El ultimo apartado del programa, calcula la profundidad del adrea final segmentada. Los datos
gue se necesitan para este apartado son los siguientes:

e Puntos finales de la segmentacion
e Mapa de disparidad
e Datos de la camara:

o Distancia focal

o Tamafio del pixel

o Distancia entre las dos camaras (linea base)
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Las siguientes tablas muestran un ejemplo de la aplicacidn de este apartado

PARAMETROS

MAPA DISPARIDAD: LSSD

Alpha=0.1;

Beta=1:;

Gatna=73 ;

Inter=100;
TawWenh=373;
TarWenwv=5;
Dmax=round(Colsa/z):

IZQUIERDA

DERECHA

Imagen izquierda

Imagen derecha

IMAGEN
INICIAL
DERECHA
SNAKE
INICIAL/FINAL
VALORES CAMARA PROFUNDIDAD
Profi =
Coluwns 1 through 6
0.1149 0.1149 0.1149 0.1149 0.1235 0.1300
Distancia focal=0.003 (metros)
Coluwns 7 through 12
PROFUNDIDAD Tamafio pixel=0.000017 (metros/pixel)
0.1267  0.1267  0.1267  0.1149  0.1149  0.1149
Base=0.028 (metros) Columns 13 through 18
0.1143 0.1149 0.1149 0.1149 0.1149 0.1143

Coluwns 19 through 21

0.1143 0.1149 0.1149
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PARAMETROS

MAPA DISPARIDAD: LSSD

Alpha=0.1:;

Beta=1;

Gantma=3 ;

Inter=100;
TarWenh=33;
TawWenv=5;
Dmax=round(Cols/Z) ;

IZQUIERDA

DERECHA

IMAGEN
INICIAL
IZQUIERDA DERECHA
SNAKE
INICIAL/FINAL
PROFUNDIDAD | VALORES CAMARA PROFUNDIDAD
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Distancia focal=0.003 (metros)
Tamafio pixel=0.000017 (metros/pixel)

Base=0.028 (metros)

Profi =

Coluwns 1 through 6

16471 1.6471

Columns 7 through 12

16471 1.6471

Columns 13 through 18

1.2353 2.4706

Colwns 19 through 24

1.6471 1.6471

Colwans 25 through 30

1.6471 1.6471

Colwans 31 through 36

1.6471 1.6471

Coluns 37 through 42

16471 1.6471

Columns 43 through 45

1.6471 1.6471

1.6471

1.6471

—

L6471

—

L6471

—

L2353

—

6471

—

L6471

—

6471

1

1

1

1

1

1

0471

4708

L6471

L6471

L6471

L0471

0471

1

i

1

1

1

1

1

L0471

4706

L6471

L6471

LB471

L0471

L0471

1

Z

1

1

1

1

1

L5471

4706

L6471

L6471

L6471

L6471

L5471
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