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Generacion de nubes de puntos a través de un sistema de

estereovision para aplicaciones industriales y de investigacion

PROBLEMA

Camara de estéreo vision

El problema en la generacion de nubes de puntos con sistemas de estereovision
radica en los desafios técnicos como la calibracion de camaras, la eleccion del
método correcto para que correspondencia de pixeles entre imagenes sea
precisa y las inconsistencias en la escala de los datos 3D generados mediante
los diferentes métodos.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar una solucion tecnolégica para la generacion de nubes de puntos tridimensional mediante un sistema de
estereovision con dos camaras analizando técnicas tradicionales y actuales para la obtencion de mapas de disparidad, validando
su desempeno a través de la medicion de la altura de personas dentro del campo de vision del sistema.

PROPUESTA

La propuesta se centro en crear y analizar representaciones tridimensionales,
conocidas como nubes de puntos 3D, utilizando |a estereovision. El proceso
comenzo con la captura y calibracion de la camara. A partir de estas imagenes,
se generaron mapas de disparidad, que reflejan las diferencias de posicion de
un mismo pixel en ambas imagenes. Para crear estos mapas, se aplicaron tres
meétodos: SGBM, un enfoque tradicional, y dos meétodos basados en
inteligencia artificial, RAFT-Stereo y Selective-IGEV. Luego, estas disparidades
se transformaron en puntos en el espacio tridimensional, produciendo una
nube de puntos detallada que permite visualizar la escena en 3D.
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Ademas, se crearon versiones menos detalladas de estas
nubes de puntos para diversas aplicaciones. Se utilizd un
modelo Illamado YOLOv8 para identificar y segmentar
objetos relevantes, como personas. Posteriormente, se
aplicaron correcciones de escala y ajustes de profundidad.
Finalmente, estas nubes de puntos simplificadas se
emplearon para estimar la altura de las personas detectadas
en diferentes escenas.

RESULTADOS

Los resultados muestran que la precision en la estimacion de profundidad y altura mejora significativamente tras la aplicacion de
correcciones a los modelos RAFT-Stereo, Selective-IGEV y WLS-SGBM.
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WLS-SGBM mostro la mayor precision promedio,
con un 95.99% en la estimacion de altura en
profundidades entre 200 y 400 cm, superando a
los modelos basados en machine learning.
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CONCLUSIONES

Los modelos generativos basados en ML estan
fuertemente influenciados por los sesgos presentes en
sus datasets de entrenamiento, a diferencia de los
métodos que emplean el calculo directo de
caracteristicas especificas.

Modelos como RAFT-Stereo y Selective-IGEV pueden
igualar la precision de SGBM si se entrenan con datasets
robustos en los rangos de profundidad necesarios.

4 Meétodos tradicionales como SGBM siguen siendo
lideres en diversos escenarios, especialmente cuando
se busca alta precision a bajo costo.

RAFT-Stereo y Selective-IGEV generan mapas de
disparidad de manera mas homogénea, lo que los hace
ideales para escenarios especificos donde se priorice
reconstrucciones geoméetricas sobre la precision.
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