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Tradicna predstava o kognicii

Percepcie

Kognicia

Akcla
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Moderna predstava o kognicil

Percepcia

Akcla
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o Zivé systémy vyznujlce sa
kogniciou vznikli procesom
evolucie

e V3etkydasti mysle sa pritom

vyvinuli postupnym a
spolanym povstavanim z
jednoduchsich verzii
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Napodoliovanie evoldcie ' ¢

* Pokrok jednefasti sa vsak
pritom mohol oprié o vtedajsi -
stav vsetkych ostatnyctasti

K napodobneniu tohto proces'g
teda nemusi st&’ zaoberdsa
jedinoucag’ou




Evolucia percepcie
A to plati aj percepciu !

* VVychodisko: senzomotoricky pristup
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Senzomotoricky pristup

* Piaget: ,Myslenie nevznika len z vnimania,
ale zo senzomotorickéjnnosti*

 Specialne pre percepciu z toho vyplyva, ze
— sa opiera o akciu
— neprebieha nezavisle na akciach
— ¢ag’ akcii konstruuje
— nie je to pasivny ale aktivny proces
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Senzomotoricky pristup

Co svedi v prospech senzomotorického
pristupu v inych vednych disciplinach ?
Psychologia skumajuca vyvin kognicie:
Jean Piaget: senzomotorické obdobie
vyvinu dig’at’a

Linda Smith: senzomotorické obdobie trva
svojim sposobom po cely zivot
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Skumanie vyvinu kognitivnych
schopnosti u deti

« Jean Piaget: ,,A not B error*
Fundamentalnasakcie

e Linda Smith: rozdiely zameriavania _
pozornosti na objekty v scéne u det¥:
a dospelych
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Pristup k percepcii v
pocitacovom videni

e Percepciu chapeme ako fmeuzavreté a
oddelené od zvysku mysle

e Tento pristup je typicky pre paacové
videnie

e Tento pristup vyplyva z tratheho
redukcionizmu
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Senzomotoricky pristup
K percepcii

e Vedeli by sme senzomotoricky pristup
pouzt’ ako novy impulz pre poatacove
videnie?

 Ano, pokid ukazeme, Ze si percepcia
konstrukciou vhodnych akcii moze
vyznamnym sposobonTaltit’ svoje
postavenie
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Priklad: Rozpoznavanie sceny




Pouzité prostriedky

 Podvozok Boe-bot Javel
ovladany cez bluetooth

e Bezdrbtova kamera
XCam?2

e Ovladanie z PC: JVM,
architektira Agent-Spact
(Www.agentspace.org),
JMF, Java rxtx
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Ciel’: zostrojt’ kognitivny model
videného

e Tvar
e Velkod
e Umiestnenie

* Vidime jeden
objekt alebo dva ?
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Tradcny pristup

 Tento problem sa da rig'Srychadzajuc
vyluéne z daného obrazku.

« MOzeme pouirozne algoritmy
vychadzajuce z Guzmanove] metody.

e Vstupom je jediny obrazok a snazime sa
domyselnymi a vyp&ovo nargnymi
algoritmami vyextrahouwaz nehoco najviac
iInformacie
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Nas pristup

Skonstruujeme vhodnu aktivitu robota

Budeme pracovas mnohymi obrazkami z
roznych poliadov

Budeme pouziualen jednoduché algoritmy
vykonaténé v realnontase.

Budeme vyuzivaznalog akcie, ktoru
koname a pri spracovani percepci€ipn S
datami, ktore pre potreby akcie sami
generujeme
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RieSenie (1)

 Robot zaujme poziciu kedy ma objekt
(zatid’ vnimany ako machia) v strede
obrazu

l

RGB — mono

smooth

2-means clustering

l
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RieSenie (2)

e Spusti generovanie akcie pri ktore] objekt
obchadza sprava, pom sa pod chVou
nataa k predmetu

preskimavany -
objekt
— —/

)
X \/ motoricka

T/v akcia robota
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RieSenie (3)

 Ked’ze akciu generuje robot, moze ju
generova vzdy rovnako

e Vd’aka tomu sa na objekt pozera vzdy
zhruba z rovnakych pozicii

e (a] keby to tak nebolo m6ze odometriou
odhadnti odkial’ sa dival)

* (robot nevie hybéakamerou, takze vzdy |e
rovnaka i vyska i1 uhol ktorym sa diva)
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RieSenie (4)

* Vysledkom akcie su pdady na robota z
roznych znamych pozicii
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RieSenie (5)

e Z toho mozeme pristipk rekonstrukcii 3D
objektov v scéne

* (Rekonstrukciu mozno urabaj z polfadov
Z neznamej polohy, je to vsak vyjbovo
naracné. Naopak zo znamej polohy sa da
ako-tak rekonstruovav readlnomcase)
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RieSenie (6)

e Vyuzivame pritom kalibraciu kamery
urobenu off-line, ktorad dava podlahove
suradnice pre kazdy pixel na obraze
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RieSenie (7)

e Pokid’ robot vidi
niekde podlahu,
znamenato, ze
priamka ktorou sa
diva neprechadza
predmetom, moze
Jju teda vyu ako
Jrezaci lie" v 3D
priestore

(jeden z vodorovnych rezov z»3/31
troch polfadov)



RieSenie (8)

Vysledkom je wita rekonstrukcia tvaru objektov
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RieSenie (9)

o Z rekonstrukcie vieme K&o objektov v
scéne je (t.J. konkrétne, ze su dva)

e Teoreticky by sme teraz mohli renderéva
vsetky mozné pdiady na jednotlivé objekty
(ked’ze sa kamera nehybe, nie je ich moc)
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RieSenie (10)

* Tieto polfady by sme mohlillada’ na
obraze a pokiaby doslo k uéite] zhode,
objekt by smefl’alej neskumall

26/31



RieSenie (11)

 Nasledkom toho m6ze samozrejme dojs
seba klamu — ale rovnako sa mylime i my.
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Negativa

e Tento pristup je skor ukadzkou ako by sa na
rozpoznavanie scény mohlo senzo-
motorickym pristupom t§ nez nejakym

notovym rieSenim, ma nizku uspesfnos

e problemy: len jedna kamera, hardware
ubohych parametrov, kontrastierna
podlaha, tiene vyvolavajuce diery v
objektoch, nepouzili sme ne&iihosti

* V principe ale myslienku povazujeme za
spravnu
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Pozitiva

* Praca v realnoniase
e Jednoduche, vy@tovo nenardne metody

 Naznak toho, ze senzo-motoricky pristup
naozaj zjednodusuje rieseny problem
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Zaver

e Buducnosou vyskumu v péitacovom
videni ad’alSich oblastiach zameriavajucich
Sa percepciou je mozno prave preéiame
hranic danych uzkych domén smerom k
motorickymc¢innostiam a komplexnym
systemom

* Motivaciou k takémuto posunu je
kognitivna veda
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Dakujem za pozornog’ !

Senzo-motoricky pristup k
rozpoznavaniu sceny

Andrej Likcny
KAI FMFI UK, Bratislava
andy@microstep-mis.com
http://www.microstep-mis.com/~andy
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