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Senzomotoricky pristup

» Jean Piaget: ,Myslenie nevzniké len & §
vnimania, ale zo senzo-motorickej
¢innosti”

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

Séria metod spracovania obrazu

opiera sa prevazne o rOzne transformacie
C

C

C

Igitalneho obrazu (polynomicke algoritmy)

opiia sa 0 metddy z oblasti parcialnych
iferencialnych rovnic (iterativne algoritmy)
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Implementacia p&tacoveho videnia

« OpenCV (iné: napr. itk & vtk)
 http://opencv.willowgarage.con

Mat image;
VideoCapture camera(0);
for (55) {
camera >> image;
cvtColor(image, gray,CV_BGR2GRAY);
GaussianBlur(gray,gray,Size(9,9),2,2);
vector<Vec3f> circles;
HoughCircles(gray,circles,CV_HOUGH_GRADIENT,2,50,200,100);
if (circles.size() > 0) {
Point center(cvRound(circles[0][0]),cvRound(circles[0@][1]));
int radius = cvRound(circles[0][2]);
circle(image,center,3,Scalar(0,255,0),-1);
circle(image,center,radius,Scalar(0,0,255),3);

}
image.release(); waitKey(100); // wait 100 ms
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Pristup k percepcii v
pocitacovom videni

* Percepciu chapeme ako fmeuzavreté a

oddelené oo

zvySku systému (mysle)

e Tento pristup vyplyva z tratheho
redukcionizmu

percepcia

kognicia akcia
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Moderna predstava o kognicil

e Tento pristup je pritom v rozpore s
modernym pristupom ku kognicii

Percepcia

Akcia
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Komplexnos$ percepcie

o Pokid’ chceme technicky produkt, ktory
riesi percepciu na pok&be] trovni, metody
pocitacoveho videnia nam sice vyrazne
pomoOzu, alenebudu nam sta’

* Percepciu udi vykonava znénacas’
mozgu a ide o Eni komplexny systém
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Societny model mysle

» Je preto namieste obraga k modelom
mysle, ktoré tuto komplexnéslokazu
zachytt’ (s rizikom, ze nebudeme
disponovd dostatkom poéitacového
vykonu, aby z toho bolo nte rozumne)

e Jednou z ideovych moznosti je Minského
societny model mysle
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Societny model mysle

 Mysd’ je systém paralelne beziacich agentov,
ktori vzajomne komunikuju

* VVonkajSie prejavy systemu vyplyvaju z
lokalne| interakcie medzi agentami

e Spravne vonkajSie prejavy su dane
aktivovanim spravnej sady agentov v spravnom
case
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Implementacia soc. modelu mysle

o Architektura Agent-Space [Ilcay 2004]
Implementuje modularny charakter soc.
modelu (prazdny systéem)

* WWw.agentspace.org

B A @ﬁ '''''''

left/right

,:' interpolated

v ball
I

[ AN
inter pol ator C>/'

10/27



Plan

Otvoreny
Percepny
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Vyznam senzomotoriky

 Dokazeme pri tvorbe takéhoto systemu
vyuzit’ aktivny pristup (zalozeny na
motorike) pri vhimani ?
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Vyznam senzomotoriky
o V [KUZ X, Lucny 2010] sme ukazovali

priklad vyuzitia pohybu robota pre
vnimanie sceny.
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Vyznam senzomotoriky

 Pre KUZ Xl sme sa zamerali na motoriku,
ktora nesuvisi so samotnym pohybom
robota, ale ktora mierne obohacuje jeho

Senzory:
e pohyby ,ci"
e zaostrenie ,,0nej* SOSovky
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Motivacia: skimanie
kognitivheho vyvinu u deti

e [Linda Smith 2009].

rozdiely zameriavania
pozornosti na objekty v =
scéne u deti a dospelych r
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Motivacia: technicka dostupnps

Kismet COG ICub

pohyby @i (0
zaostrenie(')

16/27



Uloha

e Zameranie pozornosti
e separacia neznameho objektu zo scény
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Pouzité prostriedky

* Pracovali sme len s primitivnymi
prostriedkami, ktorymi sme nasnimali
sekvenciu dvojic obrazkov a skusali sme ich
zrovnavanim ziskavyclenenie ugitého
objektu zo sceny
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Experiment 1: zaostrenie

zaostrené na konika zaostrené na ¢hgko
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Experiment 1. zaostrenie

e |dea algoritmu: po
regionoch spdtat’ .- CETF
Jblur detection* cefiE

« Dve mnoziny
regionov ktorée
maju op&né
rozmazanie pri
roznom zaostreni
su dva rozne AT R
objekty T

Y

O e
o
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Experiment 2: pohybd

e Je zname, ze pri sterovideni je do iste]
miery mozné ufit hibku objektov z jedinej
dvojice obrazkov

 Dokadzeme vsak nejako vytizee mozeme
kameru aktivne nasmeravvaa zaklade toho
¢o vidime? (a napriklad vykotigeparaciu
objektu rychlejSie?)
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Experiment 2: pohybd

 |dea algoritmu:
Jedno oko
zafixujeme a
druhym hybeme.
Sledujeme
distribuciu
diferencie v
ramci regionov
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Experiment 2: pohybd

* Regidony s
podobnou
distribuciou
tvoria jeden
objekt

?i
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Zaver experimentov

Tieto experimenty do iste] miery nazig,
Ze ako zaostrovanie, tak smerovanigje
Z hradiska extrakcie objektov z obrazu
zaujimave.

Zaostrovanie separuje objekty odliSujuce sa
vzdialenosou

Smerovanie @ separuje objekty odlisujuce
sa smerom umiestnenia

Sami osebe vSak nes&ta na dokonalu
separaciu
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Prato e separacia tak dolezita?

e Separacia neznameho objektu zo scény je
zakladnym predpokladom ziskania jeho
reprezentacie

» Pokid’ vlastnime .
reprezentaciu objektu,,.
vieme ho uz rozpozita
napriklad metédou
DOT [Holzer 2010]
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Omylnog’ rozpoznania (DOT)

VZOr

Omyl ¢I kreativita ?
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Dakujem za pozornos !
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