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Introduccién

Contexto:
B Analisis automatico de espacios inteligentes

B Deteccion, localizacion y seguimiento de
locutores

Estrategias:
B Sensores de visidn, acusticos, etc.

B Fusion sensorial
preliminar
_| Nuestra propuesta: —

.

B Sensado acustico: modelado de arrays de
microfonos como camaras de perspectiva

B Literatura: tareas distintas y falta evaluacion
objetiva con datos reales
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Descripcion del sistema
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Propuestas general

Camaras:
B Pixel como interseccion rayo con plano imagen
Array de microfonos:

B Rayos acusticos parten de centro del array y
barren espacio a explorar
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imagen
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Descripcion del sistema
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Generacion de imagenes acusticas
[0 Generacion de mapas z#-mm;hmu P(q,)
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Descripcion del sistema
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BuUsqueda de maximos y calculo posicion 3D
Estimacion de maximos: T -4
B Non maximum supression — i

con aproximacion /0% \ o
subpixélica X/)\ ;’/w\\
Célculo de posicion 3D: A
B Triangulacion lineal DLT o/ .
Eliminacion de estimaciones [/ o
incoherentes:
B Para entornos con mas de ow
4 arrays

X

B Variante de la técnica Random Sample
Consensus (RANSAC)
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Evaluacion experimental
Bases de datos proy. CHIL + eval. CLEAR 2007
Seminarios:
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Evaluacion experimental
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Métricas
Pcor:

B 9% tramas con error de posicionamiento
Inferior a 50cm (fine error)

AEE fine+gross:

B E| error promedio total cometido en todas las
estimaciones realizadas

AEE fine:

B E| error promedio en las estimaciones
definidas como fine errors

Deletions:

B % de tramas con locutor activo no detectado
por el sistema
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Evaluacion experimental

Resultados
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[1 Variacion en resolucion imagenes (AIT):

B Con separacion radial en rayo de 100mm

Métricas de CHIL I 326 x 240 240 x 180 166 > 120
Peor RO L2.7% | BB.OUX27% | B3 0 2. T%

Bias fine (x:y:z)

| 1:29:118

1:38:119

4 :37: 118

Bias hinetgross (x:y:zl

2359171

37 B8 195

83 0920173

246
Deletion rate 0% 0% 0 G
Veces tiempo real | 3.17 1.75 0.84

B SRP-PHAT exhaustivo (tamano celda 50mm):

0 Pcor

[1 AEE Fine
[0 AEE fine+gross = 572mm

= 63%

= 233mm

>

Resultados
prometedores

.O
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Evaluacion experimental

Resultados
[] Variacion en separacion radial (AIT):

Métricas de CHIL 320 x 240 320 x 240 320 x 240

Ar B0 mm Ar 100 mm | Ar 200 mm

33 ; | 8022 THh
Bias tine (x:y:z) 4:20:118 1:20:118 4:38:113

Bias tine+gross (x:viz) | 27 :57: 170 | 23 :59: 171 | 17:60: 167

AEE fine
AEE finegros:

Deletion rate 0% 0 % 0%
Veces tiempo real 5.23 | 3.17 1.93
B SRP-PHAT exhaustivo (tamano celda 50mm):
O Pcor = 63% —C O

Necesidad de
afinar estrategia

de separacion
radial

[1 AEE Fine = 233mm
[0 AEE fine+gross = 572mm
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Evaluacion experimental
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Resultados
[1 Estimacion de coherencia (ITC):

MWetricas de CHIL 'Z'ﬂhemm;'in ] S5in Coherencia |

Bias fine (X:y:z) hl : 134 : 210 : 32
Bias fine+gross (x:v:z) | 351 : 306 : 352 . T8T . 126

Bias AEE fing
Bias i s
Deletion rate 25 G

B SRP-PHAT exhaustivo (tamano celda 50mm):
O Pcor = 62%
[0 AEE Fine = 175mm
[0 AEE fine+gross = 762mm
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Conclusiones y lineas futuras

I
[y

Propuesta de sistema de localizacion de

locutores:

B Informacidn acustica

B Algoritmica de visidon, modelando arrays de microfonos
como camaras de perspectiva

Resultados:

B No mejoran algoritmos clasicos

B Trabajo preliminar: prometedores

Trabajo futuro:
B Evaluacion exhaustiva

B Técnicas mas elaboradas de estimacion de maximos y
evaluacion de coherencia

B Incorporacion de algoritmos de seguimiento
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Descripcion del sistema

Blsqueda de maximos y céalculo posicion 3D
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Evaluacién experimental O
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Resultados

1 Experimento base:
B Error pequeno en estimacion DLT

®  Maximo ® Maximg * Maximo
*  Reproy. Loc *  Reproy Loc *  Reproy. Loc

1] 50 100 150 200 280 300

*  Reproy. Loc *  Reproy Loc *  Reproy. Loc
200 zaa

150 150

100

100

50 50

1]

1]
o 5 100 150 200 280 0 1} B0 100 180 200 280 300 1] &0 100 180 200 280 300
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Resultados

Evaluacion experimental O

1 Experimento base:

B Error elevado en estimacion DLT

@  Misano @ Mivano
%  Heproy Loc #  Feproy. Loo

f fin 11 1680 #in 7hn i n fin 11 141l s #in hili] f fin 1R 181 #in #hn filn
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Resultados

Evaluacién experimental O

[1 Barrido en resolucion:
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Evaluacion experimental

Resultados

B Maximos locales

1 Non maximum supression:

B Problemas en seleccion de umbral
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