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Etapa 3, fiind ultima etapă din proiect, a avut activitatea principală
diseminarea rezultatelor. În sumar, s-au publicat 8 lucrari la conferinte
internationale cotate ISI, 2 jurnale ISI de tip Q1, un brevet național (OSIM)
și s-au dezvoltat 3 prototipuri de aplicații (demo-uri) pentru produsul
SmartCam al partenerului economic Analog Devices, România.
În ceea ce urmează se vor prezenta aceste rezultate.



Activitate 3.1 Validarea algoritmilor dezvoltați
Această activitate avea drept scop validarea algoritmilor dezvoltați în etapele

preliminare. Astfel, s-a concentrat pe aplicarea metodelor de prelucrarea a informațiilor

de la camere de tip Time of Flight (ToF) cu focus pe aplicații înglobate în domeniul de

robotică și IA.

Percepera activă în medii dinamice este o cerință specifică bazată pe tehnici de

prelucrare a datelot de ToF precum: preprocesare, segmentare, îmbinare. Pentru

îmbinarea eficientă a datelor 3D se folosesc repere (punte cheie) care oferă o robustețe

sporită pentru aceste metode.

O variantă cu focus pe date de la camere 3D a fost dezvoltată și validată în

această etapă, pentru care se poate vedea arhitectura propusă în Fig 1. Detaliile

acestei metode sunt publicate în (9).

Fig. 1 Calcul optim de normale bazat pe transfer learning

Un aspect important pentru această metodă validată consideră implementarea și

testarea acestuia folosind platforme înglobate. Acesta asigură aplicabiltatea metodei pe

o scară mai largă folosind echipamente accesibile și cu consum redus.



Activitate 3.2 Diseminarea rezultatelor, raportare

Corectarea artifactelor în imagini de adâncime este o problemă relevantă atât în

cercetare cât și în domeniul industrial (3). În acest domeniu o ramură specială

reprezintă eliminarea artifactelor de tip MPI din nori de puncte 3D. Acesta din urmă are

avantajul de a contribui la zone mai mari, compacte de date.

Focusul pentru această activitate din cadrul proiectului era pe eliminarea

intereferențelor de tip MPI .

Astfel s-a creat o aplicație care rulează pe o platformă înglobată în timp real, și

elimină efectele nedorite de interferențe pentru planul major din imaginea de adâncime

de la o cameră de tip ToF.

Fig. 2 Calcul optim de suprafețe planare

Metoda este bazată pe rețele profunde tip FPN care facilitează un timp de rulare redusă

chiar și pe echipamente înglobate cu resurse constânse. Detaliile acestei metode sunt

prezentate în lucrarea publicată (4).



Completarea datelor de la o cameră ToF este o problemă relevantă atât în

cercetare (5) cât și în domeniul industrial (3). În acest domeniu o ramură specială

reprezintă completarea de nori de puncte 3D. Acesta din urmă are avantajul de a

contribui la o imagine de asamblu în 3D.

Focusul pentru această activitate din cadrul proiectului era pe utilizarea algoritmilor de

tip auto-encoder(AE), mai precis  variational AE pentru acest scop (2).

Astfel s-a creat o aplicație care rulează pe o platformă înglobată în timp real, și

poate completa o imagine de adâncime de la o cameră de tip ToF.

Fig. 3 Variantă de completare obiecte folosind VAE și reprezentare GIM

Arhitectura propusă bazată pe VAE este prezentată în Fig 3. Pentru reprezentarea

eficientă a datelor 3D s-au folosit imaginile de tip geometry image, care au contribuit

semnificativ la optimizarea timpului de rulare ale algoritmilor propuși pe plaforme

înglobate.

Detaliile și rezultatele metodei sunt diseminate în (6).



Pentru extragere informției de într-un context de optimizare 6DoF s-a construit un

lanț de procesare bazat pe rețele de tip PointNet sugerată în Fig 4. Metoda și

rezultatele aferent au fost diseminate în (7).

Fig. 4 Variantă de completare estimare a poziției folosind rețele de tip PointNet

augmentate

Recunoașterea obiectelor este o problemă relevantă atât în cercetare cât și în

domeniul industrial. În acest domeniu o ramură specială reprezintă recunoașterea

obiectelor din nori de puncte 3D. Acesta din urmă are avantajul de a avea informație

topologică și metrică pentru obiectele în fața camerei.

Focusul pentru această activitate din cadrul proiectului era pe recunoașterea formelor

3D pentru a clasifica obiectele în diferite clase geometrice (e.g. sferă, plan, cilindru,

etc).

Astfel s-a creat o aplicație care rulează un lanț de procesare optimizat prezentat

în Fig 5.

Fig. 5 Varianta de procesare eficientă pentru date multi-modale

Validarea rezultatelor s-a publicat în (1) și (8).



O abordare diferită față de metodele convoluționale tradiționale reprezintă

variantele cu operatorul în mediul spectral. Acestea asigură o reprezentare compactă,

robustă a datelor. Această idee s-a validat în aplicația de clasificare folosind date 3D in

domeniul spectral după cum este ilustrat în Fig 6.

Fig. 6 Reprezentarea datelor într-un format compact folosind GNN spectral

Detaliile metodei propuse pentru procesarea datelor 3D folosind GNN spectral a

fost diseminate în lucrarea (10).

Pentru fiecarea metodă publicată codul sursă și documentația aferentă a fost

publicată pe site-ul proiectului.

Concluzii
În concluzie, activitățile propuse în etapa 3 a proiectului au fost atinse cu succes
(inclusiv pe partea de validarea algorimilor, diseminarea reazultatelor și faza de
raportare), iar aceste rezultate au servit ca baza proiectelor depuse cu partenerul
industrial la apeluri naționale (de tip PTE și PED) și internaționale (IPCEI).
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