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Resumen

Este estudio se centra en la generacién de datos sintéticos como una estrategia para optimizar el
desempefio de los modelos de aprendizaje profundo ante la escasez de datos reales. Se destacan apli-
caciones en vigilancia, medicina, agricultura, manufactura y seguridad, donde la visién computacional
permite automatizar tareas como la deteccién de personas, enfermedades, plagas y defectos en pro-
ductos. El objetivo principal es implementar un sistema de vision robusto que combine datos reales y
sintéticos, utilizando sensores LiDAR y técnicas SLAM, integrado en una plataforma moévil auténoma. El
documento concluye que esta combinacién mejora la precision de los modelos y amplia su capacidad
operativa en entornos reales, ofreciendo una solucién eficiente para sistemas de vigilancia inteligentes.
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Los sistemas de visién por computadora son esenciales en aplicaciones
diversas como la vigilancia, el control de procesos y los vehiculos
auténomos, ya que contribuyen a la automatizacion de estas tareas. Son
sistemas que requieren grandes cantidades de datos, especialmente cuando
operan en movimiento, lo que dificulta su recoleccion en escenarios reales.
Esto hace necesario el desarrollo de un generador de datos sintéticos para
segmentacion semantica 3D. Ademas, su implementacién en un vehiculo
auténomo no tripulado permitira evaluar su desemperio.

., Implementar un sistema de vision basado en segmentacion

semantica 3D, utilizando arquitecturas de aprendizaje profundo

La implementacion de sistemas de vision por computadora se ha entrenadas con datos sintético y reales, para contrarrestar la

convertido en una estrategia fundamental en diversas areas. Estos escasez de datos reales.

sistemas se utilizan en aplicaciones ambientales [1], de seguridad [2], Metodolog ia

manufactura [3] y automatizacion [4]. Para que estas aplicaciones — — —

funcionen de manera efectiva, es necesario contar con una gran cantidad Drzgg;;z:as::tlfr'nzlse\:;:::::egi:2:;1?::;‘

de datos que permitan al sistema analizar, interpretar y aprender los e

patrones asociados a las caracteristicas que se desean identificar.

Aplicaciones de los Sistemas de vision por
computadora

Figura 1: Resultados de Figura 2: Plataforma movil
segmentacion semantica en 3D. Rosmaster X3 Plus.
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Resultados esperados
Se busca desarrollar método para generar datos sintéticos
Limitaciones en los sistemas de vision por computadora: automaticamente para entrenar modelos de visidn por computadora,
+ Sistemas de vigilancia que no integran sistemas de reconocimiento para que pueda ser utilizado por un sistema de vigilancia integrado en un
monitorear entornos. vehiculo auténomo capaz de recorrer un area de forma segura.
* Modelos entrenados con generalizaciones insuficientes debido a escasez Conclusiones

de datos de entrenamiento.

La combinacion de datos sintéticos y reales mejora el entrenamiento
» Solo pueden vigilar un area delimitada en especifico. de modelos, permitiendo una detecciéon mas precisa de personas y
una mayor cobertura en entornos exteriores. Lo que ofrece un
sistema de vigilancia auténoma con un vehiculo mévil que integra
segmentacion semantica 3D, sensores LIDAR y SLAM.

» Ausencia de métodos automatizados para generar datos sintéticos que
mejoren el entrenamiento.
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Figura 1. Cartel Académico: Entrenamiento de modelos de segmentacién semantica 3D utilizando datos sintéticos en robots
moviles autébnomos.

84



