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Introduccion

Uno de los retos mas grandes a los que se ha enfrentado la deteccion de objetos con video camara es
cuando el objeto se encuentra en una superficie fluctuante, y sus parametros son desconocidos a
priori. Existen muchas investigaciones sobre la deteccion de objetos en una superficie fluctuante;
algunos se basan en la eliminacion del fondo fluctuante (Blostein & Huang, 1991), procesamiento
multi-espectral (Gnanadesikan, 2011) e hiper-espectral (Healey & Slater, 1999) y el seguimiento de
multitrama (Wang, Liao, Xiong, & Zhang, 2014). Sin embargo, todas estas tienen en comun que
asumen que la potencia de fondo bajo hipotesis estadistica nula H, es igual bajo la hipotesis
estadistica alternativa H;. La solucion a este problema es propuesta es (Golikov, Lebedeva,
Castillejos Moreno, & Ponomaryov, 2011).

En este trabajo abordamos el problema de deteccion 3D de un objeto flotado en una superficie
fluctuante es una secuencia de imagenes, utilizando datos de simulacion con ayuda del software
MATLAB, comparando el ya conocido detector MSD y el recientemente propuesto MMSD
(Golikov & Lebedeva, 2013), e investigamos la calidad de deteccion en el caso de variaciones en la
potencia del fondo y el objeto flotado, cambios en la correlacion de la superficie y ruido del canal.



Metodologia

Analisis de articulos asociados.
Desarrollo de los modelos del fondo fluctuante y modelos del blanco en la superficie marina.

Desarrollar programa en MATLAB para realizar el funcionamiento de los algoritmos y caracterizar
su calidad de deteccion con una falsa alarma preestablecida de 1072,

Comparar las caracteristicas de la calidad de deteccion para ambos detectores y formar conclusiones.



Resultados

Figura 1. Modelo del objeto flotado (la primera imagen) de
tamafio 10 x 10, dentro del modelo de la superficie del
mar de tamafio 50 X 50, con ventana de analisis. Modelo
del mar: u =140 , 0% =16, corr = 0.9. Modelo del
objeto flotado: u, = 140 , 0,2 = 3. Fuente: Edicion del
autor. Figura extraida de MATLAB.

Figura 2. Modelo del objeto flotado (primera imagen) de
tamafio 10 x 10, dentro del modelo de la superficie del
mar de tamafio 50 X 50, con ventana de analisis. Modelo
del mar: u =140 , o2 =16, corr = 0.9. Modelo del
objeto flotado: u; = 140, 0,2 = 18. Fuente: Edicion del
autor. Figura extraida de MATLAB.
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objeto flotado corr = 0.9, w = 0.1, b = 5. Fuente: objeto flotado. corr = 0.9, w = 0.1, b = 0.5. Fuente:

edicidn del autor. Grafico extraido de MATLAB. edicidn del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 3. Probabilidad de deteccion vs diferencia entre
la media del modelo del mar y la media del objeto
flotado. corr =09, w=0.1, b=0.05. Fuente:
edicion del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 4. Probabilidad de deteccion vs diferencia
entre la media del modelo del mar y la media del
objeto flotado. corr = 0.9, w = 1, b = 0.05. Fuente:
edicidn del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 5. Probabilidad de deteccion vs diferencia
entre la media del modelo del mar y la media del objeto

flotado. corr = 0.9, w =10.01, b = 0.05. Fuente:
edicidn del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 6. Probabilidad de deteccion vs diferencia entre
la media del modelo del mar y la media del objeto
flotado. corr =0.7, w=0.1, b=0.05. Fuente:
edicién del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 7. Probabilidad de deteccidn vs diferencia entre la
media del modelo del mar y la media del objeto flotado.
corr =05, w=0.1, b =0.05. Fuente: edicion del
autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Resultados

Figura 3. Modelo del objeto flotado de tamafio (primera
imagen) 10 x 10, dentro del modelo de la superficie del
mar de tamafio 50 X 50, con ventana de analisis
coincidente 70% con el modelo del blanco. Modelo del
mar: u = 140 , % = 16, corr = 0.9. Modelo del objeto
flotado: u, = 140 , 0,2 = 3. Fuente: Edicion del autor.
Figura extraida de MATLAB.

Figura 4. Modelo del objeto flotado de tamafo (primera
Imagen) 10 x 10, dentro del modelo de la superficie del
mar de tamafio 50 X 50, con ventana de analisis
coincidente 50% con el modelo del blanco. Modelo del
mar: u =140 , 0% =16, corr = 0.9. Modelo del
objeto flotado: p, = 140 , o,% = 18. Fuente: Edicion
del autor. Figura extraida de MATLAB.
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Grafico 8. Probabilidad de deteccion vs diferencia entre
la media del modelo del mar y la media del objeto
flotado. corr =09, w=0.1, b = 0.05. Ventana de
analisis coincide 70% con el modelo del objeto. Fuente:
edicion del autor. Grafico extraido de MATLAB.
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Grafico 9. Probabilidad de deteccion vs diferencia entre la
media del modelo del mar y la media del objeto flotado.
corr=09, w=0.1, b=0.05. Ventana de analisis
coincide 50% con el modelo del objeto. Fuente: edicion del
autor. Grafico extraido de MATLAB.



Conclusiones

La calidad de deteccion de ambos detectores depende de la diferencia entre los parametros estadisticos de
los modelos de las reflexiones desde la superficie del mar y la superficie del objeto de interés. Cuando los
parametros son iguales (la media y la varianza) el detector clasico MSD no alcanza la calidad de
deteccion deseada.

El detector MMSD tiene probabilidad de deteccion que el valor maximo posible cuando los parametros
estadisticos de las reflexiones desde el mar y el objeto flotado son iguales.

Las investigaciones presentadas en este trabajo muestran que el detector MMSD tiene una perspectiva
buena de implementar en sistemas de deteccion de los objetos flotados en la superficie del mar.
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