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Descripción general 

En este proyecto se desarrollará un programa para el análisis estadístico de imágenes de 

profundidad obtenidas mediante una cámara Intel en ambientes de interior y exterior. Se 

adquirirán imágenes en los distintos entornos presentando obstáculos típicos de cada uno. El 

programa desarrollado permitirá determinar la presencia de obstáculos a partir de una 

distancia establecida por el usuario procesando digitalmente las imágenes fuera de línea. 

Justificación del equipo 

El desarrollo de un algoritmo que determine la presencia de obstáculos mediante análisis 

estadístico de imágenes en ambientes de interior y exterior aportará para el desarrollo futuro 

de proyectos enfocados en mejorar la adaptación en distintos medios de personas con 

problemas de visión.  

Objetivos 

Crear un manual de conexión de cámara, lectura de imágenes y procesamiento del programa 

creado con el fin de facilitar su uso en proyectos de investigación futuros. 

Resultados esperados 

Redacción de un manual tutorial con la descripción de conexiones de cámara, lectura de 

imágenes y procesamiento del programa creado. 

 

 



Requisitos  

• Jupyter. 

• Matlab R2020a o superior. 

• Cámara Intel Realsense Depth Camera D415. 

Instructivo 

1. Se inicia Jupyter desde CMD con el comando jupyter notebook y se corre el archivo 

“realsense_one_cam.ipynb”. 

2. Se corre el programa por partes con el numero de prueba y se selecciona la opción 

de “capturar imágenes” 

 

Ilustración 1. Programa de adquisición de fotos. 

  



Al seleccionar esta opción se inicia una ventana con la foto que está tomando junto 

con la imagen de profundidad. 

 

Ilustración 2. Imagen original y de profundidad. 

 Estas fotos se almacenan en la carpeta “Output” en las carpetas “color” y “depth” 

respectivamente. 

3. Se ejecuta el programa “processImg.m” en Matlab. Es necesario tener dicho 

programa junto al programa “varianzaMat.m” en la misma carpeta en donde se 

tienen las imágenes obtenidas. 

Para importar las imágenes para ejecutar el programa se cambian los comandos  

 

ori=imread('prueba_220_color.png'); 

imshow(ori); %Foto original a color 

img=imread('prueba_220_depth.png'); %foto de profundidad 

 

con los nombres y formato de archivo respectivos. Con estos ajustes se corre el 

programa. 

4. Al ejecutar el programa se abren dos ventanas mostrando la imagen original junto a 

la imagen de profundidad negativo como se muestra a continuación: 



 

Ilustración 3. Imagen original y de profundidad negativa. 

5. El programa invierte la imagen de profundidad y la divide en 9 segmentos de las 

mismas dimensiones. La imagen es de resolución 480x640. 

 

Ilustración 4. Segmentos de la imagen de profundidad. 

 

 

 

 

 

 

 

 



6. El programa lee cada una de las secciones de la imagen y calcula el promedio, la 

varianza y la desviación estándar de la densidad de pixeles blancos. Dichos valores 

finalmente se vuelven a seleccionar los segmentos con mayor promedio, varianza y 

desviación respectivamente y coloca el valor probabilístico del objeto y su 

ubicación dentro de la matriz. 

 

Ilustración 5. Ubicación del objeto por cálculos probabilísticos. 

 

  



Ejemplos 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 


