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INTRODUCCION

Los recientes avances en las protesis visuales han demostrado que es posible restaurar parte de la vision en determinados casos de deficiencia visual,
aunque con limitaciones como la baja resolucion o un campo de vision reducido. Para experimentar mas facilmente se utilizan los simuladores de
protesis visuales (SPV). En este trabajo, se presenta un SPV con las siguientes caracteristicas:

* SPV inmersivo, flexible y realista

* Exploracion entornos creados por un ordenador

* Integracion del movimiento real de la cabeza gracias a las gafas de realidad virtual Oculus Rift DK2
* Permitir un desplazamiento mediante un mando o joystick

SPV Y ENTORNO VIRTUAL

Fosfenos: puntos luminosos que ven las personas operadas-

El nivel de intensidad de cada uno depende de Ia
representacion de la imagen que se visualice.

Robot: usado para modelar a la persona.

 Estructura montada sobre una base de Turtlebot 3 que
integra sensores de odometria

* Camara de color y profundidad (Asus Xtion Pro Live)

* Modelo de persona con la camara a la altura de los ojos y
articulaciones para emular el movimiento de la cabeza

SISTEMA DE REALIDAD VIRTUAL 2. Modo de deteccidn de obstaculos y paredes
CIiente de RV Servidor
S°Cket”CP/'P \ Dos ordenadores servidor/cliente conectados a través de internet (socket
Orientacion de a cabezz - TCP/IP).
Mapadefosfenos * Cliente: ordenador que sirve de interfaz con el sistema de realidad virtual.
Mapa de Informacion nformacion Envia la informacion de la orientacion de las gafas y recibe la trama de
fosfenos de a IMU topics intensidades del mapa de fosfenos del servidor.
o * Servidor: donde se ejecuta el entorno virtual y todo el procesamiento
Traslacién @ pesado. Los angulos de giro de las gafas se comunican al entorno virtual, se
- n m—) genera en este equipo todo el procesamiento de la imagen para convertirla
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a fosfenos (1], [2]
SEGMENTACION SEMANTICA

Se ha introducido en un nodo ROS la implementacion en pytorch de modelos
de segmentacion semantica con el dataset de escenas MIT ADE20K [5],[6]. Se
usa la red neuronal pre-entrenada DilatedNet [3], [4], capaz de detectar de
manera muy eficaz 150 objetos en total. Esta red resulta de gran utilidad para
resaltar los objetos mas importantes y facilitar la deteccion de estos en l|a
vision fosfénica, ademas se puede ejecutar a tiempo real.
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