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Asistente de cocina basado en IA

Sensores

Imágenes

• Temperatura 
• Potencia

• Detección, clasificación y 
segmentación de alimentos 
y objetos de cocina.

• Detección de las acciones 
del usuario.

Visión por computador

Vista cenital de la cocina

Asistente de cocina

• Simular en tiempo real el 
cocinado de alimentos.

• Guiar al usuario mientras 
realiza recetas.

Problema

• La principal dificultad de utilizar redes 
neuronales, para tareas de segmentación 
de instancias, es conseguir una base de 
datos etiquetada de forma precisa.

• En este trabajo se propone generar 
imágenes y vídeos virtuales etiquetados 
automáticamente mediante motores 
gráficos [1] y validar el funcionamiento 
con imágenes reales.

Entorno virtual

Etiquetado automático de 
imágenes

Red Neuronal

Segmentación de instancias 
en imágenes reales

Etiquetado automático de imágenes

Validación experimental

Red Neuronal

Se ha utilizado Unity para crear un entorno virtual realista de una cocina. Incluyendo detalles 
como la iluminación exterior e interior, así como los reflejos de la encimera y vitrocerámica.

El problema se ha centrado en la 
segmentación de instancias de 5 clases: 
Plato, cubierto, vaso, cazuela y sartén. 

Generación de escenas aleatorias: Varía la intensidad 
de la iluminación, los objetos que aparecen y su 
posición, y la posición/ángulo de la cámara.

Entorno virtual

Escenas aleatorias. Aplicar filtros a cada objeto, con un 
color para cada clase, utilizando los 
shaders de Unity.

Se genera una base de datos en formato 
JSON que contiene para cada imagen 
información de qué objetos aparecen y qué 
píxeles forman su contorno.

• Se ha utilizado la red neuronal 
convolucional Mask R-CNN [2].

• La arquitectura de la red está 
orientada para la segmentación 
de instancias.

• La red se ha entrenado con el 
algoritmo de 3 fases propuesto en 
[2], y haciendo transfer learning.

Base de datos: 5500 imágenes

• Entrenamiento: 4000
• Validación: 1000
• Test: 500

Validación a partir de las 500 imágenes virtuales de test

Precisión Recall

96 % 97 %

Matriz de confusión

Para evaluar de forma cualitativa cómo funciona este 
modelo con imágenes reales se han utilizado distintas 
distribuciones, incluyendo vídeos de EPIC-KITCHENS [3]. 

Conclusiones:
• Las métricas obtenidas con los datos virtuales de test son 

muy positivas. La mayoría de los falsos negativos son 
provocados por objetos que aparecen en los bordes de la 
imagen, donde solo ocupan unos pocos píxeles. Los falsos 
positivos han mejorado incluyendo en el entorno virtual 
objetos diferentes a los que se están clasificando.

• Los resultados positivos de los experimentos realizados 
con imágenes reales demuestran el potencial del uso de 
entornos virtuales para generar datos etiquetados y 
entrenar redes neuronales a partir de estos.

Trabajo futuro:
• Extender el entorno desarrollado, añadiendo más 

escenarios, objetos y clases. Generar más datos.
• Obtener un conjunto de imágenes reales etiquetadas, en 

el contexto de la cocina. Evaluar cuantitativamente cómo 
funciona el modelo con estas imágenes y comparar el 
rendimiento de redes entrenadas a partir de datos 
virtuales, con redes entrenadas a partir de datos reales.
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