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PROYECTO SICAPTOR

Implementacién de un sistema
electrénico de documentacion
de la captura total para una
gestion sostenible y en linea
de los recursos pesqueros.

El iObserver es un dispositivo de moni-
torizacién electrénica en linea que per-
mite identificar y cuantificar todos los
ejemplares de pescado que pasan por la
cinta de triado de los parques de pesca.
Se coloca sobre la cinta de triado y ad-
quiere las imégenes de toda la captura.
Para cada una de las fotografias el sof-
tware basado en herramientas de apren-
dizaje profundo (deep learning) y redes
neuronales convolucionales (CNN), de
forma automatica, aisla cada uno de los
individuos y los compara con la informa-
cion registrada en un catalogo para rea-
lizar la identificacién. Dicho catédlogo se
ha creado mediante el entrenamiento de
especies usando fotos de ejemplares en
distintas posiciones.

Esta informacién se incorpora a los datos
suministrados por la instrumentacion del
barco (posicion, velocidad, rumbo, etc.)
y se envia en tiempo real (sélo resulta-
dos de cuantificacién de la captura, no
videos ni iméagenes) a un centro en tierra
donde se usa para diferentes propésitos
de gestion los stocks pesqueros, como
por ejemplo mostrar zonas con presen-
cia elevada de pescado por debajo de la
talla legal, o para la toma de decisiones
administrativas respecto a una zona pes-
quera determinada.
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Instalacién iObserver en el buque Portosanto
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Instalacién iObserver en el buque Miguel Oliver

Interior del iObserver
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Identificacién de especies por el iObserver
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einterfaz grafica de usuario (GUI), sencilla e
intuitiva, que permite un funcionamiento in-
dependiente y automaética, salvo pequefias in-
teracciones de mantenimiento a realizar por el
usuario. Esto resulta de vital importancia debido
a la elevada carga de trabajo de los pescadores.

¢ Este software permite, realizar el entrena-
miento de nuevas especies mediante la GUI.
® En el momento que el sistema o el usuario
identifica el comienzo del lance, el sistema co-
mienza la captura de imagenes; la identificacion
automatica de especies; y la cuantificacion de
las mismas.

e Al final de la etapa de reconocimiento, que se
realiza durante el mismo lance en tiempo real,
el sistema genera un archivo de resultados, con
formato ASCII-CSV, de poco tamafio que es
transmitido al sistema RedBox (aplicacion com-
plementaria al iObserver y gratuita). Dicho sis-
tema integra los datos de reconocimiento con
la informacién proporcionada por la instrumen-
tacion del barco para georreferenciarla y todo
ello se transmite a un centro en tierra donde se
analizan/representan los datos.

¢ No es necesaria la intervencién de un ob-
servador en tierra para analizar fotografias y/o
videos ni descargar/enviar ningdn tipo de infor-
macién. El procesado de las imagenes es au-
tomatico, a bordo y en tiempo real.

¢ Incluye algoritmos de reconocimiento y
cuantificacién para las principales especies cap-
turadas por la flota de arrastre que opera en las
zonas ICES 8c y 9a y que representan mas del
95% de las capturas totales.

¢ El catalogo cuenta con 14 especies: merluza;
jurel; caballa; bacaladilla/lirio; rubios (4 especies
diferentes: Trigla lyra; Aspitrigla cuculus; Eutri-
gla gurnardus y Chelidonichthys lucerna); gallos
(2 especies diferentes: Lepidorhombus boscii y
Lepidorhombus whiffiagonis); faneca; raya de
clavos; raya pintada y raya santiaguesa.

e Se pueden aiadir nuevas especies de ma-
nera sencilla con la funcionalidad de Entrena-
miento incorporada, lo que le da gran flexibili-
dad y adaptacién a otras flotas/zonas de pesca.

* Los nuevos algoritmos de identificacion de
especies estan basados en herramientas de
deep learning de segmentacién de instancias
con técnicas de transfer learning. Se ha hecho
la implementacién en Keras y Tensorflow del al-
goritmo Mask R-CNN con FPN y red base Res-
Net101 pre-entrenada en el conjunto de datos
MS COCO. Esta implementacion utiliza image-
nes redimensionadas a 1.024 pixeles de alto.
*Para cuantificar la captura total, se desarro-
lI6 un algoritmo de regresion para la estima-
cion de la talla (medida indirecta del peso) a
partir de una red convolucional MobileNet-V1
entrenada desde cero y modificada para incluir
como entrada los resultados del algoritmo de
segmentacion.

eLos algoritmos de reconocimiento tienen
una precision total del 98% y una sensibili-
dad (porcentaje de ejemplares de cada especie
detectados correctamente) del 95% para casos
con solapamiento leve y/o moderado de los
ejemplares en las fotografias.

¢ Los algoritmos de cuantificacion de espe-
cies tienen un error porcentual absoluto me-
dio del 3.2%, con un error absoluto medio fue
de 9 mm en la estimacién de la talla para casos
con solapamiento leve y/o moderado de los
ejemplares en las fotografias.

e Se han corregido errores en el cédigo de los
algoritmos de gestion de imagenes y procesa-
miento.

¢ Se han realizado mejoras de interfaz de usua-
rio para agilizar la operacién del mismo

¢ Se ha activado el filtrado de imagenes por
indice de similitud para los lances, de manera
que se eliminan imagenes iguales o duplicadas
que se pudieran generar y afectar a la cuantifi-
cacién, ademas de agilizar el procesamiento al
reducir el volumen de imagenes.

¢ Se ha implementado un algoritmo de ana-
lisis de flujo éptico utilizando la cdmara como
sensor para la estimacion de la velocidad de la
cinta sin la necesidad de usar los sensores en la
cinta.

Para mas informacién: 0
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