PROGRAMA DEL CURSO

“VISIÓN ARTIFICIAL”

Clave: LMA 440

Objetivo general.

Estudiar los elementos necesarios para dotar a un sistema móvil o no, de visión computarizada.

Objetivos particulares:

1. Estudiar la configuración informática y etapas de un sistema de visión artificial y visión estereoscópica.

2. Estudiar ciertas características discriminantes basadas en los momentos invariantes bajo movimientos rígidos y homotecias.

3. Describir el prototipo de un robot móvil

4. Cálculo de trayectorias para un robot móvil tipo oruga.

UNIDAD I

I.1. Introducción a la visión computacional.

I.2. Preprocesamiento de las imágenes.

I.3. Análisis automático de imágenes.

I.4. Configuración informática de un sistema de visión artificial.

I.5. Etapas de un sistema  de visión artificial.

UNIDAD  II

II.1. Relación entre las coordenadas del mundo físico y de la imagen 

       digital.

II.2. Calibrado de la cámara.

II.3. Transformaciones geométricas de imágenes.

II.4. Fundamentos de la visión estereoscópica.

UNIDAD III

III.1. Características discriminantes basadas en los momentos.

III.2. Momentos invariantes bajo movimientos rígidos y homotecias.

III.3. Cálculo de los momentos generales a partir del código cadena.

III.4. Características discriminantes basadas en la transformada discreta 

         de Fourier.

UNIDAD IV

IV.1. Sistema de manipulador robótico de base fija y dotado de visión 

         computacional.

IV.2. Vehículo guiado por visión artificial.

IV.3. El concepto de realimentación visual.

IV.4. Descripción del prototipo de un robot móvil.

IV.5. Cálculo de trayectorias de un robot móvil del tipo oruga.
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