Curso de Visiéon para el Control de Robots Moviles (60 horas)

Objetivo. Proporcionar al alumno los conocimientos y habilidades para desarrollar y aplicar
los algoritmos y herramientas de la vision artificial para la localizacion espacial de sistemas
robdticos moviles.

Descripcion: El presente curso esta dividido en nueve unidades que comprenden desde
los conceptos basicos de la vision artificial, pasando por el pretratamiento de imagenes y
llegando hasta la aplicacion de estas técnicas y algoritmos enfocados en el control de robot
moviles. Los desarrollos y aplicaciones estan basados en Matlab y OpenCYV.

1. Introduccion.

1.1. Preliminares.
1.1.1. Que es la vision artificial.
1.1.2.  ¢Por qué de su dificultad?
1.1.3. Cuales pistas utiliza el ser humano para bien percibir.
1.1.4. Representaciones RGB, HSV, BW.
1.1.5. Introduccion a Matlab y OpenCYV.
1.1.6. Areas de aplicacion.

1.2. Herramientas matematicas
1.2.1. Repaso de algebra lineal.
1.2.2. Transformada de Fourier.
1.2.3. Wavelets.

1.2.4. Tipos de vecindades.
1.2.5. Convolucion.
1.2.6. Imagen integral.

2. Pretatamiento.

2.1. Modificacion del Histograma
2.1.1. Expansion dinamica.
2.1.2. Ecualizacion del histograma.
2.1.3. Especificacion del histograma.

2.2. Reduccion de ruido.
2.2.1. Modelos de ruido en la imagen (Aditivo, multiplicativo, gaussiano, efc.).
2.2.2. Filtros lineales estacionarios.



2.2.2.1. Caso continuo.

2.2.2.2. Ejemplos de filtros reductores de ruido.

2.2.2.3. Caso discreto.

2.2.2.4. Problemas relacionados a la implementacion de los operadores.
2.2.3. Filtros no lineales estacionarios.

2.2.3.1. Filtros de orden.

2.2.3.2. Filtros homomorficos.

2.2.3.3. Filtrado morfologico.
2.2.4. Filtros adaptables.

2.2.4.1. Media adaptable.

2.2.4.2. Filtro de rango adaptable.

2.2.4.3. Media truncada adaptable.

2.2.4.4. Filtraje por tamario adaptable de la ventana de analisis.
2.2.5. Tratamiento de ruido multiplicativo.

2.2.5.1. Algoritmo de Lee.

2.3. Aumento de contraste.
2.3.1. Métodos lineales.
2.3.1.1. Meétodos basados en el Laplaciano.
2.3.1.2. Meétodos inversos.
2.3.2. Filtraje de orden adaptable.
2.3.3. Métodos morfoldgicos.

3. Deteccion de Puntos Caracteristicos.

3.1. Detectores de puntos caracteristicos.
3.1.1. Deteccion de esquinas.
3.1.1.1. Detector de Harris.
3.1.1.2. Detector de Canny.
3.1.2. Deteccion de bordes.
3.1.2.1. Laplaciano.
3.1.2.2. Gradiente.
3.1.2.3. Sobel.
3.1.3. Transformada de Hough.
3.1.4. Transformada de Fourier.
3.1.5. Representacion piramidal.
3.1.5.1. Representacion piramidal gaussiana.
3.1.6. Algoritmos robustos de seguimiento de puntos.
3.1.6.1. Algoritmo SIFT.
3.1.6.2. Algoritmo SURF.



4. Reconocimiento de Objetos.

7.

4.1. Modelo de clasificadores.
4.1.1. Aprendizaje supervisado.
4.1.1.1. Modelo paramétrico
4.1.1.2. Modelo no paramétrico.
4.1.2. Aprendizaje no supervisado.
4.2. Clasificador estadistico.
4.2.1. Clasificador Bayesiano.
4.3. Clasificador basado en redes neuronales.
4.3.1. Arquitectura.
4.3.2. Aprendizaje.
4.3.3. Clasificacion utilizando redes neuronales.
4.4. Algoritmo Haartraining (método de Viola and Jones).

Calibracion de la Camara.

5.1. Modelado de la camara.

5.2. Relaciones geométricas.

5.3. Proceso de calibracion de la camara.
5.4. Correccion de la distorsion.

. Estimacion de la “Pose”.

6.1. Algoritmo de “Plane pose based *“.
6.2. Algoritmo NPN.

Stereo-Vision.

7.1. Geometria epipolar.
7.2. Correspondencias stereo.
7.3. Matriz fundamental y Esencial.
7.3.1. Método Ransac.
7.3.2. Método M-estimador.
7.3.2.1.  Algoritmo de particion en bloques.



8. Flujo Optico

8.1. Métodos de flujo optico.
8.1.1. Métodos de correlacion de fase.
8.1.2. Métodos diferenciales.
8.2. Implementacion del algoritmo de Lukas Kanade.

9. Implementacién practica.

9.1. Sistema de posicionamiento local.

9.2. Sistema embarcado para la navegacion.
9.2.1. Implementacion en la tarjeta Beagle.
9.2.2. Implementacion en la tarjeta Udroid-U2.
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