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ASIGNATURA ELECTIVA

DENOMINACION DE LA ASIGNTURA: Vision por Computadora

CARRERA EN LA QUE SE ASIENTA: Ingenieria en Electrénica

AREA DE CONOCIMIENTO: Electrénica - Informatica

BLOQUE: Tecnologias Aplicadas

Nivel Cuatrimestre Caodigo Hs. semanales

6t0 11 6

Correlatividades:

Para cursar:

Cursada: Técnicas digitales I11, Teoria de los circuitos Il. Medidas Electronicas |1

Aprobadas: Informatica 11, Analisis de sefiales y sistemas, Teoria de los circuitos I,
Técnicas digitales I1.

Para rendir:

Aprobadas: Técnicas digitales 111, Teoria de los circuitos II.

Fundamentacidn de las correlativas escogidas:

Se requiere conocimientos en programacion de alto y bajo nivel (Informatica Il y
Técnicas digitales 1), teorema de convolucion, transformada de Fourier (Analisis de
sefiales y sistemas, Teoria de los circuitos I)

Se requiere nociones de procesamientos digitales de sefiales, filtrado digital (Técnicas
digitales I, Teoria de los circuitos II).

OBJETIVOS GENERALES Y ESPECIFICOS QUE JUSTIFIQUEN LA
INCLUSION DE LAASIGNATURA:

Incorporar a la oferta de materias electivas una asignatura que dote a los estudiantes de
conocimientos especificos del estado del arte de la vision por computadoras y sus
principales areas de trabajo.

Crear nuevas oportunidades laborales en el area de control de calidad de productos
industriales mediante vision por computadores (area conocida como vision de maquina o
Machine Vision), mediante la resolucion y codificacion de problemas clasicos del area y
de aplicacion en la industria.

Responder a la demanda de ingenieros capacitados para disefiar, codificar y testear
aplicaciones reales en visidén de maquina, utilizando software libre de Gltima generacion,
que constituyan para el estudiante futuro ingeniero una importante herramienta para su
vida profesional.

MODALIDAD DEL DICTADO

Estrategia Metodoldgica:
Clases teorico-practicas con interaccion permanente entre estudiantes y docentes.
Exposicidn de contenidos tedricos y posterior codificacion de métodos seleccionados por
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‘ cada unidad. Uso constante de computadoras y de software libre.

EVALUACION

Criterios de evaluacion

La evaluacion se realiza mediante trabajos practicos que implican codificacion de
algoritmos para resolucion de problemas de la vision artificial.

Regularizacién: Para regularizar la materia sera necesario un 75% de asistencia, y la
realizacion de un informe con los respectivos codigos que resuelvan el problema
planteado en cada practico.

Aprobacion directa: Para la aprobacion directa se deberd cumplir con las condiciones de
regularizacion mas la realizacion de un trabajo practico final.

Examen final: EI examen final sera una evaluacion escrita tedrico-practica sobre los
temas del programa de la catedra.

CONTENIDOS

Unidad 1. Introduccion al procesamiento de Imagenes Digitales.

Conceptos Basicos. Vecindad de un pixel. Histograma. Frecuencia espacial.
Cuantizacion. Ecualizacion de histogramas. Invariantes geométricos. Filtro de la
Mediana y del Valor Medio. Deteccién de contorno. Convolucion. Gradiente. Deteccion
de bordes. Segmentacion.

2 semanas

Unidad 2: Geometria proyectiva: Transformaciones. Jerarquia e invariantes.
Recuperacion de propiedades afin y métrica a partir de imagenes. Estimacion de
transformaciones proyectivas (homografias). Método DLT. Funcionales de costo.
Método MLE. Estimacidon robusta (RANSAC).

2 semanas

Unidad 3. Camaras: Modelo pinhole. Pardmetros intrinsecos y extrinsecos. Sistema de
lentes y distorsiones. Estimacion de pardmetros para calibracion. Estimacién de pose.
Problema PnP. Geometria epipolar. Matriz fundamental y matriz esencial. Vision estéreo.
Restricciones. Calibracién y rectificacion. El problema de matching. Camaras RGBD.

3 semanas

Unidad 4. Analisis de imagen: Extraccion de caracteristicas. Bordes, esquinas, blobs,
crestas. Deteccion de lineas. Transformada de Hough. Lineas y segmentos, circulos,
planos. Detectores invariantes. Invarianza geométrica y fotométrica. Detectores: LOG,
DOG, MSER, Affine. Descriptores locales: SIFT, HOG, LBP. Matching de descriptores.
Distancia entre descritpores. Normalizaciones (RootSIFT). Criterio de Lowe.

3 semanas

Unidad 5. Analisis de movimiento: Flujo 6ptico. Métodos ralos: Lucas-Kanade, Median-
flow. Métodos densos: Horn-Schunck. Structure-from-motion (SfM). Bundle adjustment.
Homografia continua.

3 semanas
Unidad 6. Reconocimiento de Patrones.
Funcion de Decision lineal. Clasificador polinomial. Maquina de Vectores de Soporte.
Redes Neurales: Perceptron, Adaline, Backpropagation. Redes Jerdrquicas.
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\ 2 semanas
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