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FUNDAMENTACION DE LA ASIGNATURA

Lavisién computacional tiene como finalidad la reproduccion artificial del sentido de la vista. Se estima que aproximadamente las tres cuartas partes de la informacion
gue maneja el ser humano es visual. No parece necesario, por lo tanto, afirmar cuan vital eslavision en los seres vivos y asi, parece natural pensar que el objeto de la
vision artificial es dotar alas méaquinas del sentido de la vista suponiendo un salto cualitativo en su capacidad de actuacion.

Las asignaturas antecedentes son las Matematicas en general, la Programacion, las Comunicaciones | y Il y el Procesamiento de Imagenes y las consecuentes son su
Trabajo Termina y la Robética.

Durante la presentacion del curso se aplicaran las técnicas de vision artificial en précticas por unidades y se complementara con proyectos de lavida diaria.

OBJETIVO DE LA ASIGNATURA

e El aumno aplicara las técnicas y metodologias mateméticas, computacionales y tecnoldgicas en el desarrollo de la vision artificial, para contar con elementos de
descripcion para el andlisisy disefio de sistemas industriales y bioldgicos.

TIEMPOSTOTALESASIGNADOS: PROGRAMA ELABORADO O ACTUALIZADO POR: | AUTORIZADO POR: LA COMISION DE
HRS/SEMESTRE: 60 HRS/SEMANA: 4 ACADEMIA DE BIONICA PLANESY PROGRAMASDE ESTUDIO
HRS/TEORIA/SEMESTRE: 30 REVISADO POR: SUBDIRECCION ACADEMICA DEL C. G.C./24 DE MAYO DE 1999
HRS/PRACTICA/SEMESTRE: 30 APROBADO POR: C.T.C.E./Z12DE MARZO/99
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HOJA: 2 DE_9

No. UNIDAD: |

NOMBRE: INTRODUCCION A LA VISION POR COMPUTADORA

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El alumno identificaralos elementos principales de vision artificial, asi como los antecedentes de procesamientos de las imagenes de acuerdo a los nuevos
desarrollos de hardware y software.

e El dumno analizaré|os elementos de un sistema de vision.

e El alumno aplicara correctamente los términos y simbolos utilizados en lavision artificial.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
11 Introduccién general. Exposicion directa del profesor usando 1 1 1B, 2B
pizarrén y acetatos.
12 Formacion de una imagen digital. 1 1 1
121 Interacciondeluzy e medio. Investigaciéon bibliogréfica por parte de los
1.2.2  Formacién de unaimagen. alumnos.
1.2.3 Digitalizacion.
Se redlizaran tareas fomentando el trabgjo en
13 Procesamiento previo deimagenes digitales. equipo. 3 2 3
1.3.1 Transformaciones basadas en €l histograma.
1.3.2  Filtrado frecuencial y espacial parael realce de Précticas de laboratorio.
imégenes digitales.
SUBTOTAL 5 3 5
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No. UNIDAD: 11

NOMBRE: CARACTERISTICASDE UNA IMAGEN

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizard cémo se establece lavision artificial y los elementos que la conforman.
e El alumno identificard los elementos de unaimagen por las diversas técnicas existentes de caracterizacion.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
21 Escala. Exposicion directa del profesor utilizando| 0.5 1 0.5 | 1B, 2B, 5C,
211 Piramide de Gaussy Laplace. pizarron. 7C
22 Textura. Précticas de laboratorio. 0.5 1 0.5
221 Caracteristicas que describen alatextura.
2.2.2 Caracterigticasinvariables alarotaciony tradacion. | Investigacion bibliogréfica
1 2 1
23 Forma.
2.3.1  Operaciones morfolégicas.
2.3.2  Representacion de formas.
2.3.3  Formas paramétricas.
24 Segmentacion. 1 2 1
2.4.1  Umbralizacion basada en el histograma.
2.4.2  Método basado en agrupacion de pixeles.
243  Método basado en regiones.
24.4  Méodo basado en el calculo de contornos.
25 Calculo de car acteristicas discriminantes. 1 2 1
25.1  Caracteristicas discriminantes basadas en los
momentos.
252  Cdculo de los momentos generales a partir del
codigo cadena.
253  Caracterigticas discriminantes basadas en la
transformada discreta de Fourier.
SUBTOTAL 4 8 4
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HOJA: 4 DE_9

No. UNIDAD: 111

EL SRAF, CLASIFICADOR DE DISTANCIA EUCLIDIANA

NOMBRE: RECONOCIMIENTO AUTOMATICO DE FORMAS, FUNCIONESDISCRIMINANTES PARA

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e  El alumno aplicara técnicas de reconocimiento para automatizar de sistemas.

e El alumno seleccionard adecuadamente el tipo de técnicas a emplear dependiendo de las aplicaciones de automatizacion en sistemas.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
3.1 Principios de un sistema de reconocimiento de for mas. Exposicion directa del profesor utilizando 15 15 | 1B, 2B, 6C,
3.3.1 Etapasdel disefio de un sistema de reconocimiento | pizarron. 7C
de formas.
3.3.2  Elementos de un sistema de reconocimientos de Précticas de laboratorio.
formas.
Investigacién bibliogréfica
3.2 Diferentes posibilidades en el disefio de funciones 25 2 25
discriminantes.
3.21  Reconocimiento automético mediante ladistancia
euclidea.
3.22 Fasesdedisefio y de operacion del clasificador
euclideo.
3.2.3 Interpretacion geométrica del reconocedor euclideo.
SUBTOTAL 4 2 4
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No. UNIDAD: IV NOMBRE: RECONOCIMIENTO ESTADISTICO A PRIORI, EL CLASIFICADOR BAYESIANO

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno aplicaralas técnicas estadisticas para el reconocimiento y clasificacion.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
4.1 Reconocimiento con aprendizaj e supervisado en Exposicion directa del profesor utilizando 25 2 25 | 1B, 2B, 6C,
condiciones deter ministicas. pizarrén. 7C
4.1.1  Aprendizaje de funciones discriminantes por
regiones. Précticas de |aboratorio.
4.1.2  Aprendizaje de funciones discriminantes por 1
distancia. Investigacion bibliogréfica
4.2 Reconocimiento estadistico a priori. El clasificador 25 2 25
bayesiano.

4.2.1  El teoremade Bayes.

4.2.2 Clasificador estadistico a priori.

4.2.3 Distancia de mahalanobis.

4.2.4  Estimacion estadistica de la matriz de covarianzay
del vector media.

425 Discusion genera del clasificador bayesiano con
distribucién normal.

SUBTOTAL 5 5 5
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No. UNIDAD: V

NOMBRE: ALGORITMOSDE AGRUPACION DE CLASES. SELECCION DE LASCARACTERISTICAS

Y PROCESADO PREVIO DE DATOS

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy evaluardlas diferencias en agrupacion y seleccion de clases.

#DE TEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA HIT H/P E.C. CLAVE
5.1 Algoritmos de agr upacion de clases. Exposicion directa del profesor  utilizado| 2 2 2 1B, 2B, 5C,
5.1.1 Algoritmo de ladistancia encadenada (Chain-Map). | pizarrén. 7C
5.1.2  Algoritmo Max-Min.
5.1.3  Algoritmo K-medias. Précticas de |aboratorio.
5.1.4  Algoritmo isodata.
Investigacién bibliogréfica
5.2 Seleccion delas caracteristicasy procesado previo de 3 4 3
datos.
5.2.1  Criterios parala seleccion de caracteristicas.
5.22  Proceso de seleccion de las variables caracteristicas.
5.23  Evauacion del rendimiento del reconocedor
automético.
5.24  Transformacion del vector de caracteristicas.
SUBTOTAL 5 6 5
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No. UNIDAD: VI

NOMBRE: ALGORITMOSDE MOVIMIENTO

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy aplicaralos algoritmos para el tratamiento de imagenes que se encuentran en movimiento.

#DE TEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA HIT H/P E.C. CLAVE
6.1 Introduccién del movimiento. Exposicion directadel profesor utilizando 2 2 2 1B, 2B, 3B
6.1.1 Movimiento cinemético. pizarron.
6.1.2  Dinamicade movimiento.
6.1.3 Modelos de movimiento. Préacticas de laboratorio.
6.2 Desplazamiento vectorial. Investigacién bibliogréfica 15 2 15
6.2.1 Método de diferenciacion.
6.2.2 Método de correlacion.
6.3 I magenes espacio-tiempo. 35 2 35
6.3.1  Orientacion y movimiento.
6.3.2 Movimiento dentro del dominio de Fourier.
6.3.3 Velocidad del filtrado.
6.3.4  Determinacion del movimiento 1-D.
6.3.5 Determinacion del movimiento 2-D.
SUBTOTAL 7 6 7

M8-73

15/09/08




ASIGNATURA._VISION ARTIFICIAL

CLAVE__IBVISA0985
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#PRAC. NOMBRE DE LA PRACTICA RELTAECNI|OA¥:ECSADSE U ':,giés RIIE_:I_GIéi(?II(EDN
1 Capturay procesamiento previo deimagenes digitales. I 3 LABORATORIO
2 Extracci(’)n delascaracteristicas de escala y textura de una I 2 COMDPEUTO

imagen.
3 Formas paramétricas. I 2
4 M étodo basado en agrupacion de pixeles, en regionesy €l calculo I 8
de contor nos.
5 Reconocimiento mediante la distancia euclidea. i 2
6 Reconocimiento con aprendizaj e supervisado en condiciones v 3
deter ministicas, discriminantes por distancia.
7 El teorema de Bayes. v 2
8 Algoritmos de agrupacién de clases. V 2
9 Selecciones de las caracteristicasy transfor maciones del vector. Vv 2
10 M ovimiento cinemaético, correlacion. Vi 2
11 Determinacion del movimiento 1D- y 2-D. Vi 2
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pERIODO | -UNIDADES PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION
TEMATICAS

1° I, 11 70% examen + 20% précticas + 10% tareas.

2° ", v 70% examen + 20% précticas + 10% tareas.

3° Vv, VI 70% examen + 20% préacticas + 10% tareas.
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