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DESCRIPTORES SEGUN B.O.E.
Procesamiento digital de imagenes. Aplicaciones industriales.

OBJETIVOS DE LA ASIGNATURA

Dar una panoramica genérica de la Visién por Computador y de su aplicaciéon en entornos
industriales. Desarrollo de las distintas técnicas algoritmicas utilizadas en cada una de las etapas
de un sistema de este tipo.

CONTENIDOS

PARTE 1. INTRODUCCION.

CAPITULO 1. Introduccién ala visién por computador.
o Definicidén y conceptos fundamentales.
e Campos de aplicacion.
e Etapas de un proceso de visidon por computador.
e Componentes de un sistema de vision.

PARTE 2. ETAPAS DE UN PROCESO DE VISION POR COMPUTADOR.

CAPITULO 2. Adquisicion de imagenes.
e Sensores visuales.
Muestreo y digitalizacién.
Opticas.
Geometria de la formacién de imagenes.
Sistemas de iluminacion.

CAPITULO 3. Preprocesamiento de la imagen.
e Manipulacion del contraste.
e Eliminacion del ruido.
e Realce de laimagen.

CAPITULO 4. Deteccion de bordes.

e Introduccidn.
Operadores basados en mascaras direccionales.
Operadores basados en el Gradiente.
Operadores basados en la Laplaciana.
Operador de Canny.
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CAPITULO 5. Segmentacion de la imagen.
e Introduccion.
e Técnicas basadas en la frontera.
e Segmentacion mediante umbralizacion.
e Segmentacién basada en regiones.

CAPITULO 6. Extraccion de caracteristicas.
e Introduccién.
e Descriptores de frontera.
e Descriptores de similitud.
e Descriptores de regién.

CAPITULO 7. Reconocimiento de objetos.
e Conceptos basicos y metodologias.
e Funciones de decisién.
e Clasificadores paramétricos.
o Clasificadores no paramétricos entrenables.

PARTE 3. SISTEMAS INDUSTRIALES DE VISION POR COMPUTADOR.
CAPITULO 8. Aplicaciones de Vision 2D en Automatizacion y Robética.
e Sistemas de vision industriales.
e Inspecciény control de calidad.
e Asistencia al agarre y manipulacion de robots.

PRACTICAS

Practica 1. Introduccién al manejo de imagenes con Matlab.
Préactica 2. Histogramas y contrastes.

Préctica 3. Reduccién del ruido.

Préctica 4. Mascaras.

Préactica 5. Segmentacién basada en bordes.

Practica 6. Segmentacion basada en regiones.

Préactica 7. Descripcion de bordes.

Practica 8. Descripcion de regiones.

Préactica 9. Reconocimiento de objetos.

Practica 10. Manejo de un software industrial.

ACTIVIDADES EN QUE SE ORGANIZA

Clases tedricas y practicas.

BIBLIOGRAFIA BASICA

e Vision por computador. Javier Gonzélez Jiménez. ITP Paraninfo.

Visién por computador: Imagenes digitales y aplicaciones. Gonzalo Pajares Martinsanz.
RA-MA 2001.

e Machine Vision: theory algorithm, practicalities. Davies, E.R. Academic Press 1997.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA

e Digital Image Processing using MATLAB. Rafael C. Gonzalez et al. Prentice Hall 2004.
e Computer vision: a modern approach. Forsyth David A. Prentice Hall 2003.

PROCEDIMIENTO DE EVALUACION
. Para aprobar la asignatura se requerira:




- Asistencia a clase obligatoria.
- Presentacion de un trabajo tedérico individualizado.
- Préacticas obligatorias.

CRITERIOS DE EVALUACION

Se evaluara de forma equitativa la asistencia a clase, la realizacion de las préacticas y la
presentacion del trabajo tedrico. Para los dos ultimos puntos se tendrd en cuenta la calidad de las
practicas realizadas y del trabajo presentado. Por ultimo, también se tendra en cuenta la
implicacion del alumno en la asignatura.




