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11.- PROGRAMA ANALITICO (adjuntarlo).

Objetivos de la materia: Presentar a los alumnos la problematica de la obtencién de los
modelos numéricos, su aplicacién en visi6n artificial en robética y su almacenamiento.
Como formacién apunta a dar s6lidos fundamentos matematicos para los problemas de
posicionamiento en el espacio y una extensa formulacion relativa a rotaciones en el espacio.
Introduce al problema de la metrologia respecto de la precision de los modelos numéricos.
1.- Introduccién general.
1.1.- Informacién referenciada. Modelos numéricos (MN).
1.1.1.- Imagenes numéricas, informacién pictérica y vectorial.
1.2.- Obtencién de MN
1.2.1.- Imagenes 2D y 3D.
1.2.2.- Otras fuentes de obtencion de MN.
1.3.- Introduccidn a los sistemas de referencia.
1.4.- Almacenamiento de la informacién. Introduccién a los SGBDE.
2.- Posicionamiento en el espacio. Referenciales. Translacion.
2.1.- Rotaciones en el espacio. Propiedades.
2.1.1.- Rotacién del espacio, rotacion del referencial
2.2.- Producto de rotaciones. Rotaciones resultantes.
2.3.- Descomposicion de rotaciones. Planteo.
2.4.- Aplicaciones.
3.- Introduccidn a la visién tridimensional.
3.1.- El haz perspectivo. Imagen e imagen estereoscopica.
3.1.1.- Parametros correspondientes a la forma del haz.

3.2.2.- Posicionamiento en el espacio.

3.2.3.- Identificacién (automética) de rayos homélogos.



3.3.- Célculo de la interseccién de rayos homologos.
3.3.1.- Solucién con iméagenes coplanares.
3.3.2.- Soluci6n general (no canénica).
3.3.- Forma y posicion del haz a partir de puntos objeto.
3.3.1.- Solucién en 2D.
3.3.2.- Una solucién en 3D. Limitaciones.
3.4.- Realidad virtual y estereoscopia.
4.- Expresiones generales de las rotaciones.
4.1.- Conceptos preliminares.
4.2.- Formula de Euler o de D'Olindez Rodriguez.
4.2.1. - Pequeiias rotaciones.
4.2.2.- Descomposicién de rotaciones. Analisis y soluciones.
4.3.- Formula de Thomsom.
4.4.- Cuaterniones y trigonometria esférica y rotaciones resultantes.
4.5.- Resultante de rotaciones de ejes arbitrarios: angulo y direccién.
5.- Evaluacion de la precisién de la informacién referenciada.
5.1. Introduccién a los estimadores. Precision, exactitud.
5.2.- Introduccién a la Teoria de cuadrados minimos.
5.2.1.- El modelo funcional.
5.2.1.1.- Grados de libertad, pardmetros, observables.
5.2.1.2.- Ecuaciones de observacion y de condicién.
5.2.2.- El modelo estocastico.

5.2.2.1.- Soluciones canénicas y no canénicas.



5.3.- Obtencién de la solucién canénica. Linearizacién.
5.3.1.- Soluci6n; Solucién con ponderacién de ecuaciones.
5.3.2.- Precision de resultados.
6.- Aplicacién a las imégenes estereoscépicas.
6.1.- Posicionamiento en el espacio del haz perspectivo.
6.1.1.- Ecuacién fundamental.
6.2.- Paralajes. Problema de la paralaje transversal.
6.3.- Pseudo interseccién de rayos perspectivos alabeados.
7.- Identificacién automatica de puntos homélogos.
7.1.- Geometria epipolar y no epipolar.
7.2.- Roto-Rectificacién de imagenes.
7.3.- Apareo automatico: estado del arte.
7.3.1. Solucién por programacién dindmica. Algoritmo de Viterbi.
8.- imagenes 3D.
8.1.- Generalidades.
8.2.- El problema de la segmentacién: estado del arte
8.3.- Ejemplos de algoritmos de segmentacién: obtencién del MN.
9.- Almacenamiento de la informacién localizada
9.1.- Generalidades origenes y evolucion.
9.1.1.- Aplicaciones.
9.2.- Principios de base.
9.3.- Funcionalidades elementales.

9.4.- Problema de la concepcién.



9.4.1.- Los modelos de datos.

9.4.2.-Teoria de hipergrafos, y método O.0.
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