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OBJETIVOS

Aprendizaje de algoritmos relativos a la vision esteresocépica en robotica. La materia apunta a dar fundamentos
practicos para los algoritmos de posicionamiento en el espacio y rotaciones en el espacio. Introduce al
problema de la metrologia respecto de la precision de los modelos numéricos obtenidos.

En general su objetivo es la adquisicion de los (tiles algoritmicos para vision en robdtica y realidad virtual.

CONTENIDOS MINIMOS

PROGRAMA SINTETICO

Imagenes estereoscopicas.

Translaciones y rotaciones en 3D.

Algoritmos para la obtencién de modelos 3D.

Algoritmos relativos a realidad virtual.

Rotaciones segun D"Olindez Rodriguez.
Conmutatividad de las pequefias rotaciones.

El estimador de cuadrados minimos.

Soluciones canénicas y no canénicas.

Precision en la obtencién de coordenadas 3D.
Aplicaciones a los problemas de visién y realidad virtual.
Estereoscopia digital. Estado del arte.

Informacién 3D referenciada, almacenamiento, manejo, etc.

PROGRAMA ANALITICO

Unidad 1: Introduccion general.

1.1.- Imagenes estereoscopicas para obtencién de modelos numéricos.
1.1.1.- Imagenes numéricas, informacion pictérica y vectorial.

1.2.- Algoritmos de obtencion de modelos numéricos (MN).

1.2.1.- Imagenes 3D.

1.2.2.- Fuentes de obtencion de MN.

1.3.- Sistemas de referencia.

1.4.- Introduccion a los motores de SGBDE. Funcionalidades.

Unidad 2: Posicionamiento en el espacio. Referenciales. Translacién
1.- Rotaciones en el espacio. Propiedades.

1.1.- Rotacion del vector y del referencial

2.- Rotaciones resultantes usando proyecciones.

3.- Aplicaciones

Unidad 3: Introduccion a la vision tridimensional

1.- Definicién de imagen estereoscopica.

1.1.- Forma del haz perspectivo.

2.2.- Posicionamiento de haz perspectivo.

3.- Definiciones y mecanismos para la identificacion de rayos homologos.
3.1.- Algoritmo para la obtencion del MN con imagenes coplanares.
3.2.- Solucién general (no candnica).

3.- Forma y posicion del haz a partir de puntos obijeto.

3.1.- Solucién en 2D.

3.2.- Una solucién en 3D. Limitaciones.

4.- Realidad virtual y estereoscopia.

Unidad 4: Expresiones generales de las rotaciones

1.- Conceptos preliminares.

2.- Férmula de Euler o de D'Olindez Rodriguez.

2.1. - Pequefias rotaciones.

3.- Férmula de Thomsom.

4.- Trigonometria esférica y rotaciones resultantes.

5.- Resultante de rotaciones de ejes arbitrarios: angulo y direccion.
Unidad 5: Evaluacion de la precisién de la informacién referenciada.
1. Precision, exactitud.

2.- Introduccién al estimador de cuadrados minimos.

2.1.- El modelo funcional.
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2.1.1.- Grados de libertad, parametros, observables.
2.1.2.- Ecuaciones de observacién y de condicién.
2.2.- El modelo estocastico.

2.2.1.- Soluciones candnicas y no canoénicas.

3.- Obtencion de la solucion canonica.

3.1.- Ponderacion de ecuaciones.

3.2.- Precision de resultados.

Unidad 6: Aplicacién a las imagenes estereoscopicas
1.- El haz perspectivo, translacion y rotacion.

1.1.- Ecuacion fundamental.

2.- Problema de la paralaje longitudinal y transversal.
3.- Pseudo interseccién de rayos perspectivos alabeados.
Unidad 7: Algoritmos de puesta en correspondencia
1.- Apareo automatico: estado del arte.

2.- algoritmos de correccién de imagenes no epipolares.
3.-.Algoritmos de programacion dinamica.

Unidad 8: Imagenes 3D

1.- Generalidades.

2.- El problema de la segmentacion: estado del arte

3.- Ejemplos de algoritmos de segmentacion.

Unidad 9: Almacenamiento de la informacion vectorial
1.- Generalidades origenes y evolucion.

1.1.- Aplicaciones.

2.- Principios de base.

3.- Funcionalidades elementales.
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REGIMEN DE CURSADA

Metodologia de ensefianza

Clases tedrico-practicas

Exposicion tedrica de conceptos fundamentales, presentacion de los algoritmos respectivos e introduccion a la
programacion de los mismos.

Clases practicas

Resolucién de los problemas correspondientes a las unidades teméaticas del programa, planteo de algorithmos,
y programacion, supervisada por el docente. Tratdndose de un seminario se hara especial hincapié en la
blusqueda de soluciones a través de la consulta bibliogréafica y la profundizacion del conocimiento por medio
de la expresién de los algorithmos. Durante el curso se plantearan trabajos practicos con problemas para
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resolver desarrollando programas en grupo y evaluando resultados.
Las clases se dictaran los dias jueves de 18.30hs a 21.30hs.

Modalidad de Evaluacion Parcial

Evaluacion

Aplicacién de conocimientos y dominio de técnicas, mediante la la resolucion de problemas presentacion de
algoritmos por escrito en evaluaciones parciales e integradoras.

La evaluacion de los trabajos por computadora es por presentacion en tiempo y forma (plazos y formato
establecido), método de desarrollo (aplicacion de método de desarrollo de programas visto en el curso) y
correccién del resultado (cumplimiento de objetivos de los programas desarrollados en el lenguaje elgido por el
grupo de alumnos).
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CALENDARIO DE CLASES

Semana Temas de teoria Resolucion Laboratorio | Otro tipo | Fecha entrega | Bibliografia

de problemas Informe TP basica
<1> Unidad 1y 2 Revisién de temas béasico 1)
09/03 al 14/03
<2> Unidad 2 Rotaciones, Rot. resultante por 1)
16/03 al 21/03 proyecciones.
<3> Unidad 3y 4 Obtencion de puntos del mod. 1), 3)
23/03 al 28/03 3D. realidad virtual.
<4> Unidad 4 Rotaciones del vector y del 5), 6)
30/03 al 04/04 referencial. Tres parametros

de la

rotacién:vector:componentes y

maédulo = angulo
<5> Unidad 4 Eje y angulo de rotaciones. 5), 6)
06/04 al 11/04
<6> Unidad 5 Estimador de cuadrados 2)
13/04 al 18/04 minimos.Modelo funcional y

estocastico.
<7> Unidad 5 solucion canoénica y ponderacion 2)
20/04 al 25/04
<8> Unidad 6 Paralaje longitudinal y 7), 8)
27/04 al 02/05 transversal. Calculo de la

interseccion de rayos

perspectivos.Algoritmo para la

roto-rectificacion de Imagenes.
<9> Unidad 7 Algoritmos de apareo. 4), 10)
04/05 al 09/05 Programacion dinamica. Viterbi
<10> Unidad 7y 8 Algoritmos de puesta en 4), 10), 11), 12)
11/05 al 16/05 correspondencia. Algoritmos

de segmentacion de imagenes

3D.
<11> Unidad 8 Imégenes 3D. Algoritmos de 11)
18/05 al 23/05 segmentacion.
<12> Unidad 9 SGBDR 9)

25/05 al 30/05

Analisis de las
funcionalidades basicas.

<13> Eval.Parcial 1° instancia
01/06 al 06/06

<14> Consultas

08/06 al 13/06

<15> Eval.Parcial 2° instancia
15/06 al 20/06

<16> Eval.Parcial 3° instancia

22/06 al 27/06
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CALENDARIO DE EVALUACIONES

Evaluacion Parcial

Oportunidad Semana Fecha Hora Aula
1° 13 15/11 18:30

2 15 22/11 18:30

3° 16 29/11 18:30

40
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