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PROGRAMA

1. INTELIGENCIA ARTIFICIAL Y VISIÓN POR ORDENADOR.

2. UNA INFRAESTRUCTURA OPERACIONAL EN PROCESAMIENTO DE IMÁGENES.

3. OPERACIONES BÁSICAS EN PROCESAMIENTO DE IMÁGENES.

4. OPERACIONES GEOMÉTRICAS.

5. SEGMENTACIÓN DE IMÁGENES.

6. REPRESENTACIÓN Y DESCRIPCIÓN DE FORMAS: UNA PANORÁMICA GLOBAL.

7. UNA INTRODUCCIÓN AL RECONOCIMIENTO DE FORMAS.

8. UN SISTEMA DE VISIÓN Y RECONOCIMIENTO DE FORMAS 3D.
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TEMA 1: 
INTELIGENCIA ARTIFICIAL Y VISIÓN POR ORDENADOR

1. INTRODUCCIÓN: LA NATURALEZA DE LA INTELIGENCIA ARTIFICIAL

2. ÁREAS DE INTERÉS EN INTELIGENCIA ARTIFICIAL

2.1 Representación del Conocimiento

2.2 Aprendizaje

2.3 Desarrollo de Sistemas Expertos

2.4 Comprensión del Lenguaje Natural

2.5 Sistemas Robóticos

3. VISIÓN POR ORDENADOR

3.1 Evolución y Estado Actual de la Disciplina

3.2 Relación con Otras Materias:

-     Procesamiento de Imágenes

· Reconocimiento de Formas

· Gráficos por Ordenador

3.3 Sistemas y Aplicaciones.

3.4 Componentes Típicos de un Sistema de Visión. Un Ejemplo.

TEMA 2:  UNA INFRAESTRUCTURA OPERACIONAL EN  

PROCESAMIENTO DE IMÁGENES

1. INTRODUCCIÓN: CONCEPTOS BÁSICOS

2. ADQUISICIÓN Y VISUALIZACIÓN DE IMÁGENES

3. ILUMINACIÓN Y SENSORES

3.1 Iluminación: Consideraciones Generales

3.2 Óptica Geométrica. Formación de Imágenes

3.3 Tipos de Cámaras: Sensores

3.4 Imágenes de TV. Características de la Señal de Video

3.5 Características de los Sensores de Cámaras

4. REPRESENTACIÓN DE IMÁGENES

4.1 Concepto de Frecuencia Espacial

4.2 Resolución y Fidelidad de una Imagen Digital. Elección de los Parámetros de Digitalización: Muestreo y Cuantización.

5. PROPIEDADES DE LAS IMÁGENES DIGITALES

5.1 Propiedades Métricas y Topológicas

5.2 Histogramas

TEMA 3: OPERACIONES BÁSICAS EN PROCESAMIENTO DE IMÁGENES

1. INTRODUCCIÓN

1.1 Realce

1.2 Restauración

1.3 Segmentación

1.4 Análisis

2. OPERACIONES PUNTUALES

2.1 Imágenes Binarias: Operaciones de Umbralizado

2.2 Transformaciones Lineales Sobre los Niveles de Gris

2.3 Transformaciones Basadas en Modificación del Histograma

2.3.1 Especificación del Histograma

2.3.2 Aplanamiento del Histograma: Ecualización

2.3.3 Ajustes Logarítmico y Exponencial

3. PROCESAMIENTO BASADO EN CÁLCULOS DE ÁREA LOCAL

3.1 Convolución y Operaciones de Ventanas Móviles (Moving Windows)

3.2 Eliminación de Ruido: Filtros de Suavizado

4. OPERACIONES ARITMÉTICAS

4.1 Eliminación de Ruido Mediante Adición de Imágenes

4.2 Substracción de Imágenes

TEMA 5: OPERACIONES GEOMÉTRICAS

1. INTRODUCCIÓN: TIPOS E INTERÉS DE LAS OPERACIONES GEOMÉTRICAS

2. PASOS INVOLUCRADOS EN LAS OPERACIONES GEOMÉTRICAS

2.1 Transformación de Coordenadas

2.2 Generación de la Nueva Imagen: Interpolación

3. ALTERACIÓN EN LA DISPOSICIÓN ESPACIAL DE LOS PIXELS

3.1 Función Espejo Vertical

3.2 Función Espejo Horizontal

3.3 Función Traspuesta

3.4 Rotaciones Elementales

4. CAMBIOS DE TAMAÑO EN UNA IMAGEN (ESCALADO)

4.1 Transformación de Coordenadas

4.2 Interpolación del Vecino Más Próximo

4.3 Interpolación Bilineal

5. ROTACIONES

6. PREPROCESAMIENTO CON FINES DE NORMALIZACIÓN

6.1 Traslaciones

6.2 Escalado

6.3 Rotaciones

7. OTRAS TRANSFORMACIONES

TEMA 5: SEGMENTACIÓN DE IMÁGENES

1. INTRODUCCIÓN

2. SEGMENTACIÓN MEDIANTE OPERACIONES DE UMBRALIZADO

3. DETECCIÓN DE BORDES: UNA VISIÓN GENERAL

3.1 Operadores Basados en el Gradiente

3.2 Operadores Basados en la Laplaciana

3.3 Operador de Canny

4. SEGMENTACIÓN BASADA EN REGIONES

5. LA TRANSFORMADA DE HOUGH

TEMA 6: REPRESENTACIÓN Y DESCRIPCIÓN DE FORMAS. UNA PANORÁMICA GLOBAL

1. INTRODUCCIÓN: UNA CLASIFICACIÓN DE LOS DESCRIPTORES DE FORMAS

2. REPRESENTACIÓN Y DESCRIPCIÓN BASADA EN EL EXTERIOR DE UNA FORMA

2.1 Código Cadena: Evaluación del Perímetro, Área y Anchura

2.2 Representaciones Geométricas Elementales del Borde:

· Longitud

· Curvatura

· Signatura

· Otros Descriptores

3. REPRESENTACIÓN Y DESCRIPCIÓN BASADAS EN EL INTERIOR DE UNA FORMA

3.1 Descriptores Escalares Simples de una Región:

· Área

· Número de Euler

· Excentricidad

· Elongación

· Rectangularidad

· Compacidad

3.2 Momentos

3.3 Envolvente Convexa (Convex Hull)

3.4 Operaciones de Adelgazamiento: Esqueleto de una Región

TEMA 7: UNA INTRODUCCIÓN AL RECONOCIMIENTO DE FORMAS

1. INTRODUCCIÓN: ANÁLISIS DE IMÁGENES Y RECONOCIMIENTO DE FORMAS

2. APROXIMACIONES EN RECONOCIMIENTODE FORMAS: APROXIMACIÓN ESTADÍSTICA Y APROXIMACIÓN SINTÁCTICA. EJEMPLOS

3. ESTRUCTURA GENERAL DE UN SISTEMA DE RECONOCIMIENTO DE PATRONES. CONCEPTOS BÁSICOS

4. APROXIMACIÓN ESTADÍSTICA

4.1 Selección de Características

4.2 Clasificación:

4.2.1 Probabilidades a Priori y Probabilidades Condicionales

4.2.2 El Clasificador Bayesiano: Una Sinopsis del Problema de Clasificación

4.2.3 Tipos de Clasificadores

TEMA 8: UN SISTEMA DE VISIÓN Y RECONOCIMIENTO DE FORMAS 3D

1. TÉCNICAS DE VISIÓN 3D

1.1 Técnicas Basadas en Sensores Activos de Profundidad

1.2 Técnicas Basadas en el Análisis de Imágenes Monoculares

1.3 Técnicas Basadas en el Empleo de Múltiples Imágenes

2. RECONSTRUCCIÓN Y REPRESENTACIÓN DE LA SUPERFICIE DE OBJETOS 3D A PARTIR DE LOS CONTORNOS DE MULTIPLES VISTAS

2.1 Algoritmo de Reconstrucción

2.2 Representación de Formas 3D

2.3 Triangulación de Puntos en el Espacio 3D

3. CARACTERIZACIÓN Y NORMALIZACIÓN DE FORMAS MEDIANTE MOMENTOS 3D

3.1 Momentos 3D: Definición y Evaluación

3.2 Transformación de Momentos Ordinarios

3.3 Normalización de Formas Tridimensionales Basada en Momentos 3D: Generalización a 3D del Método de los Ejes principales

4. CLASIFICACIÓN DE OBJETOS 3D

