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Unico requisito: IE-0305 Matematicas Superiores
Tipo: Curso optativo valido en todos los éntasis de Bach. y Lic.

Profesor: Dr. Geovanni Martinez | aboratorio de Investigacion en

Horario: Miércoles (M) de 13:00 a 15:50 Procesamiento Digital de Imagenes
y Vision por Computador

Cupo: 20 estudiantes Universidad de Costa Rica

Preguntas frecuentes tes en el curso. En caso contrario, para las pruebas utilizaremos
stmulaciones en ambientes tridimensionales del TurtleBot y del

» Qué se estudia?: Las cdmaras de video representan uno de los Husky A200.
sensores mas baratos y mas frecuentemente utilizados en nues- i g™
tro medio. Se encuentran en teléfonos celulares, asi como en las
mas sofisticadas lineas de produccion industrial y robots de ex-
ploracion planetaria. En este curso se estudiaran las herramien-
tas matematicas basicas de procesamiento digital de imagenes
y de vis10n por computador, para el desarrollo de nuevas tecno-
logias, que a partir del analisis de senales provenientes de una o
mas camaras de video, son capaces de estimar automaticamente
la forma, el color, la posicion, la orientacion y el movimiento
de objetos reales.
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» Para qué es util?: La vision por computador es muy util en
robotica autonoma de exploracion, en robotica humanoide, en
robotica colaborativa, en reconocimiento de patrones, en el
analisis de 1imagenes biomédicas, en el monitoreo de procesos
biologicos, en la inspeccion en linea de productos industriales,
en juegos electronicos por inmersion tridimensional, en la esta-

bilizacién digital de imdgenes, en la compresion de video, entre Figura 1: Robots usados para probar los nuevos sistemas de navegacion visual
S desarrollados en el IPCV-LAB para robotica autonoma de exploracion.
muchas otras aplicaciones. P P
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Este curso es fundamentalmente util para realizar proyectos fi-
nales de graduacion o realizar tares asistenciales remuneradas
en el Laboratorio de Investigacion en Procesamiento Digital de
Imagenes y Vision por Computador (IPCV-LAB).

3D LIDAR
RTK GPS

s A que se le dara énfasis?: Se le dara especial énfasis a su apli-
cacion en robotica, el analisis de imagenes biomédicas y la ins-
peccion en linea de productos industriales.

= Qué mas se aprende en el curso?: El curso representa una ex-
celente oportunidad para aprender a programar en el lenguaje
de programacion C, bajo el sistema operativo Ubuntu, a utili-
zar la libreria de vision por computador OpenCV y a desarro-
llar aplicaciones para robots utilizando ROS (Robotic Opera-
ting System).

2D LIDAR

» Cual sensor se utilizara?: Se utilizardn como sensor base el
Kinect (camara de color y sensor de profundidad).

= Se utilizara algin robot del IPCV-LAB?: Se estin adqui- Figura 2: Sistemas de posicionamiento satelital (RTK GPS) y laser roboti-

ondo d hot T delo TurtleBot de 1 co (robotic total station) de alta precision, escaner laser tridimensional (3D
Hendo dos T10bOLs patd Interiores modelo 1Urtiebot de 1a mdrca LIDAR), escaner laser bidimensional (2D LIDAR), camaras estereoscopicas

stereo camera

ClearPath Robotics, los cuales son capaces de navegar autono- (stereo cameras) y unidad de medida inercial (IMU) usadas para la validacion
mamente usando el Kinect. S1 llegan a tiempo, podran ser utili- de los nuevos sistemas de navegacion visual desarrollados en el IPCV-LAB
zados para probar las aplicaciones que desarrollen los estudian- para robotica autonoma de exploracion.
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