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En este curso se estudian las representaciones de orientación y posición en la visión 
robótica aplicando a imágenes y procesamiento, así como extracción de características 
en la visión robótica. 

Objetivo General 

El objetivo de este curso es adquirir bases sólidas sobre visión robótica, así como su 
implementación para la solución de problemas en sistemas robóticos reales.  

Contenido 

Unidad 1. Introducción 

Unidad 2. Representación de orientación y posición  

Unidad 3. Tiempo y movimiento en visión robótica 

Unidad 4. Luz y color en visión robótica  

Unidad 5. Visión robótica 

Unidad 6. Imágenes y procesamiento en visión robótica 

Unidad 7. Extracción de características en visión robótica 
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Criterios de Evaluación 

Evaluaciones parciales.....................................................70% 
Prácticas de laboratorio....................................................30% 


