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Presentacion de la Unidad de Aprendizaje

En este curso se estudian las representaciones de orientacion y posicion en la vision
robética aplicando a imagenes y procesamiento, asi como extraccion de caracteristicas
en la vision robotica.

Objetivo General

El objetivo de este curso es adquirir bases solidas sobre vision roboética, asi como su
implementacion para la solucion de problemas en sistemas robéticos reales.

Unidad 1. Introduccion

Unidad 2. Representacion de orientacion y posicion
Unidad 3. Tiempo y movimiento en vision robotica
Unidad 4. Luz y color en visidn robaética

Unidad 5. Vision robotica

Unidad 6. Imagenes y procesamiento en vision robdtica
Unidad 7. Extraccion de caracteristicas en vision robotica
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Criterios de Evaluacion

Evaluaciones parciales...........ccccoeieiiiii 70%
Practicas de laboratorio............ccovveviiieiiiii 30%




