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UNIVERSIDAD DE EXTREMADURA

PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

Curso académico: 2013/2014

Identificacion y caracteristicas de la asignatura

- Créditos
Codigo 501291 ECTS 6
Denominacion Vision artificial
(espaiiol)

Denominacion (inglés) | Computer vision
Titulaciones Grado en Ingenieria Informética en Ingenieria de Computadores
Centro Escuela Politécnica
Semestre 8° | Caracter | Optativa
Médulo Optatividad en Ingenieria de Computadores
Materia Sistemas Inteligentes
Profesor/es
Nombre Despacho Correo-e Pagina web
Pilar Bachiller Burgos 18 pilarb@unex.es http://robolab.
unex.es

Area de conocimiento | Arquitectura y tecnologia de computadores

Departamento Tecnologia de los computadores y de las comunicaciones

Profesor coordinador | Pilar Bachiller Burgos
(si hay més de uno)

Competencias

CB1: Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un
area de estudio que parte de la base de la educacion secundaria general, y se suele
encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican

conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio.

CB2: Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocaciéon de una
forma profesional y posean las competencias que suelen demostrarse por medio de la
elaboracion y defensa de argumentos y la resoluciéon de problemas dentro de su area de
estudio.

CB3: Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes
(normalmente dentro de su &rea de estudio) para emitir juicios que incluyan una reflexion
sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética.

CB4: Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemas y soluciones a
un publico tanto especializado como no especializado.

CB5: Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias
para emprender estudios posteriores con un alto grado de autonomia.

CICO04: Capacidad de disefiar e implementar software de sistema y de comunicaciones.

CICO5: Capacidad de analizar, evaluar y seleccionar las plataformas hardware y software
mas adecuadas para el soporte de aplicaciones empotradas y de tiempo real.

CICO7: Capacidad para analizar, evaluar, seleccionar y configurar plataformas hardware
para el desarrollo y ejecucion de aplicaciones y servicios informéticos.

RESULTADOS DE APRENDIZAJE
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v Conoce los problemas fundamentales de la vision artificial

v' Conoce los métodos de deteccion y extraccion de propiedades de una escena
mediante técnicas de vision

v' Domina las técnicas de percepcion de la estructura tridimensional y del movimiento
de una escena en un sistema de vision artificial

v Es capaz de aplicar las técnicas estudiadas para resolver problemas reales de interés
practico en vision artificial

Temas y contenidos

Breve descripcion del contenido

Introduccion a la vision artificial desde el estudio y aplicacion de técnicas relacionadas con
la adquisicion y formacion de imagenes digitales, la deteccion de propiedades de una
imagen, la visién estéreo y el andlisis visual del movimiento

Temario de la asignatura

Denominacién del tema 1: Introduccién a la vision artificial
Contenidos del tema 1:

1.1. /Qué es la vision artificial?

1.2. Formacioén de imagenes

1.3. Parametros de camara

Denominacion del tema 2: Procesamiento de imagenes digitales
Contenidos del tema 2:
2.1. Operaciones a nivel de pixel

2.2. Operaciones a nivel de area
2.2. 1. Filtros lineales
2.2.2. Filtros no lineales

Denominacion del tema 3: Deteccion de caracteristicas
Contenidos del tema 3:

3.1. Bordes

3.2. Esquinas

3.3. Lineasy curvas

Denominacion del tema 4: Segmentacion de imagenes
Contenidos del tema 4:

4.1. Técnicas basadas en regiones

4.2. Técnicas basadas en agrupaciones

Denominacion del tema 5: Vision estéreo
Contenidos del tema 5:
5.1. Introduccién a la visién estéreo
5.2. El problema de la correspondencia
5.3. Geometria epipolar
5.4. Reconstrucciéon 3D

Denominacion del tema 6: Andlisis visual del movimiento
Contenidos del tema 6:

6.1. Imagenes en movimiento

6.2. Campo de movimiento y flujo 6ptico
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6.3. Estimacion del flujo optico

ORGANIZACION DE LAS PRACTICAS

El objetivo principal de la parte practica de la asignatura es que el alumno sea capaz de
aplicar las técnicas estudiadas para construir sistemas que realicen tareas de cierto interés
en el campo de la vision artificial. Con este objetivo, se desarrollaran 5 trabajos practicos a
lo largo del semestre que constituirdn el instrumento fundamental de evaluacion de la
asignatura.

Suponiendo sesiones practicas de 1'5 horas de duracion, los créditos practicos se organizan
de la siguiente forma:

e Practica 1: Introduccién al entorno de desarrollo (1 sesion)

e Préictica 2: Técnicas de procesamiento de imagenes (2 sesiones)

e Practica 3: Deteccién de caracteristicas a partir de propiedades basicas de una
imagen (2 sesiones)

e Préactica 4: Implementacion de técnicas de segmentacion (2 sesiones)

e Practica 5: Estimacion de 3D a partir de imagenes obtenidas de un sistema estéreo
(2 sesiones)

e Préctica 6: Aplicacion del flujo éptico (2 sesiones)

Actividades formativas

Horas de trabajo del alumno por tema Presencial A"t"’.'d"?‘d de No presencial
seguimiento

Tema Total GG SL TP EP

1 17 6 1,5 9,5
2 20,25 4,75 3 12,5

3 25 6 3 1 15
4 26,5 6 3 1 16,5

5 31 7 3 1 20

6 30,25 6,5 3 0,75 20
Evaluacién del conjunto 150 36,25 16,5 3,75 93,5

GG: Grupo Grande (100 estudiantes).

SL: Seminario/Laboratorio (practicas clinicas hospitalarias = 7 estudiantes; practicas laboratorio o
campo = 15; practicas sala ordenador o laboratorio de idiomas = 30, clases problemas o seminarios
0 casos practicos = 40).

TP: Tutorias Programadas (seguimiento docente, tipo tutorias ECTS).

EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografia.

Presenciales en grupo grande

Se realizaran clases expositivas para el desarrollo de los contenidos tedricos. También se destinaran a
desarrollar actividades breves que permitan aplicar los conceptos expuestos y resolver problemas,
facilitando /a participacion activa de los estudiantes.

Presenciales en laboratorio

Se dedicara una primera sesion a conocer el entorno de desarrollo que se utilizara durante las
practicas. Se propondran trabajos practicos de programacion destinados a resolver diferentes
problemas relacionados con las distintas técnicas de vision artificial explicadas durante las clases de
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grupo grande. Se realizaran actividades de seguimiento de los trabajos préacticos planteados.

Tutorias programadas

Se utilizaran para el seguimiento de las actividades planteadas. Si el nimero de alumnos lo permite,
se destinaran a la revision de herramientas matematicas relacionadas con ciertas técnicas de visidn
artificial.

No presencial

Las actividades no presenciales necesarias para alcanzar los objetivos de aprendizaje se resumen en
las siguientes: estudio individual, busqueda de informacion, desarrollo de programas.

Sistemas de evaluacion

Se valorara principalmente la aptitud del alumno en la realizacién de los distintos trabajos
practicos propuestos a lo largo del semestre. Esta valoracion tendrd en cuenta la habilidad
del alumno para desarrollar las aplicaciones que se plantean, asi como la realizaciéon de
posibles ampliaciones en cada una de ellas. Para aprobar la asignatura mediante esta
evaluacion continua es requisito indispensable haber realizado todos los trabajos practicos.
La calificacion de cada trabajo dependerd4 de la evaluacion del cumplimiento de los
objetivos, correccion y realizacién de mejoras de las aplicaciones desarrolladas. La nota final
se calculara como la media entre las notas individuales.

Se realizara un examen final para aquellos alumnos que no aprueben o no deseen acogerse
al sistema de evaluacion continua. Ademas de aprobar dicho examen, serd requisito
indispensable realizar las practicas 3, 4 y 5 para aprobar la asignatura. La nota final se
calculard como la media entre la nota del examen y la obtenida en los trabajos préacticos.

En ambos tipos de evaluacion, el profesor podra convocar a los alumnos para defender los
trabajos préacticos si existen dudas sobre su autoria.

Bibliografia y otros recursos

[Szeliskill] Richard Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, Springer,
2011.

[Trucco98] Emanuele Trucco, Alessandro Verri, /ntroductory Techniques for 3-D Computer
Vision, Prentice Hall, 1998.

[EscaleraOl1] Arturo de la Escalera, Vision por Computador: Fundamentos y Métodos,
Prentice Hall, 2001.

[Shapiro01] Linda G. Shapiro, George Stockman, Computer Vision, Prentice Hall, 2001.

[HartleyO3] Richard Hartley, Andrew Zisserman, Multiple View Geometry in Computer
Vision, Cambridge University Press, 2003.

[Parkerll] J.R. Parker, Algorithms for Image Processing and ComputerVision, Wiley
Publishing, 2011.
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Otros recursos:

http://resources.visionbib.com/
http://homepages.inf.ed.ac.uk/rbf/CVonline/
http://www.cvpapers.com/
http://opencv.org

Horario de tutorias

Tutorias Programadas: se fijardn al comienzo del curso en coordinacion con las restantes
asignaturas del semestre.

Tutorias de libre acceso: se publicaran en la web del Centro y en la puerta del despacho de/
profesor en los plazos previstos por la Normativa vigente de Tutorias.

Recomendaciones

Se recomienda la asistencia a las clases tedricas y précticas.

Se recomienda el acceso regular al aula virtual de la asignatura.

Se recomienda una dedicacién continuada a la asignatura que permita completar las
horas en el aula con la comprension de los conceptos tratados y la revision de
lecturas adicionales.

AN



http://resources.visionbib.com/
http://homepages.inf.ed.ac.uk/rbf/CVonline/
http://www.cvpapers.com/
http://opencv.org/

