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Informacion ECTS

CréditosECTS:4.8
Horas presenciales:54
- Horas tedricas (HT):18
- Horas précticas (HP): 18
- Horas de clases tutorizadas (HCT):16
- Horas de evaluacion:2
- otras:
Horas no presenciales:81
- trabajos tutorizados (HTT): 32
- actividad independiente (HAI):49
Idioma en gque se imparte: Espariol

Descriptores B.O.E.

Horas de trabgjo del alumno: 135

Elementos de Visién Artificial. Métodos'y Técnicas. Modelosy Sistemas. Disefio. Aplicaciones.

Temario

TEMARIO (Teoria)

Modulo I: Paradigmasy Principios en Vision por Computador (5h)

Tema 1. Conceptos en Vision por Computador (2 horas).

1. Introduccion

1.1. LaNaturalezadela Vision.
1.2. Percepcion Visual Biologica
1.3. Definiciones.

2. Los Problemas del Reconocimiento, L ocalizacion e Interpretacion.
3. Aproximaciones y Planteamientos en Visién por Computador.

4. Paradigmas de la Disciplina.
4.1. Vision como Reconoci miento.
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4.2. Visién como I nterpretacion o Comprension de Iméagenes.
4.3. Visién como Reconstruccion.

4.4.Visiéon Activa.

4.5. Visién como Propésito

4.6. Visién como Proceso.

5. Tépicosy Aplicaciones

Bibliografia

Bésica: [Gon00], [Son99], [Sha01], [Bal82], [Tru98].
Complementaria: [Nal93].

L ecturas Recomendadas: [Pal99], [Jah00]

Tema 2: Formacion y Adquisicidn de Imagenes. (3 horas)
1. Introduccioén..

1.1. Interaccion entre Luz y Materia.

1.2. Métodos de Formacion de Imagenes.

2. Modelizacion del Color.

3. Modelos de Camara.

3.1. Coordenadas Homogéneas.

3.2. Matriz de Transformacion de Camara.

3.3. Modelo de Camara Puntual. Propiedades.
4. Obtencién de los Parametros de Camara.

4.1. Localizacion.

4.2. Orientacion.

4.3. Punto de Cortey Haz Principal.

4.4. DistanciaFocal y Escala.

4.5. Rotacion del Plano de Imagen.

5. Distorsiones Geométricas y Profundidad de Campo
6. Errores.

Bibliografia

Béasica: [Gon00], [Nix02], [Sha01], [Tru98].
Complementaria: [Jai95], [Son99].

L ecturas Recomendadas:[Jah0Q].

Modulo I1: Estructuras Geométricas 2D: Regionesy Contornos (18h)

Tema 3. Conceptos en Segmentacion (3horas)
1. Introduccién.

2. Conceptos y Definiciones.

2.1. Elementos Basicos.

2.2. Predicados de Uniformidad.

2.3. Sefid 'y Semantica

3. Descripcion Simbdlica de Imégenes.

3.1. Abstraccion y Referenciacion.

3.2. Simbolos e Incertidumbre.

3.3. Primitivas y Relaciones Espaciales.

3.4. Clases Abstractas de Primitivas y Relaciones.
4. Estructura de Datos en Segmentacion.

4.1. Estructuras Elementales.

4.2. Grafo de Lineas Adyacentes.

4.3. Grafo de Regiones Adyacentes.

4.4. Estructuras Piramidales.
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4.4.1. Representacion por Quadtrees.
4.4.2. Extensionesy Propiedades.
4.4.3. Operaciones en Imagenes utilizando Quadtrees.

Bibliografia

Béasica: [GonQ0], [Bal82], [Sha01], [Nix02].
Complementaria: [Seu00], [Par97].

L ecturas Recomendadas. [Pav82], [Wil88].

Tema 4. Deteccién de Contornos (4 horas)
1. Introduccion.
1.1. Operadores Basicos Basados en Diferencias.
1.2. Conexién de Bordes (Edge Linking).
2. Enmascaramiento.
2.1. Deteccion por Ajuste ala Funcion Escalon.
2.2. Operadores de Hueckel.
3. Operador de Sobel Generalizado.
4. Operador LoG.
4.1. Teoriade Marr sobre Deteccion de Cambios de Intensidad.
4.2. Deteccidn, Representacion y Recostruccion desde Cruces por Cero.
5. Representacion en €l Espacio de Escalas.
5.1. Cruces por Cero y Espacio de Escalas.
5.2. Deteccion con Escalas Mltiples.
6. Deteccion de Contornos Especificos.
6.1. Deteccion de Liness.
6.2. Deteccion de Esquinas.
6.3. Deteccion de Formas desde la Transformada de Hough.

Bibliografia

Bésica: [Gon00], [Son99], [Nix02].

Complementaria: [Mar82], [Nie90], [Par97], [Dav9g].
L ecturas Recomendadas: [Lin94], [Jah00]

Tema 5. Deteccion Optima de Contornos (2 horas)
1. Introduccion. Célculo de Variaciones.
2. Criterio de Canny.
2.1. Formulacion Monodimensional.
2.1.1. Principio de Incertidumbre.
2.1.2. Operadores Optimos para Escal ones.
2.1.3. El Problema de las Respuestas Mltiples.
2.1.4. Aproximacionesy Simplificaciones.
2.2. Extension a Caso Bidimensional.
2.2.1. Supresion de No-Maximos.
2.2.2. Umbralizacién con Histéresis.
2.3. Arquitecturas de Proceso para el Detector de Canny.
3. Implementacion Recursiva.
3.1. Implementacion Monodimensional Recursiva.
3.2. Implementacion 2D Recursiva.
4. Otros Operadores Optimos.
4.1. Filtros IR Optimos.
4.2. Deteccion de Lineas utilizando Filtros |IR Optimos.

Bibliografia
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Basica: [Gon00], [Son99], [Tru9g], [Par97, [Nix02].
L ectura Recomendada: [Can86].

Tema 6. Deteccion de Regiones (3 horas)
1. Propiedades de Pixelsy Regiones.
2. Segmentacion de Regiones Basada en €l Espacio de Propiedades.
2.1. Segmentacion en Imégenes M onocromaticas.
2.1.1. Técnicas Dependientes de las Propiedades de |os Puntos.
2.1.2. Técnicas Dependientes de |as Propiedades de |as Regiones.
2.1.3. Técnicas Multiumbrales.
2.2. Clustering en Espacios Cromaticos.
2.2.1. Informacién de Color para Segmentacion.
3. Crecimiento de Regiones.
3.1. Crecimiento de Regiones por Encadenamientos Hibridos.
3.2. Crecimiento de Regiones por Encadenamientos a Promedios.
4. Division y Fusion.
4.1. Algoritmos de Division y Fusion utilizando QuadTrees.
4.2. Estudio de Casos.
5. Segmentacion Iterativa
6. Sistemas Adaptables para Segmentacién de Regiones.

Bibliografia
Béasica: [Gon00], [Son99], [Sha01], [Nix02].
Complementaria: [Pav82], [Ros85], [Jai95], [Bal82].

Tema7. Caracterizacion y Localizacion de Estructuras Geométricas 2D (4 horas)
1. Introduccion.
2. Caracterizacion de Regionesy Contornos
2.1. Técnicas de Comparacion con Mascara.
2.1.1. Medidas.
2.1.2. Comparacion en Imégenes Binarias.
2.1.3. Comparacion Tolerante a Distorsiones.
2.1.4. Comparacion en Imégenes Normalizadas.
2.1.5. Comparacion en e Dominio de la Frecuencia.
2.2. Caracteristicas Geométricas Simples.
2.3. Propiedades Analiticas.
2.2.1. Clasificacionesy Tipos.
2.2.2. Momentos.
2.2.2. Expansiones.
2.3. Invariantes.
2.4. Caracterizacion de Contornos
2.4.1. Firma Polar.
2.4.2. Funcion de Curvatura
2.4.3. Caracterizacion de Firmas.
3. Etiquetado.
3.1. Disefio de Clasificadores.
3.2. Gestion de la Incertidumbre.
3.3. Optimizaciones.
4. Posicionamiento y Orientacion.
4.1. Medidas de Orientacion.
4.2. Relaciones Espaciales.
4.3. Sistemas Hardware de Deteccion.
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Bibliografia

Béasica: [Gon00], [Son99], [Fon01], [Sha01],[ Tru98].
Complementaria: [Jai95].

L ecturas Recomendadas: [Dud01].

Tema 8. Texturas (2 horas)
1.Introduccién. Definicionesy Taxonomia.
2. Descripcién Estadistica de Texturas.
2.1. Estadisticos de Primero y Segundo Orden.
2.2. Estadisticos de Propiedades Locales.
3. Descripcion de Texturas Orientadas.
3.1. Campos de Texturas Orientadas.
3.2. Andlisis en el Plano de Fases.
4. Descripcion Sintactico-Estructural de Texturas
4.1. Texturas Elementales.
4.2. Reglas de Disposicion Espacial.
5. Aplicaciones de los M étodos de Reconocimiento de Texturas

Bibliografia

Béasica: [Gon00], [Son99], [Nix02], [Sha01].
Complementaria: [Nie90], [Ros85].

L ecturas Recomendadas. [Ra090], [Tom9Q].

Maodulo 111: Movimiento y Formas 3D (7h)

Tema 9. Andlisis de Escenas Dindmicas (2 horas)
1. Introduccion

2. Técnicas Elementales.

3. Flujo Optico.

3.1. Cédculo del Flujo Optico basado en Gradiente.
3.2. Evaluacion desde Caracteristicas.

4. Extraccion de Informacion desde el Flujo Optico
4.1. Informacion 3D de una Escena.

4.2. Informacién sobre Movimiento

5. Extraccion de Formas Flexibles

5.1. Contornos Activos (Snakes).

5.2. Algoritmo de Geedy para Snakes

5.3. Modelos de Forma Flexibles.

Bibliografia

Béasica: [Gon00], [Son99], [Nix02], [Sha01], [Tru98].
Complementaria: [Sin91], [Jai95].

L ecturas Recomendadas: [Jah00].

Tema 10: Vision Estéreo (2 horas)
1. Introduccion.
2. Planteamientos Geométricos.
3. Técnicas basadas en Entornos L ocales (Area Based).
3.1. Extraccién de Puntos Caracteristicos.
3.2. Medidas de Similaridad.
3.3. Busgueda de la Correspondencia.
4. Técnicas Basadas en Caracteristicas (Feature Based).
5. Sistemas de Vision Estéreo
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Bibliografia
Béasica: Basica: [Gon00], [Son99], [Sha01], [Tru98].
Complementaria: [Jai99].

Tema 11. Métodos Shape From X (3 horas)
1. Introduccion.
2. Técnicas basadas en el Mapa de Reflectancias.
2.1. Mapa de Reflectancias.
2.2. Estereo Fotométrico
2.3. Recuperacion de la Forma desde Variaciones del Brillo.
2.3.1. Formulacién del Problema.
2.3.2. Simplificaciones para Mapas de Reflectancia Tipo.
2.3.3. Bandas Caracteristicas (Strips).
2.3.4. Existenciay Unicidad.
2.3.5. Formulacion Variacional.
3. Recuperacion de la Forma apartir de Texturas
3.1. Gradiente de Textura.
3.2. Lineas de Convergencia.
3.3. Mapa de Propiedades de Textura Normalizado.
3.4. Utilizacién de Formas definidas parala Obtencion de la Orientacion Superficial.
4. Forma desde Contornos.
5. Obtencién de la Forma desde el Movimiento.

Bibliografia

Béasica: [Gon00], [Son99], [Tru98].
Complementaria: [Jai95].

L ecturas Recomendadas. [Hor89], [Tom90].

REFERENCIAS

[Bal82] Ballard D., Brown C.M., Computer Vision, Prentice Hall, 1.982.

[Can86] Canny J., A Computational Approach to Edge Detection, IEEE PAMI, Voal. 8, num. 6, pp
679-698, 1.986.

[Dav96] Davies E.R., Machine Vision: Theory, Algorithms, Practicalities, Academic Press, 1.996.
[Dud01] DudaO., Hart P., Stork D. Pattern Classification, Wiley, 2.001.

[FonO1] Fontoura L., Marcondes R., Shape Analysis and Classification. Theory and Practice, CRC
Press, 2001.

[Gon00] Gonzalez J., Vision por Computador, Ed. Paraninfo, 2000..

[Hor89] Horn B.K.P., Brooks M. (Edts.) Shape From Shading, MIT Press, 1.989.

[Jah00] Jéhne B., HaulRecker H., Computer Vision and Applications. A Guide for Students and
Practitioners, Academic Press, 2.000.

[Jai95] Jain R, Kasturi R., Schunck B., Machine Vision, McGraw-Hill, 1.995.

[Lin94] Lindeberg T., Scale-Space Theory in Computer Vision, Kluwer Acad. Press, 1.994.
[Mar82] Marr D., LaVision, Alianza Editorial, 1.982..

[Nal93] NalvaV.S., A Guided Tour of Computer Vision, Addison-Wesley, 1.993

[Nie90] Nieman H., Pattern Analysis and Understanding, Springer-Verlag, 1.990.

[Nix02] Nixon M., Aguado A., Features extraction & Image Processing, Newns, 2002..

[Pal99] Pamer S., Vision Science. Photons to Phenomenology, MIT Press, 1.999.

[Par97] Parker J.R., Algoritmsfor Image Processing and Computer Vision, Wiley, 1.997.

[Pav82] Pavlidis T:, Algorithmsfor Graphics and Image Processing, Springer- Verlag, 1.982
[Ra090] Rao A.R., A Taxonomy for Texture Description and Identification, Springer-Verlag,
1.990.
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[Ros85] Rosenfeld A., Kak A.C., Digital Picture Processing, (Vol. 1y Il), Academic Press, 1.985.
[Sha01] Shapiro L., Stockman G., Computer Vision, Prentice Hall, 2001

[Sin91] Singh A., Optic Flow Computation. A Unified Perspective, IEEE Comp. Soc. Press,
1.991.

[Son99] Sonka M., Hlavac V., Boyle V. , “ Image Processing, Anaysis and Machine Vision”,
Chapman & Hall Computing, 22 ed. 1.998.

[Seu00] Seul M., O'Gorman L., Sammon M.J., Practica Algoritms for Image Anaysis.
Description, examples and code, Cambridge Univ. Press, 2.000.

[Tom90] TomitaF., Tsuji S., Computer Analysis of Visual Textures, Kluwer, 1.990.

[Tru98] Trucco E., Verri A., Introductory Techniques for 3D Computer Vision, Prentice Hall,
1.998.

[Wil88] Wilson R., Spann M., Image Segmentation and Uncertainty, Research Studies Press Ltd.,
1.988.

Requisitos Previos

La asignatura Vision por Computador pertenece a grupo de las optativas de Segundo Ciclo de la
titulacion de Ingenieria en Informética en la ULPGC con una extension de 6 Crd. (3T+3P) (4.8
ECTYS). Se trata de una asignatura de indole complementaria, autocontenida en s misma, aunque
con cierta relacion horizontal con otras asignaturas del curricula. La asignatura se concibe como
Tedrico-Préctica, orientada a la formacion en ingenieria de disefio, realizacion y evauacion de
sistemas de Vision por Computador.

Desde esta perspectiva, las clases tedricas se utilizan para definir e marco conceptua vy
metodol6gico de disefio y las pautas de desarrollo y evaluacién, establecer las taxonomias de
técnicas, y redlizar €l andlisis y descripcion de aquellas técnicas tipo que se consideran mas
significativas, tanto por su aporte pedagégico o metodologico, como por la calidad de su
aportacion alos disefios finales de sistemas.

En un sentido muy general se puede definir la Vision por Computador en base a objetivos. Segin
este punto de vista, la disciplina trata con €l estudio de las teorias, técnicas y herramientas
relacionadas con € andlisis de datos sensoriales visuales obtenidos de un cierto entorno o
contexto, la generacion de descripciones simbdlicas desde los mismos y con suministrar
conclusiones o diagnosticos que pueden ser de utilidad segun ciertos criterios establecidos a
priori.

Un Sistema de Visiéon por Computador analiza imégenes y genera descripciones simbdlicas de las
mismas, por tanto, el area de Vision por Computador puede considerarse como aquella dedicada a
la construccién de sistemas visual es efectivos basados en computador. El sistema de vision puede
considerarse como un elemento que actla sobre los datos adquiridos del entorno generando su
interpretacién en algun sentido, en un bucle, mientras que otros elementos se dedican a la
gjecucion de las decisiones basadas en la interpretacion.

L os objetivos conceptuales de la Vision por Computador son diversos aungue estan directamente
relacionados con las preguntas: qué, donde y como. La pregunta queé se refiere a la identificacion
de los objetos presentes en una escena, donde se relaciona con la determinacion de situacion de los
objetos en relacion con el entorno o también ala ubicacidn del entorno en espacio y tiempo, en el
caso mas genera y, por ultimo, la pregunta como se refiere a la determinacién de relaciones
causales entre objetos.

En la asignatura se utilizaran las contribuciones de mayor interés en la formacion del Ingeniero

Informético de entre los distintos paradigmas que han marcado la evolucidn de la Vision por
Computador como disciplina:
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* Vision como Reconocimiento.

* Visién como Interpretacion o Comprension de Imagenes (Image Understanding).
* Vision como Reconstruccion.

* Vision Activa (Active Vision).

* Vision como Propdsito (Purposive and Qualitative Active Vision).

* Vision como Proceso (Vision as Process).

Los prerequisitos conceptuales se estudian en los cursos 2° y 3° en las asignaturas de “ Tecnologia
de la Programacion”, “Métodos Matematicos’, “Introduccion ala Teoriade Sistemas’ y “ Sistemas
Operativos’. Son los siguientes:

- Herramientas de programacion (C o C++)

- Herramientas de Andisis Matemético (incluyendo Algebra Matricial y Célculo
Integro-Diferencial)

- Principios de Andlisis de Sistemas.
- Sistemas Operativos Windows y/o UNIX.

- Fundamentos de Matlab

Objetivos
Objetivo General

Introducir al alumno en las teorias, técnicas y herramientas y capacidades para el andlisis de
escenas gue generen una descripcion simbdlica de la mismas para su utilizacion posterior.

Objetivos Especificos:

1. Conocer lasteorias, técnicasy herramientas parael analisis de escenas. INSTRUMENTAL

2. Adquirir capacidades para identificar problemas del mundo real susceptibles de solucion
mediante visién por computador. SISTEMICO

3. Saber caracterizar y detectar primitivas para generar descripciones de iméagenes, texturas como
fuente de informacion superficial y conocer técnicas de obtencién de informacion tridimensional y
de estereovision. INSTRUMENTAL

4. Tener capacidades para disefiar, desarrollar y mantener sistemas de visién por computador con
espiritu critico, responsabilidad y ética. SISTEMICO

5. Utilizar los procesos de formacion y adquisicidon de imégenes y las técnicas de segmentacion en
el andlisis de iméagenes. INSTRUMENTAL

6. Desarrollar colaborativamente proyectos de sistemas de vision. INSTRUMENTAL

7. Comunicar ideas, procedimientos y resultados de forma oral y escrita. INTERPERSONAL

En las clases tedricas (30 horas) se define el marco conceptual y metodolégico de disefio y las

pautas de desarrollo y evaluacion, se establecen las taxonomias de técnicasy se realiza el andlisis
y descripcion de aguellas técnicas tipo que se consideran mas significativas, tanto por su aporte

Péagina 8 de 17



pedagogico o metodolégico, como por la calidad de su aportacion a los disefios finales de los
sistemas de Visiéon por Computador. En las clases practicas (30 horas) se orienta a alumno en la
realizacion de proyectos concretos, adecuados al contexto de la asignatura donde prime € rabgjo
colaborativo. Las clases practicas se dedican tanto a la explicacion de las herramientas Utiles para
la realizacion del trabajo practico como a efectuar la direccion y seguimiento del proceso de
desarrollo de los trabgjos de curso, desde su etapa de concepcién y disefio hasta su evaluacion
final.

Metodologia

La clave del plantemiento metodolégico de la asignatura es la motivacién, particularmente en
aquellos temas de carécter actual como es € caso de los Sistemas de Vision por Computador y sus
multiples aplicaciones. En este sentido se procurara descargar una buena parte de los conceptos en
clases précticas y tedricas tutorizadas donde el alumno pueda ver in situ los diferentes principios y
técnicas.

Por €ello, y en consonancia con las recomndaciones para la convergencia en el Espacio Europeo de
Educacion Superior, se incluye en la programacion (ECTS) un nimero de horas (16) presenciales
de clases tutorizadas por el profesor de la asignatura. Cada una de estas clases se impartira a
grupos de 5 alumnos

Para € desarrollo de la asignatura se ha establecido una guia/tutorial de la misma en la URL
siguiente:

http://serdis.dis.ulpgc.es/~ii-vpc/
Asi como en el campus virtua: http://telepresencial.ulpgc.es

Como la materias concernientes a la Visién por Computador tiene contenidos relativos a
aplicaciones en entornos muy diversos, la motivacion se fomentara con la presentacion frecuente
de la utilidad practica de los temas, plantear aplicaciones y comentar sus ventgjas, estimular la
creatividad, transmitir noticias de las novedades y del avance tecnolédgico en € sector de los
sistemas de vision y ponerlas en relacion con las tendencias sociales del entorno, crear en
definitiva el ambiente de utilidad y sentido préactico propio de unalngenieria.

Un objetivo adicional de los trabajos préacticos es ir proporcionando una libreria de procedimientos
y métodos que, convenientemente depurados, faciliten e trabgjo a nuevos alumnos. En este
sentido, para facilitar la comunicacién técnica'y una mejor organizacion de este trabgjo, resulta
particularmente interesante el habituar al alumno a la utilizacion de notas de laboratorio y
produccion de reports. En las notas de laboratorio se debera reflgjar € disefio y la evolucion del

experimento y los pasos de andlisis, incluyendo procedimientos, datos, ideas y observaciones de
interés, que mas tarde se concretaran en un report de laboratorio.

Criterios de Evaluacion
Se planteardn dos examenes practicos, cuyo contenido evaluativo se descompondra en:
1. Examen relativo alos contenidos desarrollados en clases practicas en €l laboratorio (50 %)
2. Trabajo de curso (50 %), siendo necesaria su presentacion y defensa en clase.

Tal y como se ha disefiado este curso, muchos de los conceptos se reflgjan y se soportan en las
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préacticas apoyados por las clases tutorizadas presenciales (16 horas). La evaluacion por tanto debe
acercarse lo mas posible a la propia naturaleza del trabajo desarrollado. La evaluacion del trabgjo
de curso sera por grupos, cada grupo debera presentar:

1. Memoria explicativa de cada una de las practicas realizadas asi como € codigo y los resultados
obtenidos.

2. Presentacion explicativa, y material multimedia en su caso, donde cada miembro del equipo
presente un aspecto del disefio final y del trabgjo realizado, incluyendo (como es 16gico) imégenes
del sistema realizando |as tareas especificadas.

3. Memoria sintética del trabajo (Descripcidon del sistema, tareas que lleva a cabo, software
documentado, ....)

Descripcion de las Préacticas

Para la realizacion de las précticas se distinguen dos tipos de realizacion. Por una parte los
gercicios (Labs) de laboratorio y por otro una serie de trabajos de curso opcionales. Los
contenidos de ambos se encuentran descritos detallada 'y exahustivamente en laURL.:
http://serdis.dis.ulpgc.es/~ii-vpc/VPCexa.htm

El material necesario paralas mismas es €l siguiente:

- PC con Windows XPy acceso alared corporativa

- MATLAB y toolboxes

- Acceso a los recursos software de las péginas de la asignatura
(http://serdis.dis.ulpgc.es/~ii-vpc/V PCnotes.htm)

- Conversores y visualizadores de imégenes.

- Camaradigital con conexion USB que permita grabar video.

Fundamentalmente | as préacticas de laboratorio son (las horas indicadas son las presenciales):
Practica n® 1:Introduccion al entorno de trabajo

Objetivos: Explicacion de los elementos software y hardware del entorno de trabajo donde se van
a readizar las préacticas, MATLAB (toolboxes de Image Processing, Machine Vision y Pattern
Recognition) y hardware para la adquisicién de imégenes.

N° horas total estimadas paralarealizacion:4

Practica n® 2:Deteccion de Contornosy Regiones

Objetivos.Implementar algoritmos de deteccion de contornos segun los métodos estudiados en
clases tedricas. La précticaincluird alguno de los siguientes tépicos:

-Evaluacion desde de cruces por cero y utilizacion del espacio de escalas.

-Generacion de procedimientos para la deteccion de contornos especificos e implementacion de
procedimientos para la deteccion de formas desde |a transformada de Hough.
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-Implementacion de detectores de contornos Optimos, en version recursiva y con esquemas de
supresion de no-maximos y umbralizado con histéresis.

-Implementacién de algoritmos de segmentacion, incluyendo la generacion del grafo de
adyacencias.
N° horas total estimadas paralarealizacion:8

Practica n° 3:Desarrollo de procedimientos para la caracterizacion de regiones y contornos y
estudios comparativos.

Objetivos:Implementar diferentes algoritmos que permitan, desde primitivas como regiones o
contornos, caracterizar las formas que aparecen en un conjunto de escenas.

N° horas total estimadas paralarealizacion:10

Practica n® 4:Implementacién de técnicas de caracterizacion de texturas.

Objetivos:Analizar imagenes con texturas y disefiar procedimientos de identificacion basa-dos en
estadisticos de primero y segundo orden.

N° horas total estimadas paralarealizacion: 4

Practican® 6: Vision Estéreo: Busqueda de Correspondencias

Objetivos: Introducir a alumno en la calibracién de camaras para andlisis estereoscopico e
Implementar procedimientos de blsgueda de correspondencias

N° horas total estimadas paralarealizacion: 4

TRABAJOS DE CURSO

A desarrollar en grupo de manera que integre los diferentes tépicos de la materia. Se realizarén
utilizando las herramientas del laboratorio y se experimentara sobre imagenes reales las diferentes
estrategias. La composicion de cada grupo se establecera en funcién de la complejidad del trabgjo
y las disponibilidades de recursos.

Los trabgjos de curso se eligen de unalista de posibles proyectos en la URL :

http://serdis.dis.ulpgc.es/~ii-vpc/VPCexa.htm

Estos se describen detalladamente en la anterior ubicacion. Sintéticamente, los propuestos para
este curso son:

-Proyecto 1: Guiado Visual de Robot Movil

-Proyecto 2: Deteccidn de Posturas de Personas desde Modelos 3-D

-Proyecto 3: Clasificador de Texturas

-Proyecto 4: Esqueletizacién al Eje Medio

-Proyecto 5: Reconocimiento de Objetos Utilizando |a Transformada de Hough:

-Proyecto 6: Reconocimiento de Caras
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-Proyecto 7: Arbitro de Lucha Automético

-Proyecto 8: Deteccion de Caras

-Proyecto 9: Partido de Futbol

-Proyecto 10: Ajuste de Contornos con Funciones

-Proyecto 11: Reconocimiento de Monedas con la Transformada de Hough
-Proyecto 12: Reconocimiento de Letreros de Calles

-Proyecto 13: Localizacion e ldentificacion de Sefales de Tréfico
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Organizacion Docente de la Asighatura

Horas
Contenidos HT HP HCT HTT HAI Competenciasy Objetivos
Paradigmasy Principios en 5 2 4 3 13 Tener unavision generalde las

Vision por Computador

técnicas y métodos utilizados
en Visiéon por Ordenador.
Conocer los procesos de
formacion y adquisicion de
imégenes. Adquiri habilidades
y destrezas pararealizar un
proceso de calibrado de
camaras segun varias

metodol ogias. Alcanzar €l
conocimiento necesario parala
seleccion adecuada de los
elementos de un sistemade
Visién por Computador en
funcion de la aplicacion.
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Horas

Contenidos HT HP HCT HTT HAI Competenciasy Objetivos
Estructuras Geométricas 2D: 9 8 6 12 22 Conocer los elementos bésicos
Regionesy Contornos para abordar el estudio de los

problemas de segmentacion.
Conocer los algoritmos para
gestion de las estructuras 2D
mas comunes. Saber utilzar los
contornos y regiones como
fuente de generacion de
primitivas, su detecciony
caracterizacion. Conocer las
metodol ogias de segmentacion
mas utilizadas asi como las
texturas como fuente de
informacion superficial, su
clasificacion, y
caracterizacion. Capacitar al
alumno paralaeleccion dela
técnica de caracterizacion 2D
adecuada a una aplicacion.

Movimiento y Formas 3D 4 2 5 4 11  Saber utilizar adecuadamente
los métodos de obtencion de la
informacién tridimensional
mediante distintas técnicas.
Conocer de los fundamentos
delastécnicas de
estereovision. Mostrar al
alumno los problemas en
utilizacion de informacion
estéreo desde un par de
camaras. Conocer los
algoritmos maés précticos para
la computacion del flujo optico
y los campos de movimiento.
Capacitar a alumno para
realizar operaciones de
seguimiento de objetos desde
una secuencia.
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Horas

Contenidos HT HP HCT HTT HAI Competenciasy Objetivos
Aplicacionesy Trabajos 0 6 1 13 3 Adaquirir habilidadesy
Practicos (TRABAJO DE destrezas para el uso de
CURSO) metodologias y técnicas en €l

disefio de sistemas redlistas de
Vision por Computador.
Conocer las pautasy
procedimientos para el
desarrollo de proyectos en
Visién por Computador. Poner
en practicalos distintos
algoritmos y técnicas
desarrolladas en €l curso.
Desarrollar colaborativamente
proyectos de sistemas de
vision. Comunicar ideas,
procedimientos y resultados de
formaoral y escrita.

Equipo Docente

ANTONIO FALCON MARTEL
Categoria: CATEDRATI CO DE UNI VERSI DAD

Departamento: | NFORVATI CA Y S| STENVAS
Teléfono: 928458728 Correo Electrénico: ant oni o. f al con@ul pgc. es

JOSE JAVIER LORENZO NAVARRO (COORDINADOR)
Categoria: Tl TULAR DE UNI VERSI DAD

Departamento: | NFORVATI CA Y S| STENVAS
Teléfono: 928458747 Correo Electrénico: javier.| orenzo@l pgc. es

Resumen en Inglés
Computer Vision: Course Description

To introduce the student to computer vision algorithms, methods and concepts which will enable
the student to implement computer vision systems with emphasis on applications and problem
solving. Lab exercises will familiarize the student with typical hardware as well as software
development tools. Students will use the MATLAB programming language to implement
computer vision algorithms. The study of computational models of visua perception and their
implementation in computer systems are performed. Topics include:

-Introduction to computer vision paradigms

-Image formation

-Binary vision systems: segmentation and connected components

-Grey scale and colour vision systems. edge and corner detection, matching

-2-D pattern characterization, recognition and classification

-Texture analysis and recognition

-3-D Vision: geometry of image formation, camera calibration, stereo, recognizing 3d objects from
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models
-Motion and navigation: video image processing and time-varying image analysis

Applications to

-Tracking and motion analysis

-Video surveillance

-Gesture recognition and human-computer interaction
are presented.

Aims

-To provide a broad introduction to Computer Vision and Image I nterpretation.

-To introduce the basic concepts and algorithmic tools of Computer Vision

-To explore the importance of modelling and representation in interpretation of 2D and 3D images.
-To provide an understanding of the range of processing components involved in image
interpretation systems.

-To use Computer Vision systems as interface for user perceptual systems design

Contents

Introduction to the basic concepts in computer vision. First, an introduction to low-level image
analysis methods, including image formation, edge detection, feature detection, and image
segmentation. 2D pattern characterization and classification Methods for reconstructing
three-dimensional scene information using techniques such as depth from stereo, structure from
motion, and shape from shading. Motion and video analysis. Three-dimensional object
recognition.

Learning Outcomes

A student compl eting this course unit should:

-Have an understanding of the theoretical and practical capabilities of Computer Vision
-Have knowledge of common Computer Vision and Image Interpretation algorithms.

-Have an understanding of the design of algorithms.
-Be able to formulate solutions to problemsin Computer Vision.
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