SEP

TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN
MECATRONICA AREA ROBOTICA

urP

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE SISTEMAS DE VISION

1. Competencias Inspeccionar y programar el funcionamiento y aplicacion
de los sistemas robdticos industriales a través de
metodologias de programacion, acciones de
mantenimiento, caracteristicas técnicas, normatividad
aplicable y necesidades de ejecucidon del trabajo, para
conservar las condiciones de operacion que demanda el
proceso productivo.

2. Cuatrimestre Quinto

3. Horas Teéricas 28

4. Horas Practicas 47

5. Horas Totales 75

6. Horas Totales por Semana 5

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno implementara sistemas de vision en robots
manipuladores, mediante la evaluacion de Ila
funcionalidad, métodos de calibracion y técnicas de
programacion y de reconocimiento de imagenes, para la
manipulacion de los procesos robotizados.

Unidades de Aprendizaje T ’Hc_)ras
Tedricas | Practicas| Totales

. Introduccion a los sistemas de visién 4 0 4

Il Captacién y mejoramiento de imagenes 8 15 23

M. Segmentacién de imagenes y representacion 8 13 o1

de Objetos

V. Introduccioén al reconocimiento de patrones: 4 7 11

clasificadores

V. Aplicacién de los sistemas de vision en 4 12 16

robética

Totales 28 47 75
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

SISTEMAS DE VISION

1. Unidad de
aprendizaje

l. Introduccién a los sistemas de vision

2. Horas Tedricas 4
3. Horas Practicas 0
4. Horas Totales 4
5. Obietivo de la El alumno identificara los elementos que conforman un sistema
' Ungdad de de vision artificial en base a su correlaciéon con el sistema de
Aprendizaie vision humano, para preservar la funcionalidad de los procesos
P J robotizados.
Temas Saber Saber hacer Ser
Sistema de Identificar las partes que Trabajo en equipo

Visiobn Humana

conforman el ojo
humano y su funcién.

Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Formacién de
Imagen por el
sistema Visual
Humano

cerebro.

Describir los principios
de la 6ptica geométrica.
Explicar el proceso de
formacion de imagenes
en el ojo humano y su
interpretacion por el

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Elementos de
un sistema de

Identificar componentes
basicos para un sistema

Trabajo en equipo
Capacidad de auto

TSU en Mecatrénica

Vision Artificial |de vision artificial. aprendizaje
Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Realizara un mapa conceptual
que describa los siguientes
elementos y su interrelacion:

- Las caracteristicas de
captacion de luz y el proceso de
formacion de imagenes del ojo
humano y su similitud con un
sistema de vision artificial

1. Identificar las partes que
conforman el ojo humano

2. Comprender como se forman
las imagenes en el ojo mediante
el concepto de optica
geomeétrica

3. Identificar los elementos
basicos de un sistema de vision
artificial aplicado a la
manipulacion de Robots
industriales

Lista de cotejo
portafolio de evidencia

%,

) H
e
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseianza Medios y materiales didacticos
Estudio de casos Pintarrén
Solucién de Problemas PC
Tareas de Investigacion Canon
Videos
ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
. Comité de Directores de la Carrera de .. N - o e
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SISTEMAS DE VISION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de

aprendizaje Il. Captacion y mejoramiento de imagenes

2.- Horas Teoricas 8

3.- Horas Practicas 15

4.- Horas Totales

23

5.- Objetivo de la
Unidad de
Aprendizaje

El alumno elaborara algoritmos de programacién, considerando
los procesos de captacion, para el mejoramiento de imagenes.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Formacion de

Definir los modelos de

Modelar la conversion

Trabajo en equipo

imagenes formacion de la imagen |de la sefal analégica | Capacidad de auto
digital y captacién de de la imagen captada a | aprendizaje
imagenes. una forma digital. Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Resolucion Identificar los valores de | Determinar el muestreo | Trabajo en equipo
espacial y muestreo y y cuantificacion de la Capacidad de auto
resolucidon en | cuantificacion. imagen de acuerdo a la | aprendizaje
escala de escena. Creativo
grises Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Relaciones Identificar los valores Determinar las Trabajo en equipo
basicas entre |basicos de pixeles. relaciones basicas Capacidad de auto
pixeles entre pixeles: la aprendizaje

vecindad de un pixel,
conectividad y
distancia entre ellos.

Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Histogramas

Identificar las
caracteristicas idoneas

Estructurar la
intensidad de los

Trabajo en equipo
Capacidad de auto

para una toma pixeles. aprendizaje
(Huminacion, contraste, Creativo
dinamica). Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Reduccién de
ruido

Comprender los
diferentes tipos de filtros
espaciales.

Implementar un filtro
para la reduccion de
ruido de una imagen.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Operaciones
Estadisticas

Comprender los tipos de
filtros estadisticos y su
aplicacion.

Implementar filtros para
mejorar el contraste y
reducir el ruido en una
imagen.

Programar algoritmos
de mejoramiento de
imagenes.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

. Comité de Directores de la Carrera de . . . L. o '“*"w,,,ﬁ
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Realizara un reporte que integre:

- Diagrama a bloques del
proceso de captacion de
imagenes

- Procedimiento de para la
calibracion de una camara

- Implementacién de la etapa de
filtrado para la mejora de la
imagen

- Algoritmo de mejoramiento de
imagenes

1. Identificar las partes que
conforman una camara

2. |dentificar las formas en las
que se captan imagenes,
muestreo y cuantificacion

3. Comprender el proceso de
digitalizacién espacial y en
escala de grises para la
representacion digital de la
imagen

4. Comprender la vecindad de
Pixeles y conectividad

5. Identificar los tipos de filtros y
su aplicacion

Estudio de casos
Lista de verificacion

%,
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practicas Guiadas
Tareas de Investigacion
Solucién de problemas

Pintarrén
PC
Canon

Manuales

Software de Vision

Sistema de vision

EN VIGOR:

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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SISTEMAS DE VISION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de
aprendizaje

lll. Segmentacién de imagenes y representacion de objetos

2.- Horas Teoricas 8

3.- Horas Practicas 13

4.- Horas Totales 21

5.- Objetivo de la
Unidad de
Aprendizaje

El alumno programara algoritmos de segmentacion y
representacion, para identificar objetos en una toma.

Temas Saber Saber hacer Ser
Métodos de Definir los conceptos de: | Determinar formas en | Trabajo en equipo
segmentacion |umbrales de la imagen, |unaimagen. Capacidad de auto
de imagenes cambios en escala de Seleccionar el método |aprendizaje
grises y agrupacion de | de segmentacion de Creativo
pixeles. imagenes. Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Representacion | Definir una regién Diferenciar objetos en | Trabajo en equipo
de Objetos mediante una una imagen. Capacidad de auto
descripcion interna o aprendizaje
externa. Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Descriptores Definir caracteristicas y | Determinar diferencias | Trabajo en equipo
rasgos en los objetos de | esenciales en los Capacidad de auto
una imagen. objetos. aprendizaje
Creativo
Programar algoritmos | Razonamiento deductivo
de segmentacion de Orden y limpieza
imagenes y
representacion de
objetos.

A Comité de Directores de la Carrera de A . . i @
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de una serie de casos de

estudio, realizara un reporte que
incluya, para cada caso:
segmentacion de una imagen
empleando diferentes métodos

para la separacion de objetos de

interés y la forma de objetos.

1. Comprender el concepto de
umbral de comparacién para el
agrupamiento de pixeles

2. Interpretar el concepto de
segmentacion de imagen a
partir de cambios bruscos en la
escala de grises

3. Comprender la
representacion de objetos
mediante una descripcion
externa

4. Esquematizar
representacion: unicidad,
Invariancia ante
transformaciones homogéneas
geomeétricas, sensibilidad y
abstraccion de detalle

Estudio de casos
Lista de verificacion

- Comité de Directores de la Carrera de . s - o
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practicas Guiadas
Tareas de Investigacion
Solucién de problemas

Pintarrén
PC
Canon

Software de Vision
Sistema de vision

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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SISTEMAS DE VISION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de

aprendizaje

IV. Introduccién al reconocimiento de patrones

2.- Horas Teoricas 4

3.- Horas Practicas 7

4.- Horas Totales

11

5.- Objetivo de la

El alumno programara algoritmos, de acuerdo a las técnicas de

Unidad de reconocimiento de patrones, para reconocer patrones en una
Aprendizaje toma.
Temas Saber Saber hacer Ser

Clasificadores
de distancia
minima

Definir el clasificador de
patrones tipo euclidiano:
determinacién de clase,
Eleccion y prueba de los
rasgos descriptivos,
evaluacion de la prueba
determinista, calculo de
los prototipos, prueba
del clasificador.

Determinar el
clasificador un objeto
en una imagen

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Clasificadores
Bayesianos

Definir los patrones en
una imagen, sus tipos y
caracteristicas.

Explicar el concepto de
entrenamiento de
clasificadores.

Determinar las
condiciones de patrén
de objeto en una
imagen.

Programar algoritmos
para el reconocimiento
de patrones.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Clasificadores

Definir el clasificador de

Determinar el

Trabajo en equipo

TSU en Mecatrénica

de distancia patrones tipo euclidiano: | clasificador un objeto | Capacidad de auto
minima determinacién de clase, |en unaimagen. aprendizaje
eleccion y prueba de los Creativo
rasgos descriptivos, Razonamiento deductivo
evaluacion de la prueba Orden y limpieza
determinista, calculo de
los prototipos, prueba
del clasificador.
ELABORGO:  COmité de Directores dela Carrerade  peyg6. Direccion Académica Py
%%

APROBO:

C.G.U.T.yP.

FECHA DE ENTRADA
EN VIGOR:

Septiembre de 2018

=
o
y
8,

%
4
E

", <&
% &
Uniysrsigs®

F-CAD-SPE-28-PE-5B-04-A4




SISTEMAS DE VISION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de una serie de casos de
estudio, realizara un reporte que
integra:

- Reconocimiento de objetos de
una escena a partir de una o dos
imagenes

- Algoritmo de programacion

1. Comprender la Clasificacion
de tipos de patrones

2. Comprender los Tipos de
clasificadores Bayesianos

3. Comprende el concepto de
entrenamiento de clasificadores

4. Identificar los patrones de
una imagen

5. Programar algoritmos para el
reconocimiento de patrones

Estudio de casos
Lista de verificacion
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practicas Guiadas
Tareas de Investigacion
Solucién de problemas

Pintarrén
PC
Canon

Software de Vision
Sistema de vision

ESPACIO FORMATIVO
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SISTEMAS DE VISION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de

aprendizaje

V. Aplicacion de los sistemas de vision en robética

2.- Horas Teoricas 4

3.- Horas Practicas

12

4.- Horas Totales

16

5.- Objetivo de la

Unidad de
Aprendizaje

El alumno integrara sistemas de vision robdtica, para satisfacer
los requerimientos de aplicacion.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Interfaces de
comunicacion
en los Sistemas
Robotizados

Explicar los protocolos
e interfaces de
comunicacion de los
sistemas de vision en
los robots
manipuladores.

Implementar una
interfaz de
comunicacion sistema
de vision — robot.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Integracion de

Identificar las

Integrar sistemas de

Trabajo en equipo

sistema de caracteristicas de vision, fisicos y Capacidad de auto
Vision en vision en los robots de |virtuales en la aprendizaje
Robatica manera fisica y virtual. |asignacion Creativo
de tareas de un robot | Razonamiento deductivo
manipulador. Orden y limpieza
ELABORG: ~ {Qmite de Directores de la Carrerade ey Direccion Académica 5".: ,,
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de un caso practico
realizara un reporte que
muestre:

- Trayectoria o tarea del robot
que dependa de la forma del
objeto captado en la toma

- Algoritmo de programacion
- Diagramas técnicos

1. Comprender los protocolos e
interfaces de los sistemas de
vision

2. Relacionar un sistema de
vision con un robot manipulador

3. Identificar la relacion entre las
acciones del robot manipulador
en funcion de los resultados
obtenidos en el sistema de
vision

4. Comprender el
funcionamiento del sistema
robotizado con la
implementacion del sistema de
vision

5. Implementar sistemas de
vision en robots manipuladores

Estudio de casos
Lista de verificacion

- Comité de Directores de la Carrera de . s - o
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SISTEMAS DE VISION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practicas Guiadas
Tareas de Investigacion
Solucién de problemas

Pintarrén
PC
Canon

Software de Vision
Sistema de vision
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SISTEMAS DE VISION

CAPACIDADES DERIVADAS DE LAS COMPETENCIAS PROFESIONALES A LAS QUE
CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Capacidad

Criterios de Desempeiio

Considerando la planeacién de entorno de
trabajo y empleando software
especializado para mantener las
condiciones de funcionamiento y
contribuir a la eficiencia de los procesos.

Presenta las correcciones del sistema robatico y
elabora un reporte de mantenimiento que
contenga:

* Prevencion de riesgos

* Actividades realizadas.

* Tiempo de ejecucion

* Materiales y equipos empleados
* Observaciones generales

De acuerdo al programa establecido y las
especificaciones técnicas, manuales de
operacion y metodologias de
programacion para asegurar la
funcionalidad de los componentes y
mantener el proceso en operacion
continua.

Presenta las correcciones del sistema robaotico y
elabora un reporte de mantenimiento que
contenga:

* Prevencion de riesgos

* Actividades realizadas

* Tiempo de ejecucion

* Materiales y equipos empleados
* Observaciones generales

. Comité de Directores de la Carrera de . . L . e
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SISTEMAS DE VISION

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Ano | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial
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Pajares, Grupo Editor
Jesus de la
Cruz
Audi Piera, (2006) | I. Coémo y cuando Espana Espafa | Marcombo,
Daniel aplicar un robot industrial S.A
John J. Craig | (2006) | Robodtica México México Pearson
Education
Appin (2007) | Robotics E.UA E.UA Infinity Science
Knowledge Presse
Solutions
Subir Kumar | (2010) | Introduccion a la Noida India McGraw Hill
Saha robotica
Ollero (2001) | Robdtica robots y Barcelona Espafia | Marcombo
Baturone, manipuladores moviles
Anibal
Rafael (2010) | Robots Industriales y Distrito México Alfaomega
Madrigal manipuladores Federal
Kalpakjian, (2002) | Manufactura, Edo. De México Pearson
Serope Ingenieria y México Educacion 42
Schmid, Tecnologia. edicion
Steven R.
Pedro (2012) | Robdtica Industrial Madrid Espafna | EAE
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Juan Manuel | (2012) | Vision Artificial Para Madrid Espafna | EAE

Ibarra Robots
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Business
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