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Este curso no tiene requisitos previos. Sin embargo, es
basico para continuar los cursos de vision, vision
tridimensional y computacion evolutiva.
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Crear una méaquina con la capacidad de ver es un campo de
la inteligencia artificial que ha inspirado a investigadores
debido a la dificultad de la tarea. La vision por
computadora aparece como una disciplina en si misma con
profunda relacion en las matematicas y las ciencias de la
computacion y una relacion mas vaga con la fisica, la
sicologia de la percepcion y las neurociencias. Este curso
tiene como objetivo proveer al estudiante de las
herramientas necesarias para abordar un proyecto de
investigacion en el area de vision robdtica y poder
continuar con cursos de més alto nivel en la percepcion
tridimensional.

I Fundamentos de Teometria Proyectiva y Transformaciones. (24 hrs.)

- Geometria Plana 2D y 3D

- Transformaciones Proyectivas

- Jerarquia de las transformaciones

- Geometria Proyectiva 1D.

- Recuperacion de Propiedades Afines y Métricas.



- Secciones Conicas.
2. Probabilidad y Estimacion Estadistica. (13 hrs.)

- Distribuciones de Probabilidad (media, varianza, covarianza)
- Geometria de las Distribuciones de Probabilidad

- Distribucion Gaussiana y chi-cuadrada

- Estimacion gaussiana

- Representando Primitivas Geométricas y su Incertidumbre

- Calculando la incertidumbre

3. Optimizacion y Estimacion. (13
hrs.)

- Formulacion de un Problema de Optimizacion
- Clases de Problemas

- Gradiente y Hessiano

- Condiciones de Extremos

- Métodos Locales y Globales

- Velocidad de Convergencia

- Minimos Cuadrados lineales y no —lineales

- Métodos de optimizacion bajo restricciones

- Descomposicion en Valores Singulares

EVALUACION:

- 3 examenes mas 1 examen modelo y solucion en el salon de clases.

- Desarrollar temas a traves de lecturas aplicadas para entregar un resumen por
escrito como tarea. La entrega de tareas es obligatoria con una semana de
plazo a més tardar sin posibilidad de prdérroga. Con esto se obtiene el derecho
a cada uno de los examenes.

- Desarrollar un proyecto de investigacién sobre robots moéviles o brazo
robotico. Dicho proyecto se evalia globalmente con los 3 examenes
presentados.

REFERENCIAS:
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Practice. Gunma University, Japan 1995.

No todos los libros estan en la biblioteca por lo que se tomaran apuntes en clase.



