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Titulo proyecto
Sistema para el control de la posicién de un brazo robético mediante vision estereoscépica on-board

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto
Se estudiaran diversos algoritmos de vision esteredscopica, para elegir el que mas se adecua al montaje

sobre el robot. Se planteara la cinematica para determinar las posiciones de los objetos en el entorno y se
planteard la programacién del brazo en base al entorno.

Actividades a realizar por el alumno

Estudio de algoritmos para la deteccién espacial mediante vision estereoscépica.

Seleccién de algoritmos a implementar de aplicacion en sistemas de visién artificial.

Montaje de sistemas de visidn estereoscépica sobre brazo robético de 5 GDL.

Prueba de algoritmos de deteccion en el entorno del brazo robético.

Implementacién de algoritmo para posicionamiento del brazo a partir de la informacion obtenida por el sistema
de vision.

Horario
10:00 A 14:00
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