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Introduccion

Descripcién

El sistema mecanico Barra y Bola es no lineal y extremadamente inestable.
Para hacerlo estable se realimenta utilizando, en general, sensores que se
montan sobre la guia y necesitan estar en contacto con la bolita.

Objetivos

Estabilizar el sistema usando un lazo de realimentacién para controlar la
posicién de la bolita sobre la guia. Utilizar un sensado por medio de una
camara web y un algoritmo de deteccidén sobre una imagen.
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Camara e Imagenes

Una imagen en B/N es una matriz de puntos.

Plano Imagen
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Cadmara e Imagenes

Una imagen en B/N es una matriz de puntos.
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R —
Calibracidn

Modelo de Camara de pin-hole

La calibraciéon da un modelo de la geometria de la cdmara y un modelo de
la distorsion de la lente. Estos dos determinan los parametros intrinsecos
de la camara (£, f,, ¢, ¢, k1, k2, k3, pl, p2). Se llaman asi porque son
propios de la cdmara y no cambian entre imagenes.
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R —
Deteccion

Algunos detectores

@ Deteccion de borde

o Sobel
@ Laplaciano
@ Canny

@ Momentos
o Pattern Matching
@ Transformada de Hough

@ Background/Forward Substraction



Parametros Extrinsecos

Relacién entre ternas

@ Terna Imagen (uv)
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R —
La criatura

Fatto in casa!!
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