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INTRODUCCION

®E| campo de la vision por ordenador ha crecido a un ritmo muy acelerado.

® La vision del robot es considerada una de las habilidades sensoriales mas importantes de los
robots.

@Al igual que los ojos humanos, un sistema de visidon artificial permite al robot percibir el
entorno en el que se encuentra.

®En el sector automotriz, los brazos robdticos se utilizan en lineas de montaje, en las que es
necesario seleccionar piezas de automovil especificas con diferentes materiales, formas, colores
Y peso.

®En el campo quirurgico, los brazos robdticos han sido implementados debido a que sus
movimientos de alta precision durante el proceso ayudan a reducir del tiempo de cirugia.



OBJETIVO

El objetivo de este trabajo es proporcionar un método automatizado para la manipulacion de
herramientas y objetos, particularmente en situaciones donde se requiere un alto nivel de
autonomia en el robot.




®Cinematica del Robot
® Deteccion de objetos

® Posicion de los objetos

®/ntegracion




RGB Filter —P» Noise Elimination [~ Dilatation ——p» Object Detection

)

Manipulator Coordinate Xy Y,
Robot Extraction in Pixels X2 Y
C . I ..
A ® Vector en
: . Conversion: Pixels ixeles
Inverse Kinematics |« . pixeles
Camera to centimeters
911921831 e4

Angulos de articulacion
X, X, e X

le Y’vz *e e Y76
Vector en cm

Figura 1 Diagrama de blogues del sistema propuesto.
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CINEMATICA DEL ROBOT

®La cinematica es la rama de la ciencia que estudia el movimiento de los cuerpos rigidos
independientemente de las fuerzas que lo producen.

®Dos problemas fundamentales: Cinemadtica Directa y Cinematica Inversa.

® Analisis de cinematica directa e inversa utilizando el algoritmo Denavit-Hartenberg (DH).




Cinematica Directa

La cinematica directa es el analisis de la estructura del robot para conocer la posicion del efector
final cuando se conocen los angulos de rotacidon y los desplazamientos de las articulaciones.

Tabla 1 Parametros de Denavit-Hartenberg.

Y1 (in)
72 (out)

Figura 2 Asignacion de parametros siguiendo el
algoritmo de Denavit-Hartenberg.




Cinematica Directa

[ C(Qi) —Sin(Hl-) 0 O]
- n(6; 5) 0 0
L 1lT = Rx(“i_1) Dx(ai_1)Rx(ei)DZ(di) — Slné l) COSS l) 1 o
0 0 0 1.
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Cinematica Inversa

El anadlisis de cinematica inversa se realiza para obtener los valores de angulo para las
articulaciones del robot cuando sdlo se conocen la longitud de los eslabones, la posicion del

objeto y orientacion del efector final.

A = Px - a5 * COS(H]_) * COS(¢)

P,
6; = tan™" (P—y) B = P, - as * sin(6,) * cos(¢)
X
C = P, - as * sin(¢)
2 2 2 2 2
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344
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03 = tan ' ——=
3 an (cos(@:;))



Cinematica Inversa
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 DETECCION DE OBJETOS

Filtro basado en valores RGB

- IR(x,y)
- Lo(x,y) Iiy) = IR, ), 16 (x, ), Ip(x, y)

Figura 3 Componentes RGB de una imagen.




Filtro basado en valores RGB

1si: Cpr and C; and Cyg

Ibinary(xJY) = {
0 En otro caso

Cr= Ig@min) < Ir(x.y) < Ig(max)

Ce= IG(min) < Iz;(x.y) < IG(max)

Ce= Igmin) < Ig(x.y) < Ipmax)

Figura 4 Filtros RGB aplicados en las 3
componentes para la separacion de objetos.

» Red Filter

» Green Filter

» Blue Filter




Figura 5 Eliminacion del ruido en la imagen Figura 6 Proceso de eliminacion de ruido y
binaria con un valor de umbral T = 4. dilatacion.
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Figura 7 Deteccion del centroide
para un solo objeto.



INTEGRACION

(0,0) - (320,0) (-25,33) (21,33)
v » (px o pxmin) (realmax o realmin)
) R = + real,in
Q A O PXmax — PXmin
(0,240) (320,240) (-25,3) —>Y  (21,3)
Coordinates in Pixels Coordinates in Centimeters

Figura 8 Conversion de pixeles a cm.
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Deteccion de los objetos de color

Tabla 2 Coordenadas de los objetos
en pixeles y cm.

Color No. de objeto Coordenadas Coordenadas
en pixeles encm

5

B kS 1 (100,170) (11.75,-10.62)
e @ ‘ ‘2 2 (151,133) (16.37,-3.29)
N ! - 3 (99,114) (18.75,-10.76)
. . - "‘ 4 (172,180) (10.5,-0.27)
: —— 5 (188,104) (20,2.02)
S, . ST I
a) b)

Figura 11 Resultados de Identificacion de objetos. a) Objetos
detectados, b) Orden de clasificacion.
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