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Formulacion del Problema

oA,
@ E S P E
U ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
Ecunoo® CAMINO A LA EXCELENCIA



Contenido

* Formulacion del Problema

* Objetivos

« Construccion

* Procesamiento de Imagenes
* Modelacion

« Control

* Resultados

e Conclusiones

T ‘3[:‘% E S P E
i) &
\ / /

' ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
" CAMINO A LA EXCELENCIA




Objetivos

Objetivo General

* Implementar un sistema de control con realimentacion
visual, para dotar de autonomia a un sistema mecanico
gue emule un jugador de hockey de aire
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Objetivos Especificos

 Investigar acerca del software y algoritmos de vision
artificial avanzados para reconocimiento de objetos.

« Construir una mesa de hockey de aire e incorporar la
electronica-instrumentacion necesaria a fin de que se
Implementen algoritmos de control avanzado para el
oponente autbnomo.

* Proponer un algoritmo de control basado en
realimentacion visual que permita incorporar en tiempo
real estrategias autbnomas de ataque y defensa.

* Realizar las pruebas necesarias para evaluar, en tiempo
real, el desempeno de la mesa de hockey de aire y del
oponente dentro del juego.
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Construccion
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Adquisicion

Logitech HD Pro Webcam C920
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Escala de Grises
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Morfologia Mateméatica Erosion
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Morfologia Matematica Dilatacion
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Caracteristica de Imagen
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Discriminacion de Regiones

ADQDUEISIJ'(A:ION TRANSFORMA EN MORFOLOGIA MORFOLOGIA
IMAGEN EN —_—> ESACALA DE > MATEMATICA p——-—> MATEMATICA
TIEMPO REAL GRISES EROSION DILATACION
3 LIBRERIA LIBRERIA N LIBRERIA
EXCENTRICIDAD AREA CENTROIDE




Discriminacion de Regiones

ADQDUEISIJ'(A:ION TRANSFORMA EN MORFOLOGIA MORFOLOGIA
IMAGEN EN —_—> ESACALA DE > MATEMATICA p——-—> MATEMATICA
TIEMPO REAL GRISES EROSION DILATACION
3 LIBRERIA LIBRERIA N LIBRERIA
EXCENTRICIDAD AREA CENTROIDE

Centroide




Contenido

* Formulacion del Problema

* QObjetivos

« Construccion

* Procesamiento de Imagenes
* Modelacion

« Control

* Resultados

e Conclusiones

T ‘3[:‘% E S P E
i) &
\ / /

' ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
" CAMINO A LA EXCELENCIA




Modelo de Pinhole
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Y. Distancia
VA Focal
ra
Z .
T Apertura de _:7_
la camara
"
v ‘frz[ill,lJ]l
N Obstaculo
C _[ec C C T Derivando se obtiene la velocidad:
pi — XI’ yi’ ZI

() -~ UKD gy LOKO
i = (V) - . nterés

Despejando las variables de interés “Xy “ &
De donde:

—_.fC(CXi) __fc(cyi) c _ Cﬁ‘(t) :_£|:1 O:||:U$4(t):|
U, = o Vi = @L(t) [Cx&(t)} fc 0 1 ‘&(t)

fc = distancia focal (constante)
z = altura (constante)
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Modelo de Pinhole

De manera mas abstracta se tiene:

"B (t) = MEK)

Donde:
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Control
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v=mu+b
ul_uz

b=v,—mu,
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Estrategia de Control Defensa

Se considera solo la variacion de posicion en el eje X
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El error &) esta basado en la diferencia de la posicion deseada y
la posicion real solo en el plano de pixeles u
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Estrategia de Control Ataque-Defensa

Considera la inclusion de ambos ejes u y v para generar una
respuesta ofensiva

C@:Mé

(=ME&

Ambos errores de posicion & 2denominados como & son
considerados para obtener la ley de control

$t) = M(K, tanh(K, &) + & (1))
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Construccion
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Procesamiento de Imagenes
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Prediccion del Disco
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Control Defensa

@rE S P

A #//' ESCUELA POLITECNICA DEL EJERCITO
“cunoo® CAMINO A LA EXCELENCIA




Control Defensa
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Control Ataque
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Control Ataque
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Seguimiento de Trayectoria
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« Para la adquisicion de las posiciones tanto del pusher
como del disco, son implementadas mediante
procesamiento de imagen basadas en morfologia
matematica

 El modelo basado en Pinhole es usado para obtener el
modelo cinematico de las camaras, en la cual se
determina la velocidad de movimiento de los objetivos.

« El diseno total de los controladores propuestos se basan
en dichos modelos, diferenciandose en las tareas a
cumplir: defensa y atague-defensa, probando ademas
su estabilidad y robustez mediante el método de
Lyapunov.

@E S P E

POLITECNICA DEL EJERCITO
LA EXCELENCIA

(®)
>



