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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

Calibracion de sistema de adquisicion de imagenes estereoscopicas para
deteccion de objetos en cinta transportadora

PROBLEMA

La implementacion de plantas de empaquetado de alimentos autonomas requiere la obtencion de datos
de profundidad de los objetos ubicados sobre cintas transportadoras. E relativo bajo costo de estéreo
vision permite el acceso a tecnologias de automatizacion a pequenas y medianas empresas fortaleciendo
su competitividad y crecimiento.

OBJETIVO GENERAL

Implementar un sistema de calibracion para |la obtencion de datos de profundidad de una cinta
transportadora mediante estéreo-vison

PROPUESTA

Protocolo de calibracion estereoscopica Estimacion del mapa de disparidad
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CONCLUSIONES

* Se logréo implementar un protocolo de calibracion estereoscopica funcional con un error menor a 1px para el sistema de estéreo vision
utilizado.

* Se logro determinar que para el sistema de adquisicion descrito en seccion 2.2 es posible generar mapa de profundidad por precision de
2.72mm para un area de trabajo de 240 a 450 mm de profundidad.

* Se logré implementar interfaces graficas, utilidades de linea de comando y una libreria para la captura, calibracion y generacion de mapas
de profundidad.
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