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DIRECCION DE POSGRADO

INSTRUCTIVO para el correcto llenado del formato SIP-30,
Registro o Actualizacion de Unidades de Aprendizaje (UAP)

El formato SIP-30 es un formulario PDF interactivo, el cual puede ser completado en forma electrénica con un lector de archivos PDF (Adobe Reader 9 o superior).
Para facilitar la identificacion de los campos del formulario, haga clic en el botdn Resaltar campos existentes, en la barra de mensajes del documento. Si lo prefiere,
puede imprimir el formato y completarlo a maquina de escribir o a mano.

El nombre de los campos y las areas designadas para requisitar la informacién son autoexplicativos; sin embargo se tienen instrucciones especificas para campos de
interés especial:

CAMPO INSTRUCCIONES
1.5 NUmero de semanas por Es el nimero de semanas lectivas efectivas al semestre, indicadas en el acuerdo de creacién del programa académico o en
semestre del programa alguna actualizacion posterior del programa. En caso de haber tenido una actualizacion en este sentido, la misma deberd
haber sido presentada y avalada en reunion del Colegio de Profesores de la Unidad Académica, ademas de haber sido
aprobada por la SIP. El rango de semanas lectivas al semestre es minimo 15 y maximo 18.

1.7 Tipo de horas Las unidades de aprendizaje, en cuanto a las horas asignadas, estan clasificadas como: Tedricas, Practicas y Teodrico-
practicas. Estas denominaciones son excluyentes, es decir, las unidades de aprendizaje solo pueden ser de un solo tipo, no
pueden tener horas combinadas.

1.8 Numero de horas - semana Es el nUmero de horas asignadas para ser impartida la Unidad de Aprendizaje a la semana.

1.8 Total de horas al semestre Es el nimero de horas totales a impartir de la Unidad de Aprendizaje al semestre. Se calcula multiplicando el campo 1.5
(Numero de semanas) por el campo 1.8 (Nimero de horas-semana)

1.9 Créditos (Reglamento de FORMULA DE CALCULO

Estudios de Posgrado 2017)
Este campo se calcula Tipo de Curso Criterio Créditos
automdticamente cuando el — yrm
. Tedrico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
formato se requisita Teor — 16 hrs = Lorédi - I e
electrénicamente e?rlFo—pract|co rs. = cr(? !to (horas totales / 16)
Préctico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Seminario 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Estancia especial de 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)

aprendizaje

No deben asignarse fracciones, los créditos deben redondearse.

3.2

Temario

Debe organizarse por temas y subtemas, indicando la dedicacién de horas en la segunda columna. La suma de
horas debe coincidir con las horas indicadas en el campo (1.6) y deberad indicarse al final del desglose del temario.

Para Mayor informacién Consultar las siguientes paginas WEB:

El formato SIP-30 deberd estar firmado por el Director o Jefe de la Seccién de Estudios de Posgrado e Investigacién de la Unidad Académica. La ausencia de
dicha firma invalida la solicitud.

http://www.ipn.mx/normatividad/Paginas/reglamentos.aspx
http://www.ipn.mx/CCS/Gacetas/Paginas/inicio.aspx


http://www.aplicaciones.abogadogeneral.ipn.mx/reglamentos/rgto_posgrado.pdf
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FORMATO GUIA PARA REGISTRO DE UNIDADES DE APRENDIZAJE (UAP)

SIP-30

- NUEVAS O ACTUALIZACION -
Tipo de solicitud
Nueva UAP O Actualizacion @
UNIDAD ACADEMICA [ Centro de Investigacién en Computacion
l. DATOS DEL PROGRAMA'Y DE LA UAP
1.1 NOMBRE DEL PROGRAMA: [ Maestria en Ciencias de la Computacion ]
1.2 COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ Dr. Hugo César Coyote Estrada ]
1.3 NOMBRE DE LA UAP: [ Reconocimiento de Formas y Visidn por Computadora J
1.4 CLAVE: [ ] (Para ser llenado por la SIP)
1.5 NUMERO DE SEMANAS POR SEMESTRE DEL PROGRAMA:
1.6 TIPO DE UAP: OBLIGATORIA O OPTATIVA @
. ) ) ESTANCIA
1.7 TIPO DE HORAS: TEORIA@ PRACTICAO TEORICO - PRACTICAO SEMINARIO O ESPECIAL DE O
APRENDIZAJE
1.8 NUMERO DE HORAS - SEMANA: TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 72.0 l
1.9 CREDlTOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2017): ‘ 5 l
1.10 FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 20 I 6 I 2007]
DD MM AAAA
1.11  SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ 6 ] FECHA: [ 25 I 6 12007]

LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA: DD MM AAAA
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Il. DATOS DEL PERSONAL ACADEMICO A CARGO DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP

21 COORD. DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ Dr. Juan Humberto Sossa Azuela ] CLAVE: 3716-EB-05

2.2 PROFESORES PARTICIPANTES EN EL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP: (MAXIMO 4)

| ) e
[ T
| I —
| ) e ()
1R DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP
3.1 OBJETIVO GENERAL:

Proponer herramientas para el planteamiento y solucién de problemas relacionados con el modelado y reconocimiento de objetos.
Para el disefio de reconocimiento automatico de objetos sencillos y medianamente complicados usando ya sea imagenes de los
objetos mismos o imagenes o invariantes.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:
e A
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33 TEMARIO:

1. INTRODUCCION 4 horas

1.1. ¢Lavision por computadora, qué es?

1.2. Relacién con otras disciplinas

1.3. Problemas

1.4. Un sistema para el reconocimiento automatico de objetos (SRAQ) y sus médulos

1.4.1. Entrenamiento

1.4.1.1. Adquisicion de imagen  1.4.1.2. Acondicionamiento o pre-tratamiento de la imagen  1.4.1.3. Segmentacion de la imagen

1.4.1.4. Extraccién de caracteristicas 1.4.1.5. Entrenamiento del sistema

1.4.2. Prueba del Sistema

1.4.2.1. Adquisicion de imagen 1.4.2.2. Acondicionamiento o pre-tratamiento de la imagen 1.4.2.3. Segmentacion de la imagen

1.4.2.4. Extraccion de caracteristicas ~ 1.4.2.5. Generacion de hipétesis  1.4.2.6. Verificacion de las hipétesis

2. CONCEPTOS BASICOS 4 horas
2.1. Introduccién

2.2. Conceptos basicos sobre 6ptica y geometria de imagenes

3. ACONDICIONADO INICIAL 20 horas
3.1. Introduccion

3.2. Filtrado de una imagen en el dominio espacial

3.2.1. Filtros lineales 3.2.2. Filtros no no lineales

3.3. Operaciones aritméticas

3.4. Operaciones ldgicas

3.5. La transformada distancia

3.6. Operaciones morfoldgicas

3.7. Filtrado depurativo de contorno

4. SEGMENTACION DE IMAGENES 12 horas
4.1. Introduccion

4.2. Formulacion del problema de segmentacion

4.3. Segmentacion de imagenes por umbralado

4.3.1. Umbralizacién global manual  4.3.2. Umbralizacion automética

4.4. Segmentacion por etiquetado

5. EXTRACCION DE RASGOS VISUALES Y DESCRIPCION 20 horas
5.1. indices visuales

5.1.1. Bordes y su deteccién  5.1.2. Lineas y su deteccién 5.1.3. Esquinas y vértices y su deteccion

5.2. Rasgos imagen descriptores

5.2.1. ¢ Qué es un rasgo descriptor? 5.2.2. Propiedades deseables de un rasgo 5.2.3. Rasgos globales y locales
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5.2.4. Rasgos geométricos 5.2.5. Rasgos topolégicos

6. INTRODUCCION AL RECONOCIMIENTO DE OBJETOS

6.1. Introduccion

6.1.1. Patrones y clases de patrones

6.1.2. Principios del funcionamiento de un SRAO

6.1.3. Etapas del disefio de un SRAO

6.2. Clasificadores estadisticos para el reconocimiento de objetos
6.2.1. El correlacionador

6.2.2. El clasificador de distancia minima

6.2.3. El clasificador bayesiano

6.2.4. Clasificador de Mahalanobis

6.3. Redes neuronales artificiales para el reconocimiento de objetos
6.4. Memorias asociativas

20 horas
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3.4 REFERENCIAS DOCUMENTALES:

1/Rasgos descriptores para el reconocimiento de objetos, Juan Humberto Sossa Azuela, Editorial IPN. Colecciéon de Ciencias de la Computacion 2006 \
2 Digital image processing, R. C. Gonzalez and R. E, WoodsAddison-Wesley Publishing Company 1992

3 Three-Dimensional computer vision. A Geometric Viewpoint, O. Faugeras , MIT Press. 1996 (cuarto capitulo)

4 Fundamentals of digital image processing, A. K. Jain, Prentice Hall Information and System Sciences Series. 1989

5 Machine vision, R. Jain, R. Kasturi and B. G. Schunck, McGraw Hill (1995)

6 Digital image processing and computer vision, R. J. Schalkoff, John Willey & Sons, Inc.1989

7 Computer vision and image processong: A practical approach using CVIPtools, S. E. Umbaugh, Prentice Hall, PTR, 1998

8 Reconocimiento de formas y visidn artificial, D. M. Goémez Allende, Addison-Wesley Iberoamericana, 1994

9 Pattern clasification and scene analisys, R. O. Duda and P. E. Hart, John Willey & Sons, 1973

10 Digital pattern recognition, K. S. Fu, Springer Verlag, 1980

11 Pattern recognition, Y. Anzari, Academic Press, Inc. 1992

12 Digital image processing, K. R. Castleman, Prentice Hall 1996

13 Computer image processing and recognition. E. Hall, Academic Press 1979

14 Machine vision, Automated visual inspection and robot vision, D. Vernon, Prentice Hall, Int. 1991

15 Digital picture processing, A.Rosenfeld and A. Kak, Academic Press. vol. 1. 1982

16 Digital picture processing A. Rosenfeld and A. Kak, Academic Press vol. 2. 1982, 17 Digital image processing, W. K. Pratt, John Willey & Sons, Inc. 2nd edition,
1991

18 Computer robot vision, R. M. Haralick and L. G. Shapiro, Volume I. Addison-Wesley Publishing Company. Vol. 1, 1992

19 Computer robot vision, R. M. Haralick and L. G. Shapiro, Addison-Wesley Publishing Company. Vol. Il 1993

20 Computer vision, D. H. Ballard and C. M. Brown, Prentice Hall, Inc. 1982

- J

3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

Tareas 20 %.
Examenes  60%.

Trabajo final 20%.
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20 Computer vision, D. H. Ballard and C. M. Brown, Prentice Hall, Inc. 1982



	Evaluacion: 
Tareas             20 %.
Exámenes       60%.
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