Sinopsis

En este Trabajo Especial de Grado se plantea como objetivo principal el
desarrollo de un sistema capaz de tomar decisiones que permitan controlar
un brazo robotico, con la finalidad de tomar un objeto y poder moverlo de un
lugar a otro. Este sistema se encuentra basado en el reconocimiento de
patrones a través del procesamiento digital de imagenes obtenidas por medio
de una camara Web. EIl andlisis de las imagenes es realizado empleando

técnicas de Morfologia Matematica.

Para el desarrollo de este sistema se emple6 una modificacion del modelo
lineal secuencial como metodologia a seguir, la cual esta formada por las
mismas etapas del modelo original (Levantamiento de Informacion y Analisis,
Disefio, Desarrollo, Pruebas y Depuracién), rompiendo la linealidad del

modelo en sus dos ultimas fases, afiadiéndole un bucle en su secuencia.

En cumplimiento con los objetivos propuestos se implementaron dos
aplicaciones. La primera se encarga de procesar y analizar las imagenes
obtenidas a través de una camara Web, lo que permite obtener
caracteristicas de objetos encontrados dentro de las imagenes. La segunda,
es una aplicacién gestora que invoca a la aplicaciébn de procesamiento de
imagen cuyos resultados, al ser analizados, se utilizan para generar los

movimientos que ejecuta el brazo robatico.



