Cuestion 1 (1.5 ptos)
Necesidad de conocimiento en los sistemas de vision artificial. Tipos de conocimiento.

Cuestion 2 (2 ptos)
Detectores de bordes, tipos de técnicas. Poner un ejemplo de operador de cada tipo.

Problema 1 (3.5 ptos)

Implementar en pseudocodigo el método de divisidon y unién de regiones, englobado dentro de las técnicas utilizadas
para la segmentacion de la imagen. Utilizar como predicado la desviacion tipica suponiendo que debe tener un valor
menor a U. Para ello, se dispone de una funcién sigma=desviacion(R) que calcula la desviacion tipica sigma de una
region R de la imagen. R se define como una matriz de dimension NxM.

Problema 2 (3 ptos)

Supongamos un robot circular con dos ruedas y dos motores. El robot dispone de una camara de video que
utilizaremos como detector de color. El robot se mueve en un mundo libre de obstaculos que tiene en la superficie
unos circulos de luz de color rojo o verde. Estas fuentes de luz no sobresalen de la superficie del suelo y permiten al
robot moverse por encima de ellas. Cuando el robot se situa justamente encima de una de estas luces, un sistema
representado en el robot por un circulo entre las ruedas, de igual tamafio que las luces, se comunica con la fuente
luminosa, para que el robot sepa qué color tiene y la apaga. El objetivo del robot sera apagar todas las luces rojas
que encuentre. Cada vez que el robot apaga una luz roja, su energia que en principio es de 50 unidades disminuye en
una unidad. Si apaga una luz verde, su energia aumenta en 5 unidades, salvo cuando la suma sobrepase 50, en que
disminuira en 10 unidades (ejemplo 48 +Verde no es 53, sino 38). La cdmara detecta el color y la intensidad de la
fuente luminosa. Teniendo en cuenta que no sabemos ¢l nimero de luces verdes y rojas, disefiar un algoritmo en
pseudocddigo que permita realizar esta tarea al robot de manera eficiente.
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