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CONSIDERACIONES GENERALES

El trabajo se debera realizar y presentar en forma individual.

El plagio serd motivo de no aprobacién de la materia.

Se debera desarrollar un documento en formato .pdf que serd presentado en cualquiera
de las mesas disponibles. Dicho documento debe registrar el proceso de solucién del
problema y una descripcion del agente implementado. Ademas, deberd presentarse

respetando los siguientes puntos:

- Titulo “Trabajo Final Inteligencia Artificial | —afio 2022: Vision Artifical”

- Resumen, con un maximo de 200 palabras describa el problema a resolver, los
algoritmos utilizados, resultados y conclusiones.

- Introduccion, haga una descripcion de lo que es la vision artificial y del problema
a resolver.

- Especificacion del agente ( tipo de agente, tabla REAS y propiedades del entorno
de trabajo).

- Disefio del agente, describa algoritmos utilizados en cada etapa del agente.

- Cddigo, incluya copia del codigo desarrollado

- Ejemplo de aplicacion, muestre un ejemplo de cada caso con los resultados
obtenidos.

- Resultados, describa con especificaciones técnicas los datos utilizados y los datos
de prueba. Presente estadisticas de las clasificaciones realizadas. Comente los
resultados obtenidos.

- Conclusiones, comente conclusiones generales, eficiencia, ventajas y desventajas
y trabajos a futuro para posibles mejoras.

- Bibliografia y/o referencias utilizadas para realizar el trabajo.

El documento generado, los archivos de base de datos utilizada y el programa

desarrollado deberan entregarse el mismo dia de la presentacion del trabajo.
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DESCRIPCION DEL PROBLEMA

Un robot debe identificar mediante vision artificial el contenido de cuatro cajas que se
encuentran apiladas. Una caja contiene tornillos, una segunda caja contiene tuercas, una
tercera caja contiene clavos y la cuarta caja contiene arandelas.

Se propone desarrollar un agente que permita identificar tornillos,
clavos, tuercas y arandelas utilizando el algoritmo Knn y el algoritmo
Kmeans. (Se deben programar ambos algoritmos de modo que se
pueda hacer una comparacion entre ambos y decir cual de los dos
algoritmos recomendaria utilizar para esta aplicacion)

Las cajas se encuentran apiladas en un orden cualquiera al inicio, la
ubicacion de las cajas se identificard mediante el sistema de vision
artificial desarrollado. Una vez identificado el orden de las cajas en la
pila, mediante lenguaje STRIPS encuentre los pasos que debe realizar
el robot para alcanzar otro orden de apilado. (Pueden utilizar la
herramienta disponible en http://Icas.lincoln.ac.uk/fast-downward/)

Una vez apiladas las cajas en la nueva configuracion, el robot debera
transportarlas desde un punto A a un punto B, utilizando el algoritmo
A* para encontrar el camino mas corto con heuristica Distancia de
Manhattan. La ubicacion de los puntos A y B asi como la distribucion
del laberinto seran aleatorias al momento de la evaluacion final.

La siguiente imagen muestra el espacio de busqueda con el que debera
trabajar el programa desarrollado:
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Items a tener cuenta

Se deberan tomar imagenes de clavos, tornillos, tuercas y arandelas por separado para
formar una base de datos.

Se pide utilizar los métodos K-means y K-nn para realizar la clasificacion y a partir de
los resultados obtenidos sugerir uno de ellos para ser implementado.

NOTA: Los algoritmos K-means y K-nn deberan ser desarrollados por el autor.

Investigacion

- Investigar y encontrar los algoritmos adecuados para realizar la extraccion de

caracteristicas de modo de lograr una buena separacién entre las 4 clases.

EVALUACION

La evaluacion del trabajo final se realizara con la presentacion del informe y el programa
desarrollado y mediante un coloquio sobre dicho informe.

Se evaluara contenido, organizacion y presentacion del informe asi como eficiencia en el
reconocimiento de las imagenes.

El estudiante debe traer las cajas a utilizar con el tornillo, clavo, tuerca y arandela de
manera que pueda tomarle una foto para que el programa de vision artificial lo identifique.
El profesor apilara las cajas en cualquier orden inicial y propondra un orden objetivo para
planificar.
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