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Resumen En la actualidad la inteligencia artificial ha sido un avance para el mundo tecnológico, lo cual nos ha sido 

de gran beneficio. Con este proyecto lo que se busca es aplicar la visión artificial para el reconocimiento de 

un objeto, el cual será detectado a través de una cámara Web permitiendo que el software del sistema por 

medio de análisis de patrones determine si este coincide con alguno de los objetos previamente registrados 

en una base de datos.  
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Abstract   

At present, artificial intelligence has been an advance for the technological world, which has been of great 

benefit to us. With this project what is sought is to apply the artificial vision for the recognition of an object, 

which will be detected through a Web camera allowing the system software through pattern analysis to 

determine if it matches any of the objects previously registered in a database. 
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I. Introducción 

 

La visión artificial se aplica en distintos campos un ejemplo la 

medicina en la cual se usa mucho para hacer comparaciones de 

radiografías, resonancias magnéticas y tomografías. También se aplica 

en la biología debido a que se pueden distinguir entre aplicaciones 

microscópicas y macroscópicas. Incluso para el reconocimiento y 

clasificación de objetos que de hecho se usara en la realización de este 

proyecto para poder identificar un objeto según el tamaño y su forma. 

 

Sin duda alguna la importancia que genera la inteligencia artificial es 

muy grande en la actualidad y por eso hemos querido implementarla 

en un sistema de reconocimiento de objetos óptimo que al momento de 

querer reconocer imágenes nos dé un excelente resultado, y pueda 

satisfacer nuestras necesidades de acuerdo al problema que tengamos 

en el momento.  

 
II. Marco teórico  

 

Visión Artificial 

 

Es una rama de la inteligencia artificial que tiene por objetivo modelar 

matemáticamente los procesos de percepción visual en los seres vivos 

y generar programas que permitan simular estas capacidades visuales 

por computadora. La visión artificial permite la detección automática 

de la estructura y propiedades de un posible mundo dinámico en 3 

dimensiones a partir una o varias imágenes bidimensionales del 

mundo. Las imágenes pueden ser monocromáticas o a color; pueden 

ser capturadas por una o varias cámaras, y cada cámara puede ser 

estacionaria o móvil. La estructura y propiedades del mundo 

tridimensional que se intentan deducir en la visión artificial incluyen 

no sólo propiedades geométricas (tamaños, formas, localización de 

objetos, etc.), sino también propiedades del material (sus colores, sus 

texturas, la composición, etc.) y la luminosidad u oscuridad de las 

superficies [1]. 

Sift(Scale-invariant feature transform) 

 

Es un algoritmo de reconocimiento de objetos que es aplicado en el 

área de visión artificial, este fue creado por David lowe en 1999 que se 

encarga de extraer ciertas características de las imágenes en escala de 

grises. Mediante estas, es posible luego reconocer dicha imagen dentro 

de una base de datos o incluso dentro de otra imagen mayor con otra 

cantidad de elementos en desorden. Estas características son 

invariantes a factores de escala, traslación, rotación y parcialmente 

invariantes a cambios de iluminación y afinidades. [2] 

 

SURF (Speeded Up Robust Features) 

 

Es uno de los algoritmos más utilizados para extracción de puntos de 

interés en el reconocimiento de imágenes (Valgren & Lilienthal, 2010). 

La extracción de los puntos la realiza detectando en primer lugar los 

posibles puntos de interés y su localización dentro de la imagen. Es 

mucho más rápido que el método SIFT, ya que los puntos clave 

contienen muchos menos descriptores debido a que la mayor cantidad 

de los descriptores son cero. Este descriptor se puede considerar una 

mejora debido a que las modificaciones que supondría en el código no 

serían excesivas, ya que el descriptor SURF utiliza la gran mayoría de 

las funciones que utiliza el descriptor SIFT [3]. 

 

En la universidad Autónoma de ciudad Juárez en México se 

implementaron los algoritmos de reconocimiento de patrones SURF y 

SIFT en plataformas robóticas móviles permite el uso de los mismos 

en una serie de tareas amplias como lo pueden ser el acomodo de libros 

en una biblioteca de manera automática o la selección y aislamiento de 
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material peligroso. se realizó utilizando la Interfaz de Programación de 

Aplicaciones (API) de una plataforma robótica móvil Robotino, las 

librerías de código libre OpenCV y el sensor de visión propio del robot. 

Se buscó ampliar los datos obtenidos implementando dichos 

algoritmos de manera autónoma en plataformas nuevas adquiridas y 

calibrando empíricamente cada algoritmo independientemente. [4] 

 

III. Estado del arte 

 

En la universidad Central de Florida se aplicó el reconocimiento de 

objetos mediante un modelo 2D en un proyecto. Para empezar, se 

definió la topología la cual cumpliese un papel fundamental para la 

identificación de objetos de tal forma que se pudiese representar en un 

gráfico, mediante este se planeó el manejo de imágenes redundantes.  

 

Luego se utilizó la continuidad del movimiento en video y 

entendimiento. Después se aplicó un algoritmo para realizar las 

coincidencias basadas en la entrada de video Y demostrar que los 

resultados obtenidos utilizando una secuencia de vídeo Son mucho más 

robustos que el uso de una sola imagen. Este enfoque es nuevo debido 

a que no se requiere ningún conocimiento de Calibración de la cámara 

o punto de vista mientras genero el modelo [5]. 

 

En la Universidad de Carmen Mellon se realizó un trabajo el cual 

proponía un enfoque probabilístico para Modelización y 

reconocimiento de categorías de objetos que combina dos tipos de 

evidencia visual complementaria, visual Contenidos y enlaces 

interconectados entre las imágenes. De esta manera, el enfoque no sólo 

incrementa el modelado y reconocimiento. También ofrece posibles 

soluciones a varios problemas incluyendo el modelado de la 

información geométrica, La complejidad computacional y la 

ambigüedad inherente De palabras visuales. Este puede ser 

incorporado en cualquier modelo generativo, pero aquí consideramos 

dos Modelos, pLSA y LDA. Los resultados experimentales muestran 

modelos de temas actualizados mediante la adición de términos de los 

modelos pLSA y LDA estándar [6]. 

 

En la universidad Del Cairo, Egipto se desarrolló una plataforma 

robótica para los sistemas de monitoreo y vigilancia aplicando el uso 

de visión artificial a través de Opencv. Se tuvo muy en cuenta que estos 

sistemas son considerados como uno de los más confiables y 

comúnmente utilizados de los sistemas de seguridad. 

 

Estos dependen en gran medida de la interacción humana para una 

óptima operación. En un entorno en el que un alto nivel de seguridad 

es necesario, los problemas causados por errores humanos no son 

aceptables. Eliminando la interacción humana de la vigilancia 

automática en los sistemas de seguridad, se pudo crear un sistema de 

seguridad más fiable para tasa de detección y prevención de delitos. 

Esto sólo pudo lograrse mediante la introducción de capacidades de 

visión por ordenador a estos sistemas. Estos sistemas autónomos deben 

ser capaces de reunir Información de los fotogramas capturados por el 

circuito cerrado Televisión (CCTV) y las utilizan para diferentes 

aplicaciones Tales como reconocimiento de placas de matrícula de 

vehículos, reconocimiento facial, etc. [7]. 

 

En la universidad nova de Lisboa, se desarrolló un sistema móvil en 

tiempo real para reconocimiento de objetos. el sistema se ejecuta 

localmente en un dispositivo móvil. Se diferencia de los enfoques más 

comunes para sistemas móviles, ya que no necesita conectarse a un 

servidor para procesar imágenes y clasificación. Los métodos 

propuestos son eficientes y fiables, lo que significa que dan una rápida 

el usuario móvil y, al mismo tiempo, tienen razonables de detección/ 

identificación. La rápida retroalimentación promueve una mejor 

interacción y cooperación entre el usuario y la aplicación móvil, por 

consiguiente, también puede mejorar la calidad de la detección/ 

identificación. [8] 

 

En la universidad de Augsburgo, se propuso un método altamente 

efectivo y escalable, un framework para el reconocimiento de logotipos 

en imágenes. En el centro de este método establece un método para 

codificar e indexar la distribución espacial relativa de las características 

locales detectadas en el logotipo. Basado en el análisis de las 

características locales y composición de estructuras espaciales básicas, 

como triángulos se puede derivar una representación cuantificada de 

las regiones en los logotipos y minimizar las detecciones de falsos 

positivos. Además, se propuso un índice en cascada para 

reconocimiento multi-clase de logos. Para la evaluación de nuestro 

sistema se construyó y lanzó un punto de referencia de reconocimiento 

de logotipo que consiste en imágenes de logotipo etiquetadas 

manualmente, complementadas con imágenes, todas publicadas en 

Flickr. El conjunto de datos consta de un entrenamiento, validación y 

prueba con 32 clases de logotipo. [9] 

 

En la universidad de Tokio, se aplicaron una serie de técnicas de 

procesamiento de Imagen, audio y análisis de texto para el 

reconocimiento de objetos en un programa en vivo. Para entender los 

enunciados en videos de acuerdo con la Escena, fue esencial reconocer 

el objeto aparece en el Video. Primero un Tema de cada segmento de 

video se identifica en base a HMMs Para obtener buenos ejemplos para 

la adquisición del modelo de objeto. Después de eso, las imágenes en 

primer plano se extraen de secuencias de imágenes, Y una región de 

atención en la imagen en primer plano es determinado. Entonces, una 

palabra importante se extrae como una Palabra clave de enunciados 

alrededor de la imagen de primer plano, y Se hace corresponder a la 

imagen de primer plano. Recolectando un Conjunto de imagen de 

primer plano y palabra clave de una gran cantidad de Videos, modelos 

de objeto se adquieren. Después de adquirir el objeto Modelos, el 

reconocimiento de objetos se realiza en base Modelos de objetos 

adquiridos e información lingüística. [10] 

 

En la universidad central de Venezuela, se desarrolló un sistema 

reconocedor-seguidor mediante el cual se pudiese reconocer los 

objetos mediante 2 redes neuronales las cuales fueron utilizadas para 

el procesamiento de imágenes. El uso de estas fue tan importante 

porque funcionan mediante ejemplos y el usuario no necesita conocer 

los fenómenos subyacentes, también permiten ejecutar procesamiento 

paralelo. La primera red se especializa en seguir un objeto seleccionado 

y una vez entrenada participa en un sistema de control a lazo cerrado 

en el cual las imágenes recibidas controlan directamente el movimiento 

del ojo. Este arreglo reproduce artificialmente un fenómeno similar al 

micro temblor ocular (OMT, por sus siglas en inglés) característico en 

los ojos de los mamíferos. Las señales OMT son guardadas en 

elementos de memoria de corta duración y se convierten en la entrada 

de una segunda red neural que converge en una única “célula 

concepto”, cuya actividad determina la presencia del objeto 

seleccionado. [11]  

En la Universidad de Naples, se desarrolló una aplicación móvil la cual 

cumple la función de reconocimiento de imágenes para crear y entregar 

contenidos multimedia por servicios ubicuos para el público. Las 

técnicas de reconocimiento de imágenes han sido utilizadas para 

desarrollar herramientas, que emergen como un soporte para expertos 

y aplicaciones y servicios para usuarios finales, que mejoren y 

simplifiquen la interacción del usuario con la cultura patrimonio. Se 

proporcionó detalles sobre la implementación Tecnologías y se 

concentró en el procesamiento de imágenes, Técnica utilizada para el 
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desarrollo de componentes más relevantes. Como se ve, con el teléfono 

inteligente conectado a Internet, Interacción visual es la más intuitiva 

y fácil encontrar información relevante para el contexto en el que se 

Usuario se encuentra y es relevante para sus intereses. La navegación 

permite, mediante GPS, brújula y RFID, visitar el sitio según itinerarios 

culturales impulsados por el interés del usuario. El procesamiento de 

imágenes se utiliza para extraer información semántica y hacer 

transparente al usuario la utilización de Ontologías para el 

descubrimiento inteligente o contenidos relevantes En técnicas 

semánticas. El usuario puede utilizar la cámara de su teléfono Señalar 

un objeto de interés para reconocer los detalles del Imagen, para 

recuperar información cultural y contenidos de nuevos medios Que 

están semánticamente relacionados con esa imagen. [12]  

 

En la universidad de Scotland, se desarrolló un framework el cual 

utiliza visión computacional de alto nivel conocido como VisionCPP. 

El cual que aborda la Portabilidad de las aplicaciones de visión 

computarizada desarrolladas Sobre diferentes plataformas habilitadas 

para OpenCL. VisionCPP apoya la construcción en tiempo de 

compilación y optimización De kernels de OpenCL utilizando SYCL 

como back-end Para apuntar plataformas habilitadas para OpenCL. 

Este es ideal para plataformas incrustadas, ya que impide la 

imprevisibilidad, construcción en tiempo de ejecución y uso de 

memoria requerido para los kernels OpenCL de aplicaciones de visión. 

Toma ventaja del estilo de programación de una sola fuente de SYCL, 

VisionCPP permite a los programadores desarrollar fácilmente una 

visión personalizada con operaciones en C ++. [13]  

En la universidad de Wellington, nueva Zelanda se aplicó dentro de la 

programación genética (GP) la forma óptima de describir Los puntos 

extraídos de la imagen por el algoritmo SIFT. A través de las pruebas 

y los resultados de las estas se notó que el programa más apto de la 

programación genética puede mejorar los descriptores SIFT estándar 

después de sólo unas pocas generaciones de una pequeña población. 

Mientras que los primeros resultados pueden no mostrar mayores 

mejoras que los estándares SIFT, abren la puerta a nuevas 

investigaciones y experimentación. [14]  

En la Universidad de François Rabelais, se desarrolló una aplicación 

para el reconocimiento de objetos usando el reconocedor de 

marcadores para poder identificar los elementos que se enfoquen 

mediante la cámara de una tableta y esta se encarga de dar una 

descripción acerca del objeto. Ese estudio abre la posibilidad de que la 

posibilidad mejorar el aplicativo que contenga un mejor procesamiento 

de imágenes Y métodos de aprendizaje automático. También que sea 

usado para reconocer en tiempo real. [15]  

En la universidad de Firenzi, se realizó un proyecto de reconocimiento 

fiable para un robot de los objetos según el medio ambiente. El trabajo 

se realizó sobre el hecho de que los robots pueden observar a los seres 

humanos interactuando con los objetos en su entorno, y por lo tanto 

proporcionando numerosas señales no visuales a las identidades de 

esos objetos. Se investigó un enfoque flexible de reconocimiento de 

objetos Que puede utilizar cualquier señal múltiple, si son visuales 

Claves intrínsecas al objeto o proporcionadas por la observación de un 

humano. Se notó la difícil cuestión de que múltiples pistas las cuales 

Pueden tener diferente peso en su asociación con un objeto Definición 

y deben tenerse en cuenta durante el reconocimiento. [16]  

En la universidad Veracruzana, se realizó un trabajo acerca del 

aprendizaje y reconocimiento método para un humanoide. Este método 

tiene por objetivo ventaja de los recursos de la nube, ya que se basa en 

la imagen búsqueda web para construir conjuntos de entrenamiento 

para objetos de aprendizaje apariencia. En caso de que el acceso a 

internet no esté disponible, el robot humano podrá mostrar los objetos 

y adquirir las imágenes usando su cámara. a través de esta técnica, el 

método pretende ser el marco natural para la interacción humano-robot 

y para proporcionar tanta autonomía como sea posible al robot. [17]  

En la universidad de Firenze, se desarrolló un proyecto con el objetivo 

de realizar la clasificación de objetos en tiempo real y el 

reconocimiento de ilustraciones usando un dispositivo portátil, para 

mejorar la experiencia del usuario durante una visita al museo 

proporcionando información contextual y realizando perfiles de 

usuario. Se propuso el uso de una red CNN compacta que realiza la 

clasificación de objetos y la localización de ilustraciones y, usando las 

mismas características de CNN, con el propósito de un reconocimiento 

robusto de las ilustraciones. [18]  

 

En la universidad de Texas Tech, se desarrolló un algoritmo que 

permite a los robots identificar un Conjunto de objetos interesantes, 

utilizando la apariencia y pistas contextuales extraídas de un pequeño 

número de imágenes para aprender eficientemente modelos de estos 

objetos. Los robots aprenden el mapa del dominio y consideran objetos 

que se mueven para ser interesantes, usando señales de movimiento 

para identificar Las regiones de imagen correspondientes. Modelos de 

objetos aprendidos automáticamente de estas regiones consisten en la 

disposición espacial del gradiente, características, modelos basados en 

gráficos de vecindades de características de gradiente, modelos 

basados en partes de segmentos de imagen, distribuciones de color, y 

modelos de mezcla de contexto local. Los modelos aprendidos se 

utilizan para el reconocimiento de objetos en escenas novedosas 

basadas en la minimización de la energía Y un modelo generativo para 

la fusión de la información. [19,20] 

 

IV. Conclusión 

La detección de objetos ha tenido múltiples aplicaciones en tiempos 

actuales y existen diversas librerías Open Source que facilitan su uso. 

La información recolectada sobre aplicaciones previas que utilizan 

reconocimiento se utilizará como insumo para definir los 

requerimientos del sistema a construir. 

Este sistema tiene el simple propósito de reconocer los objetos los 

cuales sean mostrados a través de la cámara web y este se encargará de 

identificarlos mediante el algoritmo que sea implementado durante el 

desarrollo del aplicativo. Todo esto con el propósito de que este sea lo 

más eficaz para su uso en un sistema inteligente [21-22]. 
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