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SISTEMA DE MONITOREO DE VEHICULOS POR GPS PARA EL
SISTEMA DE TRANSPORTE COLECTIVO DE COLIMA

W pivensidad do Colima B e

Restumen. El presente trabajo trata sobre el disen
sistema de monitoreo de la posicion de los
Sistema Integral de Transporte del Estad
posicion geoespacial de cada vehicul
informacion del concesionario, Sin
planeacion posterior de tiempos
enrutado de los vehiculos perte

Como parte 1nicial del pro
y red de datos, asimis



METODOLOGIA
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MONTAIJE DE UN RECEPTOR INDUSTRIAL GPS

DISENO DE UN SISTEMA EMBEBIDO PARA
TRAMAS NMEA ACOPIADAS POR

DISENO DEL SISTEMA DE RADI!
EN EL VEHICULO COMO

DISENO DEL SOFTWA



RESULTADOS
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RECEPTOR GPS Y MICROCONTROLADOR UTILIZADO

Fig. 1. Receptor GPS modelo REB12R.  Fig. 1. El Basic-Stamp modely 2P 40 pines.



RESULTADOS
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ESOQUEMA GENERAL
Actvacion Recepown v Drescodilcacion de
Sisicma discrimimador datos de la cadena
de cadenas

Trnsmiison de datos via Exhibicion de datos
radio en formato DTMF en la pantalla del
— viehiculo

Fiz. 3. Diagrama a blogues del sistema.
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Fig. 5, Fotogralia del sistema de transmision



SISTEMA DE INSTRUMENTACION ELECTRONICA PARA
UN SECADOR SOLAR DE FRUTAS

Resumen - El presente trabajo trata sobre el disefio
un sistema de instrumentacion para la obtenci¢
circuito térmico correspondiente de un seca

Consta de una etapa de adquisicion de
digital a analogico, almacenamie
su graficacion y analisis estadi
datos se utilizaron técnicas
analisis de 40 nodos y su
disenio e implementd
microcontrolador, la
mediante puerto seri
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ANALISIS DEL CIRCUITO TERMICO DEL SECADOR DE

DISENO DEL SISTEMA DE ADQUISICION D
QUE EL SECADOR SE ENCUENTRA

IMPLEMENTACION DE UN SIST
ALMACENAMIENTO DE

IMPLEMENTACION D
REAL PARA ANA
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4" Instrumentacion de Temperatura...

—Senzoes 1 al 8

—Senzoez 3 al 16—

RESULTADOS

—Senzores 17 al 24— —Senszores 25 al 32—
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—Senzomesz 33 al 40—
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PROGRAMACION Y MONITOREO REMOTO DE UN BRAZO DE ROBOT
TIPO PUMA DE 5 GRADOS DE LIBERTAD MEDIANTE UN SISTEMA
CLIENTE-SERVIDOR

Resumen - El presente trabajo trata sobre el disefio € 1
sistema cliente-servidor para la programacion a dist
Mitsubishi modelo RVMI1. En la implementacic
utiliza como 1dioma nativo el Java, para lo
host y los applets necesarios para la
interfaz de usuario permite la progra
control que emula el teaching-box
texto para la escritura de pro
controlador del brazo.

Para la programacion g
video en tiempo real
puntos de coorde
programacion.



METODOLOGIA
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OBTENCION DE PARAMETROS DEL BRAZO SUSCEPTIB
AUTOMATIZACION REMOTA

ANALISIS DE HERRAMIENTAS DE CO
SUSCEPTIBLES DE SER UTILIZ

IMPLEMENTACION Y PRUE

IMPLEMENTACION Y
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ESQUEMA DEL SISTEMA
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Web Client
WebCam Fobot Arm
publication Database Controller
sofware




SOFTWARE DISENADO

Cerrado

CONTROL DEL GRIPPER

Ahierto

{3 Cerrado
{® Abierto

ARTICULACIONES

Actualizar angulos

ORIGENES: Mecanico Articulaciones
Velocidad y Aceleracion
Velocidad |3 + | Aceleracion |[L ~ Actualizar
Puntos de coordenadas
Punto (4 Crear Borrar




TRABAJOS EN PROCESO
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DISENO E IMPLEMENTACION DE
SISMOGRAFO PORTATIL

DISENO E INSTRUM:
SISMICA .

IMPLEMENTA
SUPRESI
AMBIE




UNIERSIDAD DE COLIMA

o

S

I| SUPeraTioy EmpenenoeNc? [[1M
TECNOLOGICA

4 ELECTRICA

> Jd AdVL1INoSvd

<

==

DESARROLLO DI
PARA LA IDENTI

Expositor: In

Asesor:



L

localizaci
caracteris
localizaci
la person




Biometria
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La biometria son ciertas caracteristicas biologicas que son sin

inalterables e intransferibles.

La biometria puede ayudarnos ya que
automaticos para identificar a una pers
determinadas caracteristicas fisicas o

Estas tecnologias permi
partir del analisis digital de |
la geometria de la mano, d
caracteristicas Unicas p



el"®rgano que efectua el proceso de la vision es el cerebro; la funcion del ojo es
r“m,trada? ondas electromagneticas de la luz en un determinado tipo de
Impulsos nerviosos que se transmiten al cerebro a traves del-nervio optico.

> El iris es una estructura pigmentada, suspendida entre la cornea y el
cristalino y tiene una abertura circular en el centro, la pupila. El tamano de |
pupila depende de un musculo que rodea sus bordes, aumentando o
disminuyendo cuando se contrae o se relaja, controlando la cantidad ¢
entra en el ojo.

> Por detras de la lente, el cuerpo principal del ojo esta lleno de
transparente y gelatlnosa (el humor vitreo) encerrado en un
recibe el nombre de membrana hialoidea. La presion
mantiene distendido el globo ocular.
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ik i'ifl.‘ se ha dividido en médulos de acuerdo a su
fnCion:
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Localizacion del area del iris

Segmentacion

Creacion de la base d

Reconocimiento 6p



“g y Localizacion del area del iris

na como marcoT:Ie



Segmentacion

A partir de ahi se realiza un barrido de pixeles en todas

%) .di@cpagwara obtwne de la pupila con el'iris donde ya
obtenido el centro de este se procede a calcular el radio asi coma
posicion en la imagen, para realizar la normalizacion de punto:
luego de ahi aplicar \Wavelets




’ Para el reconocimiento del iris, la imagen obtenida puede
Wpunensiéoriér Grimimgulo de inclinacion, por lo tanto la normalizacion de
estos puntos es indispensable para tomar un marco de
referencia.

Punto normalizado
Y

Centro de la Pupila

FPuntoc Original

Referencia del Lagrimal
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60.6923 60.1538 63.6 63.4791
64 64 64.625
51.0769

51.0769 53.0208 53.1666




C:\IrisRec\Imagenes\DSP\DSPIZQ104.bmp
81.6923 80.8235 81.1538 80.9333 79.575 79.2916 79.025 78.9583

79.92WSO.275 80.3541 80.425 80.3541
67.307 ) . 9333 67.425 67.6041 67.8 67.6458
C:\IrisRec\Imagenes\DSP\DSPIZQ204.bmp

63.3076 62.9411 63.3076 63.4 64.475 64.5208 64.67

80 80 80 80 79.7 79.5625 79.675 79.5625
65.1538 64.8235 64.5384 65 64.625 6

C:\IrisRec\Imagenes\ECP\EC
81.4615 81.5294 81 81.2
79.9230 79.8823 79.8
66.6923 66.4705



Uiemided 4 Bolios mmBrocesepdeddentificacion

Con los 8 numeros de cada punto se puede calcular la distancia euclidea con el
vector que se va a reconocer (Pi), con cada uno de los vectores (Ci) almacenado
en la base de conocimientos del sistema. Donde posteriormente se eligen los
vecinos mas cercanos al resultado de la distancia euclidea.

D Euclidea = '\"I > (P -Ci}E

|
) I - - - - - - - - -
\' (Po-Co)*+ (P4-Co°+ (PzCz)"+ (P3Ca)*+ (FxCa)"+ (Pe-Cy)°+ (PsCs)” + (PeCos)” + (Pr-Crl°



Proceso de Identificacion

~ RESULTADO : @




Herramientas utilizadas
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Software:
Sistema operativo Windows 98
Lenguaje Visual Basic version 6.0.

Hardware;:
Camara Panasonic model
PC P4 a 800 MHZ y 256






Conclusiones

En la actualidad los sistemas informaticos actuales
Uriesdulfvts TAdrementado el desarrollo de esquemas de

seguridad basados en la biometria.

Ademas que la mayoria de los sistema
principal enfoque es que tenga muy buen
proteccion sobre la informacion , y
ya que estas caracteristicas son i
inalterables. :
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Desarr ollo.

ntana donde se introducen los datos de la persona a registrar.

i Universidad de Colima v Universidad Rey Juan Carlos

Toma de la imagen de




Desarr ollo.

Original

|

Imagen de Archivo |

Borde: Horizontales

P Y

Convierte & escala de Gizes Elimina Ruida Detecta Laarimal Marmalizar Puntos [ardar atos:

Detecta Bordes Ubica Pupila Centro pupila 2 Obtener Matrixes Obtener Datos S alir |




Desarr ollo.

e AN S
T AT

. Convert to gray scale Ed

Original

Imagen de Archivo | ;I

Bordes Haorizontales

R

Convierte a escala de Gizes Elimina Fuido Detecta Lagrimal Marmalizar Puntos [Eardarn [Watas

Detecta Bordez Ubiza Pupila Centro pupila 2 Obtener Matrixes Obtener D atoz Salir |




Desarr ollo.
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PLANTEAMIENTO

1dentificacion y reconocimiento
placas de automoviles.

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



INTRODUCCION

mediante la lectura de la nomenclatura de

La finalidad es la de detectar, clasifice
vehicular sin la ayuda del ser hun

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



INTRODUCCION

El sistema emplea iluminacion (infrarroja) y una camara CCD para ¢
imagen delantera o trasera del vehiculo. '

En una situacion tipica, un sistema lector de nomen
analiza las imagenes capturadas por la camara
carretera o en la entrada de un estacionami

El sistema de video se activaria o se
inductivo al manifestar la presenci
deberad detectar y reconocer
nomenclatura

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



ESTANDARES
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Modulos del Sistema

La localizacion del area de la placa en la imagen.
La segmentacion de los caracteres.

Su i1dentificacion.

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



TECNOLOGIA BASE

Software:

La seleccion de una plataforma de desarrollo, LabView como prin

Hardware:
[luminacion infrarroja

Camara CCD sensible a infrarrojos
Tarjeta digitalizadora de video (Frame
PC.

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



METODOLOGIA

Para la localizacion de la placa se utiliza una nueva técnica propue
Barroso, la cual “se basa en el hecho de que las lineas donde
localiza en la imagen tiene una “firma” clara,
distinguirlas de otras lineas en la imagen, o ¢
preseleccionar algunas posiciones donde bus

Una linea corresponde a una seccion trans
un renglon de la imagen capturada pe
de los puntos que la conforman. Estc
de los pixeles en la imagen.

Facultad de Ingenieria Mecanica y Electrica



LINEA TRANSVERSAL SOBRE LA PLACA

Line Profils Sraph Camportamiento de Linea
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LINEA FUERA DEL AREA DE LA PLACA

Line Profile Sraph Comportamiento de Linea,| ™.~
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Ejecucion del Programa
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Ejecucion del Programa
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