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Proyectos de integracion, innovacion
tecnoldgica y el futuro de la computacion

La inteligencia y el desarrollo de aplicaciones novedosas de
computacion, de interfaces, de sistemas de informacion,
de sistemas de comunicacion y demds, incluyendo la teoria
y la tecnologia son y seguirdn bajo la responsabilidad de los
profesionales y tedricos de la computacion.

Cada maiana amanece con huevas aplicaciones de la
computacion, un nuevo tipo de teléfono, autos inteligentes,
edificios inteligentes, robots domésticos, juegos, etcétera
y sin embargo, no encuentras la inspiracién de tu proyecto
de integracion o de tu quehacer futuro.
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Proyectos de integracion, innovacion
tecnoldgica y el futuro de la computacion

El panorama es optimista, mds no es facil encontrar que hacer,
con quien hacer y para que hacer un proyecto de
integracion. Mds adn, muy posiblemente no has tenido la
fortuna de recibir la iluminacién del futuro de tu carrera o
de la computacion con sus retos y problemas no resueltos,
las mentiras, la inundacion de basura tecnoldgica
computacional que en nuestro pais significa la compra de
tecnologia, en lugar de la creacidon y participacién en el
desarrollo de la Ciencia y la Tecnologia, particularmente de
la Computacion. O sea no te han dado una pldtica realistay
sincera de la prospectiva futura de la Ciencia y la
Tecnologia de la Computacion.
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Proyectos de integracion, innovacion
tecnoldgica y el futuro de la computacion

Con mas de 20 afios de experiencia, con fundamentos tedricos y
reflexiones criticas, el objetivo de esta charla es
presentar un panorama de proyectos, explicar como se
intfegran tus conocimientos para tener alternativas
atractivas, innovadoras y realizables. También se
presentaran chistes cldsicos de la computacidn, retos y
predicciones del futuro de la computacidn, asi como una
orientacion de donde prosequir con estudios de posgrado,
de cémo profesionalizarte o de cémo formar un equipo de
trabajo para que quizds tu proyecto de integracion sea el
know-how (base de conocimiento de cdmo hacerlo) de tu
propia empresa.
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Proyectos
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Sistema PDE del Problema de Control Optimo
del Curso Introduccidn al Control Optimo con
PDE por Roland Glowinski

Eienacion parabolica de advecciom (V- Vg,
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Ejemplo de Control Numérico del
problema anterior por Gradiente
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Agradecimientos Visual
Computing Lab (VCL)
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En el futuro las aplicaciones de
computacion (mi punto de vista
particular)

e Cambiardn la forma en que las computadoras miran
a las personas

* Dotardn a los sistemas de computacion de métodos
para interpretar e interactuar inteligentemente
con las personas

* Las personas seguiran siendo la parte mas
importante como usuarios y creadores
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Sistemas Vision por Computadora

Universo
Problema (codificado)
modelo
Método
| TA, RP, MN,
> —
Estadistico
Heuristico, Etc.
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Senales y Sistemas

* Asistencia al evento Wavelet y Aplicaciones

e Presentacion del libro: Introduccion a los
Wavelet Continuos, Jaime Navarro y David
Elizarraraz

* Temas de motivacion de consultas y
sistemas no textuales, sino hacia el manejo
de imdgenes y sefiales
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Bienvenidos a la
Ingenieria en Computacion

ISSO ISSO

Annual The Institute for Space Systems Operations
Report University of Houston
UH/UHCL University of Houston—Clear Lake
Y2000 Py Houston, Texas

13

ce.azc.uam.mx/profesores/cbr
cbarron@correo.azc.uam.mx



Métodos y Modelos de
Ingenieria de Software

» Fundamentos de
ingenieria de
software

> Analisis de
reguerimientos

» Construccion de
software (a pequena
escala)

Calidad de pruebas

Proyecto de
ingenieria de
software I, II, lll, IVy V

A\

A\
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Fabrica o« Software

Profesores + - ‘udiantes =
Aplicaciones ¢ lstlgacmnes en IC
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Consejos (1)

» Solicitar beca y mantener alto su promedio

> No acumular NAs innecesariamente (Art. 25 (RES):
El alumno podra renunciar a una UEA dentro de la quinta semana
de clases)

> No perder la calidad de alumno de la UAM. Se
deja de ser alumno automaticamente

Art. 18 (RES) VII:
a) Cuando no hubiere acreditado una UEA mediante cinco
evaluaciones globales y de recuperacion.

b) Cuando no hubiere acreditado el tronco general (en nuestro
caso) con seis evaluaciones globales y de recuperacion.

RES: Reglamento de Estudios Superiores
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Consejos (2)

>

Asumir el compromiso de realizar sus estudios de
Ing. en Computacion con seguridad y disciplina en
cuatro ahos, tomando en cuenta, ademads, los
requisitos:

De Movilidad, tener o no beca depende de su promedio y de
tengan las menos NAs posibles. La movilidad la pueden realizar al

termino de la Formacion Bdsica (pdg. 7 del plan de estudios de la
Lic. en Ing. en Comp.)

De Servicio Social (Art. 19 (RES),fueden hacerlo cuando lleven el
70% de los créditos del plan de estudios)

De la certificacion del manejo del idioma Inglés (pag. 8 del plan
de estudios de la Lic. en Ing. en Comp.)
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Consejos (3)

>

>

Conversar y fomentar un clima de mutuo respeto entre
los compafieros, coordinadores, profesores, directivos
y trabajadores

Sobre todo establecer una relacién cordial con su
tutor, coordinador de carreray personal de servicios
escolares

Participar en las actividades académicas, culturales
y artisticas (teatro, Yoga, cine, ofrenda dia
de muertos, conferencias, exposiciones,
deportes, ...)

Llevar con orgullo la camiseta de la UAM
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Multi-Sensory Investigation of
Geoscientific Data: Adding Touch and

Sound to 3D Visualization
e Better data interaction with haptic force feedback

* Additional data mapped to sound
* Integration with interactive, 3D stereo graphics

* Result: multi ensory Virtual Environment

rlos Barron Romero
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Physics-Based Models:
Computer Physics-Graphics

* Objective
» Model nonrigid objects and their interaction with the
physical world

> Realistically simulate and animate the motion of
articulated objects with deformable parts

e Solution

> A mathematical representation of an object (or its
behavior) which incorporates physical characteristics
such as forces, tforques and energies into the model
allowing numerical simulation of its behavior.
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Geometry: Global
Deformations eb.b,.)
e Parameterized deformations:

q. = (@, a,...b,b,,..)
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Geometry: Local
Deformations

* Finite elements
>Local deformation:
>Linear combination of nodal
displacements:
S: Matrix of local finite element shape

functions
Implementation: Linear trianqular elements
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Computer-Aided Plastic and
Reconstructive Breast Surgery

Develop a system that will enable
> a surgeon to plan a breast reconstructive
surgery using patient- gecific data
> a tissue engineer to obtain design parameters
(surface area, volume, cell number, 3D scaffold
shape)
> allow the patient to visualize possible outcomes




Patient Examples

* Total mastectomy and reconstruction
using skin and fat from the lower
abdomen

e Undesirable outcome

Carlos Barron Romero
cbarron@correo.azc.uam.mx

24

ce.azc.uam.mx/profesores/cbr



Asymmetric Superquadric

N L)
AN
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Horizontal Deviation
Deformation

S =€,
s, =€, —(ge +ce,)
S, =€,

Right breast  (.798, .213)
Left breast  (-.053, .000)
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Endocardiac boundary
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Elastically Adaptive Deformable
Models

* Previous
Approach

e Current / \, ( 'i\
4 i
LL ,.»*’J \( /{

(,arlos Barron Romero
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Segmentation of
Multispectral Data

* Fully automatic segmentation of the
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Approach

e
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3D Heart Model

Animated geometric model obtained from Visible

Productions using patient-specific heart motion data
from LV and RV.
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Heart Anatomy

SvC

Superior Yena ‘|| Aorta
Cava —_—

Left Pulmonary
| Artery
AL Left Main
et Coronary Artery

Left Anterior
De=scending

_ y _._.117 Circumflex
) / . ; : First Septal

Right Coronary e " o _. Y

Artery

Obtuse
:'. 'i Marginal

| Posterior
Lateral

Diagonal

Posterior —._.....
Descending

3
1ca%4.htm
cbarron@correo.azc.uam.mx



Shape Modeling
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Memory Lane
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Human Body Model

Acquisition
Protocol of movements: MovA
1. Head Motion { {

2. Left upper body extremities motions
3. Right upper body extremities motions
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Results
e Human head and left arm

UAM-Azc ClI
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Results - Human leg

—



Results Human Body Model
Acquisition
Cameral Camera2 Camera3 :

Frame g _

E Y

Camera 1 Camera 3
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Human Motion Capture
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Tracking Using Monocular
Images

* There are several applications for
which the video recordings from only
one view are available
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Motivation (1)

Inertial
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Motivation (2)

* Posture and gait analysis for training
athletes and physically challenged
individuals
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Anthropometry and Pose
Estimation

» Estimate both the anthropometric measurements
(up to a scale) of the subject and his/her pose that
best match the observed image
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Human body model

LHD |

RUL

LuL

L ) ok

RLL LLL
ra la
A R,

16 segments, 17 joints
Pose 57 DOF
Scale 17 DOF

74 DOF

UAM-Azc CB
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ID Joint From To
hd head NCK HD
nck neck CHEST NK
la left ankle LLL LF
lc left collar CHEST LC
le left elbow LUA LLA
lh left hip HIPS LUL
Ik left knee LUL LLL
Is left shoulder LC LUA
lw left wrist LLA LHD
ra right ankle RLL RF
rc right collar CHEST RC
re right elbow RUA RLA
rh right hip HIPS RUL
rk right knee RUL RLL
rs right shoulder RC RUA
rw right wrist RLA RHD
chest chest HIPS CHEST

Carlos Barron Romero
cbarron@correo.azc.uam.mx
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Family of human body models

e 2187 human body models based on
anthropometric statistics

il

* The cadre family is a representation of the
population distribution which spans the space
to capture a significant amount of the variance
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Results (3)

* Tennis Player
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Vision-Based User
Interfaces

* Tele-operation of an
anthropomorphic
robot (ROBONAUT)

UAM-Azc CB
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ROBONAUT

Anthropomorphic

Arms capable of dexterous, human-like
maneuvers

Tele-operated

Developed at NASA-JSC for alleviating
astronaut workload .

UAM-Azc CB Carl 5 —
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Tele-operation
* Human operator controls ROBONAUT's

movements from a distance
» Motion estimation of the operator's body parts
> Motion estimates are used to control the robonaut

UAM-Azc CB
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Algorithm: Motion Model

* The frame to frame 3D motion of a part is
described by the motion parameters B

UAM-Azc CB
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MOCAP (Motion Capture) Captura de movimiento de
kkadiaris, 2000

personas coh una sola cdmara Barrén

pARART

Semiautomatic é

initialization

Overlay
VHM+textures

Prediction
and
Minimization
SSD with a Results
Image penalty Motion parameters
sequence function (BVH file)
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Modelos graficos de humanos con alta
resolucion y movimiento flexible

* Simulacion a detalle de los gestos humanos
(lenguaje corporal, postura, cara 'y manos =
intenciones)

* Ropas con dindmicas realistas

UAM-Azc CB
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¢Por qué usar control o mas conocimiento
para realizar un proceso?

Displacement erro (pixels)
100 r $
Bowoaly/ | edpesoaly! CYPROG | withou! constrabt
|
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Figure 17: Tracking performance _ .
of various frameworks Video of figure 13: Frames

D. DeCarlo and D. Metaxas, “Optical Flow Constraints on from the baSketbau game

Deformable Models with Applications to Face Tracking”, ICV, 1 1
o0 sequence with novel views.

C. Barrén and I.A. Kakadiaris. A Convex Penalty

Method for Optical Human Motion Tracking. In

ACM International Workshop on Video Surveillance
UAM-Azc CB (IWVS), Berkeley, CA, November 7, 2003. 54
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Resultados en 3D de nuestro MOCAP:
Animaciones

Angulos de la
muneca
UAM-Azc CB b5
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Interfase de una camara en tiempo real, Pfinder

Interfase
para:

®* Interaccion con
avatares

* Juegos de video

® Interpretacion del
lenguaje de sefias

® Control de avatares
antropométricos

MIT Media Laboratory, 1995
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Equipos de Realidad Virtual

| Vitual Technologies inc.

Waich Your Dreams Unfold.

: |
! . JIEN
= %
ot i

37

Reporter on blue Computer scene

14803214000
i)

Chroma key & Z matte device

Precise Traeking:

Six degrees-of-freedom.

Composited Scene

N R
‘ 3D Mouse, Head tracking
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Aplicaciones de Realidad Virtual
Estudio de ambientes e interacciones

UAM-Azc CB
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Aplicaciones de Visidn por Computadora para la
identificacion de objetos, personas, acciones
Anotacion Automdtica

* Ayudas de respuesta inmediata para
deteccidn de situaciones de riesgo

Circuito Cerrado de cameras de Vigilancia,
Adv.Imaging 2002

UAM-Azc CB Carl 5 ‘R 59
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Proyectos relacionados a
Human Tracking en UH

TLC? VC Lab

»Operacion a distancia
de un robot
antropomorfo
Robonaut (UH-NASA)

Teleoperating Robonaut: A Case
Study, Martinez-Kakadiaris-
Magruder

NASA-JSC

»Honda, Sistema de
vision para deteccion
de ocupante

UAM-Azc CB
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Proyecto: Educacion Vial con Realidad
Virtual

* Deteccion de malos hdbitos de manejo, i.e.,
posiciones de brazos peligrosas al manejar

UAM-Azc CB ) » 61
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Promocion de la Ciencias, Educacion
y Artes

* Animacion Digital, Realidad Virtual
Aumentada

» Conferencia: No te rasques la panza, mejor
aprende Realidad Virtual = computadora +
graficos + animacion + imaginacion..., Carlos
Barréon Romero, 10 de julio de 2005

* Talleres de Ciencias para Jovenes en
CIMAT: Taller de Animacion Digital, Carlos
Barrdon Romero, Octubre 24-28, 2005
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Software del taller de
animacion digital
- POSER
* Vegas

- Blender
- 3D Studio
- Casa
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Animaciones violando las leyes
de la Fisica

il L b

3DStudio/Tutorial/camera/matchb.max
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Energy Maps
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En Activo

Métodos Matematicos
y Computacionales
para la Optimizacion
de la Estructura de
Clmulos de
Particulas

Arturo Cueto Herndndez
Felipe Monroy Pérez :

(X -
% i

o

-1 1 =

Carlos Bariidoéi Romero R R R
cbarron@correo.azc.uam.mx
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Proyectos Vision por Computadora

Computational Biomedicine Lab

(http://www.cbl.uh.edu/~ioannisk/research/projects-current.html)

 Neuro Informatics

» Proyecto ORION: Online Morphological
Dendrite Reconstruction of lemg Neurons

> Mouse Atlas Construction

UAM-Azc CB , 67

ce.azc.uam.mx/profesores/cbr Carlos Barron Romero
cbarron@correo.azc.uam.mx



Proyecto: Reconocimiento de
rostros con variacion de escala

Jorge Servin Pérez
Asesores:

Dr. Carlos Barron, UAM C
Dr. Felipe Monroy, UAM A
Dr. Carlos Avilés, UAM A
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Ambiente de Bases de Datos
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Integridad y regla de oro

* A la implementacion de un disefio de BD se le
agregan: Restricciones que se deben cumplir. Por
ejemplo cuando un dato puede tomar un valor por
omision.

* Muchos MBD permiten definir tales restricciones,
como por ejemplo la clave de un proveedor no
puede ser nula:

CONSTRAINT BVPY V (V& NOT Null)

Don\;iev%yPy es la base que hemos visto en clase con las relaciones P, Y,

Note que la llaves de VPY no pueden ser invalidas!
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Integridad y regla de oro

* Regla de ORO: no introducir instancias a
una BD que no cumpla con el disefio y
restricciones

e ESTO ES EJEMPLO DE VIOLACION DE
LA REGLA DE ORO, ¢Porqué?

V (del diseiio partes, proveeedores y proyectos, contraportada Date)

VH PROVEEDOR STATUS CIUDAD
SUPER COMER S.A. 30 ATENAS

¢Cudl es la violacidon de esta instancia?
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Educacion Electrdnica

* La educacidony los medios electrdnicos se
han integrado en una enorme cantidad de
opciones, paradigmas y propuestas.

* Se presentan trabajos de alumnos para
crear una nueva generacion de ambientes y
libros para apoyo de la ensefianza de las
Matemadticas y Ciencias Bdsicas.
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Educador Electrdnico

o Estructura coherente a los temas de estudio
* Textoy hipertexto

e Conectividad a WWW

e Multimedia (video, voz, musica, ...)

 interfaz "holografica humana" (Tutor inteligente)
AR RE e .- _

Bibliotecario, pelicula The Time Machine 2002

CAVE muy costoso, 3D TV son “malos”, 3D Holografica TV vendra 2012 BBC, ...
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Agradecimientos - Math-UH
> Roland Glowinski
e CS-UH
 CIMAT > Toannis A. Kakadiaris
> J. Carlos Larrafiaga > Alberto Santamaria
> José L. Marroquin > Amol Pedarknal
e TIMAS e UAMC
» Federico O'realy > Rodolfo Quintero
> Susana Gémez > Victor Perez Abreu
e UAMI e UAMA
» Carlos Signoret > Felipe Monroy

» Hector L. Judrez ,
Contacto: Carlos Barrdn R

cbarron@correo.cua.uam.mx
cbarron@uh.edu
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