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1.10 Ejemplos de segmentación de imágenes. . . . . . . . . . . . . . . . . . . 9
1.11 Representación de objetos obtenidos mediante imágenes. . . . . . . . . . 10
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2.14 Esfuerzo máximo generado en la estructura del manipulador con carga 1

Kg. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31
2.15 Esfuerzos generado en la estructura del manipulador con carga 1 Kg. . . 31
2.16 Deformaciones generadas en la estructura del manipulador con carga 1 Kg. 32
2.17 Piezas de la estructura del manipulador cortadas mediante cortadora láser. 32
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4.7 Detección cuadrado verde. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 62
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4.19 Posición del triángulo rojo en el espacio de trabajo del manipulador. . . 68
4.20 Posición del cuadrado azul en el espacio de trabajo del manipulador. . . 68
4.21 Diagrama de flujo de las principales actividades desarrolladas en el pro-
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Levantamiento del objeto. (f) Distribución del objeto. . . . . . . . . . . . 90

5.17 Ingreso de método de selección para triángulo azul. . . . . . . . . . . . . 91
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triángulo azul. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 91

xiii




