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Resumen

      En este documento se presentan los algoritmos imple-
mentados en un Robot DARwIn-OP  para la localización de 
pelota, portería y robots jugadores; que tienen característi-
cas similares a las competencias de fútbol con robots 
autónomos de la RoboCup Soccer. Estos algoritmos servirán 
para desarrollar comportamientos reactivos de un portero 
de futbol y de un robot cobrador de penalti. El robot  tiene 
acoplada una cámara de video que permite llevar a cabo 
procesamiento de imágenes, enfocándose para este proyecto 
en el tratamiento del color.  Para ser más específico en el 
espacio de color HSI. El artículo presenta resultados satis-
factorios considerando que bajo estos algoritmos se pueden 
identifcar los objetos de interés bajo distintas condiciones de 
ilumunación.

1. Introducción

      Parte de los proyectos que se llevan a cabo en la Univer-
sidad Politécnica Puebla desde hace varios años, son los rela-
cionados con el área de robótica; específicamente en el área 
de programación de comportamientos reactivos para robots 
móviles (tipo vehículo y robots bípedos) [1, 2] . Existe un 
grupo de trabajo que pertenece al laboratorio de percepción 
por computadora en la UPPue y que está integrado por 
docentes, estudiantes de ingeniería y de maestría que tiene 
como objetivo al mediano plazo el participar en la Robocup 
Soccer [3], que es el mundial de futbol para robots. Sin 
embargo, los algoritmos, comportamientos y aplicaciones 
necesarias para que un robot bípedo participe en el mundial 
de futbol para robots pueden también ser utilizadas en una 
amplia variedad de aplicaciones, específicamente en la edu-
cación y en la medicina.

   Es importante decir que a pesar de que se han implemen-
tado algoritmos para buscar la pelota y determinar el color de 
la portería; se han presentado

errores de medición debido a distintas condiciones de ilumi-
nación, por lo que el presente trabajo busca identificar satis-
factoriamente los objetos de interés a través de su color 
utilizando el espacio HSI.

 El artículo está organizado de la siguiente manera. En la 
sección 2, se exponen las características principales del robot 
y se describen los modelos de color RGB y HSI, así como las 
ecuaciones de transformación entre ambos espacios. En la 
sección 3, se explica a detalle el proceso de identificación  de 
la pelota, portería y jugador-robot a través de las imágenes y 
de los espacios de color. En la sección 4 se presentan los 
resultados y las conclusiones..resultados y las conclusiones..

2. El robot DARwIn-OP y los espacios de color 
RGB y HSI

2.1 Robot DARwIn-OP

DARwIn-OP es un robot humanoide miniatura con potencia 
computacional avanzada, sensores sofisticados, capacidad 
de carga y de movilidad [4]. 
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