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1 Introducción. 
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2 Modelo de cámara panorámica omnidireccional. 
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2.1 Cámaras no centrales. 
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2.2 Cámaras centrales. 
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2.3 Modelo para cámaras centrales. 
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Image 1 - Image points (+) and reprojected grid points (o)
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3 Transformación de la imagen omnidireccional en 
panorámica. 
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4 Modelo de localización. 
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5 Modelo de fondo. 
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6 Modelo de detección del primer plano. 
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7 Arquitectura hardware utilizada. 
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7.1 Cámara omnidireccinal. 
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7.2 Servidor WEB de video. Señales de interés. 
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8 Funciones MATLAB implementadas. 
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8.1 Transformación de imágenes. 

�

8.1.1 Función: [tabla] = tabla_transforma(img_omni, xc, yc, r, R) 
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8.1.2 Función:    [punto1 punto2] = [img_cylindric] = 
transforma(img_omni, tabla)) 
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8.1.3 Script.- Prueba_transforma. 
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8.1.4 Script.- prueba_transforma_2. 
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8.2 Configuración de la cámara. 
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8.3 Captura de imágenes. 
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8.4 Scripts para Detección y Localización. 

8.4.1 Script para seguimiento, detección y localización. 
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8.4.2 Script para captura de puntos de referencia en plano. 
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