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1 Introduccion.
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2.1 Camaras no centrales.
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2.2 Céamaras centrales.
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Image 1 - Image points (+) and reprojected grid points (0)

50

100 -

150 -

200 -

250 -

300 |-

350 -

400 -

450 -

500 -

550 -

700

600

500

400

300

200

100

&' (%8 * $&) %o

| &H FT&A+ 2) Y& *- #)$*- # + )%+

1

e e

-0.5

'-&

+', +2)

$*%*- - #)$*- $'/%*- % )B& '

| &H# &-&)B+2) W& & * +*(&S$ %* &)

&H *T&+$ Yo*- - )%* &' (*%&™ * $&) %o

_13_



“Estimacion de posicion y seguimiento de objetos
moviles sobre imagenes panoramicas”

5 H # H
#:G E & H #
)
11) ) F # )
F =
)
(D
| F#
I?

-100

-200

-300

-400

400

I'51 &#9- %& ' +', +2) %& ' +1( & (&% .
&$(%*' ,++2)5 %& $*%*-"*-#)$*- $'/ W*-&) ' +',+2) )&$ 8
& (&$ %+ ,++2)

-14-



“Estimacion de posicion y seguimiento de objetos
moviles sobre imagenes panoramicas”

3 Transformacion de la imagen omnidireccional en

panoramica.
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4  Modelo de localizacion.
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Modelo de fondo.
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7  Arquitectura hardware utilizada.
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7.1 Céamara omnidireccinal.
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7.2 Servidor WEB de video. Sefales de interés.
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8 Funciones MATLAB implementadas.
5 #  54%5'

8.1 Transformacion de imagenes.

8.1.1 Funcién: [tabla] = tabla_transforma(img_omni, xc, yc, r, R)
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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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8.4  Scripts para Deteccién y Localizacion.
8.4.1 Script para seguimiento, deteccién y localizacion.
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“Estimacion de posicion y seguimiento de objetos
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8.4.2 Script para captura de puntos de referencia en plano.
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