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Seguimiento sobre 
imágenes panorámicas

� Introducción.
� Arquitectura hardware.

� Cámara Omnidireccional.
� Servidor WEB de video.

� Modelo de cámara panorámica omnidireccional.
� Cámaras no centrales.
� Cámaras centrales.
� Modelo de calibración de cámaras centrales.
� Calibración.

� Transformación de la imagen omnidireccional en panorámica.
� Modelo de Localización.
� Modelo de Fondo.
� Modelo de Detección del Primer Plano.
� Resultados de las simulaciones.



Introducción.

•Monitorización de espacios.

� Aplicaciones de Seguridad.

� Asistenciales.

•Requerimientos del sistema:

� Cámara con amplio campo de visión.

- Cámara omnidireccional 360º.

� Instalación sencilla y flexible.

- Cableado estructurado, redes de datos.

� Descentralización del procesado de señal.



Arquitectura

Hardware.
•Cámara omnidireccional. RPU-C3522.

•Servidor WEB de video. AXIS 241QA.

� 4 canales de video.

o704 x 576.

oJPEG, MJPEG, MPEG.

� 1 puerto serie.

� 8 I/O digitales.

� 1 salida de audio.

� 1 entrada de audio.

� Enlace vía Ethernet.

� Linux 2.4



Cámara
omnidireccional I



Cámara
omnidireccional II

400 Kpixel

Toolbox
MATLAB
•Captura 
imágenes

•Configuración



Cámara
omnidireccional III

CCD 2 Mpixel
800 Kpixel efectivos

800 Kpixel
100%



Modelo de cámara I

CÁMARA NO CENTRAL

NO EXISTE UN CENTRO ÓPTICO DEL 
ESPEJO.

CÁMARA CENTRAL

EXISTE UN CENTRO ÓPTICO DEL 
ESPEJO.

Espejo 
Hiperbólico



Modelo de cámara II

CÁMARAS CENTRALES

Espejo 
Parabólico

CÁMARA 
CON LENTE 
DE OJO DE 

PEZ



Modelo Calibración
Cámara Central I

Premisas:
•Existe un centro óptico en el espejo, 
origen de coordenadas 3D para el 
sistema.
•El eje de la cámara y el eje del espejo 
están correctamente alineados.
•El espejo es absolutamente simétrico 
desde el punto de vista rotacional.
•No existe distorsión de la lente.



Modelo Calibración
Cámara Central II



Modelo Calibración
Cámara Central III



Modelo Calibración
Cámara Central IV

COORDENADAS MÉTRICAS

COORDENADAS SENSOR



Calibración I

Calibration images



Calibración II
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Calibración III
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Calibración IV



Transformación de la imagen 
omnidireccional en panorámica I

Marque un punto del radio grande
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Transformación de la imagen 
omnidireccional en panorámica II

Marque un punto del radio grande
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Modelo de Localización I
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Modelo de
Localización II �� �
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Modelo de Fondo.
Fondo definido como:       

Actualización 
del Fondo            



Modelo de Detección del Primer Plano.
Marque un punto
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Resultados de las simulaciones.


