





























Objeto visual

Percepcion / imagen

Representacion simbolica





















Curva de transformacion visual

Espacio proximal



° S;
N . 01
[ . G2
Espacio proximal
[
Gs



P

Objeto B

Punto inicial b '

Curva de transformacion
visual del objeto de interés

' Espacio proximal R"






[EARSY









I

—




a)

c)

1
0.8
08 R S
i ) !
W7
0.6~ IV \\“"‘ T
R\
0.5 m > ) ¥ "{I
W
0.3‘!
02—
m
a1 el 1
T i
0 I
N’ T
Espacio proximal
m Curva de transformacion

1 visual del objeto
/E‘\[‘)\_/

b)

d)

50
m1
My p
um3

mymy m,

/.T:;“Z\b\/

Espacio proximal






m’,
p
o2

ﬁ:5

Curva de transformacion
visual del objeto

Espacio proximal



— | b
t2

Curva de transformacion

visual de la cara t

Espacio proximal



Curva de transformacion
visual del objeto

Espacio proximal















Ventana de biisqueda

Patron































FoTo0"255m0 T o FoT o0 "128T127" 0 FoT oT 5 T250 0!

Patron Patron Patron



Distancia entre el maximo
y un estadistico

a) b) c)













Camara 2

Camara 1
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Estrategias
de busqueda

A

Adecuacion
del patrén

A

Métodos de
actualizacion

A

Medidas de similitud

—

- Barrido espiral

- Lineas epipolares

- Filtros estimadores

- Jerarquias

- Transformacion log-polar

- Normalizacién de la iluminacién

- Actualizacion ponderada

- Modificacion mediante transformaciones afines
- Patrones deformables

- Mantenimiento del patron constante

- Actualizacién constante

- Actualizacion de periodo constante

- Actualizacion mediante umbral constante

- Actualizacién basada en estadisticos

- Actualizacion basada en contexto <4

- Medidas de correlacion

- Medidas de distancia de intensidad

- Medidas de deteccion secuencial de similitud
- Criterios de cambio de signo
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Indice de similitud
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Maédulo de seguimiento

Camara dominante

GetObjectDescriptors()

Descriptores Imagenes camara derecha

Modulo superior

Maddulo de seguimiento

Descriptores Imagenes camara izquierda

ModifyObject()
SetSearchingArea()
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Situacioén inical del patron Situacion final del patrén

Rotacion del patron

|_ Patron inicial Patron final



Rotacion del patron
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Funcion de distancias
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Rendimiento

»

ASIC

Modulos especializados

FPGA/CLP
Procesadores de

DSP proposito general

Flexibilidad
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