Vision

Objetivo

Se revisara la teoria para la reconstruccion tridimensional de escenas a partir de una o varias imagenes
bidimensionales, tomadas por una cdmara convencional. Se hara énfasis en los métodos para obtener la
reconstruccion a partir de las correspondencias de puntos entre las imagenes, lo que se conoce como
autocalibracion de la camara.
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. Geometria proyectiva
. Métodos numéricos

a) Propiedades de la descomposicion en valores singulares (SVD)
b) El método de Gauss-Newton

¢) El método Levenberg-Marquardt

d) Heuristicas para optimizacion nolineal

. Modelo para la cdmara obscura. Parametros intrinsecos y extrinsecos de la cdmara
. Autocalibracion de la cdmara con homografias.

. Autocalibracion de la cdmara usando cuboides.

. La geometria epipolar

. El tensor trifocal

. Reconstruccién usando varias camaras

. Visualizacion de la reconstruccion con mapeo de texturas
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