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Registro en imagenes multimodales de escenas urbanas
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Introduccion

Sistema empleado
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El registro de imagenes es muy util para aplicaciones como
la reconstruccion de imagenes 3D, deteccion vy
reconocimiento de objetos o procesado de imagenes. Este
persigue el alineamiento espacial encontrando
correspondencia pixel a pixel en dos imagenes de una
escena. Las imagenes multimodales son captadas desde
diferentes sensores por lo que aumenta la diferencia de
intensidad en ambas.

Este estudio presenta un método de registro de imagenes
provenientes de sistemas multicamara de captura de imagen
mediante algoritmos eficientes que permiten la deteccion
de puntos de control.

i i

I 1

l- Imagen Referencia (615nm) Imagen Test (481nm) —l IR-estriccién de puntos por minima distancia euclidea —l

30cm.
Un apropiado registro es clave para tareas de procesado

posterior, como la fusion o el uso de la informacion
proveniente de ambos dispositivos para el reconocimiento
de objetos, lo que sera abordado en futuros estudios.

dp(P1, P2) = /(%3 — x1)? + (¥2 — ¥1)%;
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Los resultados demuestran que, aunque las imagenes
:: capturadas provengan de dispositivos diferentes que puedan

lEvaIuacién con método MinEigen ® Matched points Ref l

Matched points Sensed|

Imagen Referencia Imagen Test

Seleccidn
de area

producir errores debido al diferente angulo de vision, es
posible obtener un registro robusto y con una cantidad
considerable de CPs.
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(Resonon Inc, USA): Spectrocam VIS
(Pixelteq, USA):

Camara hiperespectral
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Camara  multiespectral

150 canales centrados con una rueda de 8
en diferentes longitudes filtros motorizada con un
de onda en el rango rango espectral que

383nm — 1016 nm. cubre el rango visible del
I— _I espectro y parte del

lﬁégenes registradas —l I- —l

I- Extraccion de CPs mediante método SURF —l
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cercano  (NIR) hasta Dado que en la mayoria de casos los errores de la Tabla
1000nm. estan por debajo de 1 pixel, se confirma la validez del
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resultado obtenido de forma cuantitativa y no solo
visualmente.
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Correspondencia
de pares de CPs
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Estimacion de la
Transformacion

IT-ra\nsformacién Afin (Traslacion + Rotacion + Escala + Shearing)—l IE-rrores en la precision de la técnica —l ngradecimientos —l

Transformacion en Error Residual Error Residual Error de

£ e Bt X 10h cosO —sino 0 s00 1 a0 x He X Ble ¥ Localizacion
(’1’) g (g x ’1‘) : (g""e 3059‘1’) ; (8 4 2) - (g (1) ‘1’> - (’1') Resitn. | 0.3663 0.3447 0.5600 Este trabajo ha sido financiado por el Ministerio de
Evaluacidn Economia, Industria y Competitividad (proyecto DPI2015-
' X=x*xs*xc0sO —y*xs*sin©+ h Region 2 0.2730 0.2627 0.4457 64571-R).
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