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Delaraión.En umplimiento de uno de los requisitos para la titulaión en la Maestría en Ma-temátias de la Universidad Autónoma de Yuatán, dirijo el presente doumento omotesis de Maestría para obtener el grado de Maestro en Cienias Matemátias.Delaro que esta tesis fue realizada enteramente por mi y desribe mi propio trabajode investigaión on exepión de las partes que así se indiquen.

LCC. Ariel Antonio Brieño CoronadoMérida, YuatánMéxio1 de Abril de 2008.
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Resumen.El objetivo prinipal de esta tesis es onoer las ventajas del enfoque de algoritmosparalelos en visión tridimensional, que usualmente se plantean omo proedimientosseueniales. El doumento presenta un estudio aera de la paralelizaión de algoritmosde alibraión débil de imágenes, usando una seuenia de 2 o más imágenes.Para ada etapa en el proeso de alibraión, se analiza las oportunidades de para-lelizaión, se muestran los algoritmos seueniales, los paralelos y se presentan tambiénlos resultados de las implementaiones así omo las mejoras que se alanzaron y pro-poriona una idea lara de lo que se puede lograr on un enfoque de paralelizaión enaprovehamiento de la omputadoras atuales las uales tienen más de dos núleos deproesamiento.El proeso que se desribe a lo largo de este doumento tiene un enfoque modular,i.e., se pueden ambiar de auerdo a neesidades, ualquier etapa en el proeso de ali-braión. Graias al enfoque modular se tuvo la posibilidad de analizar ada etapa paraonoer el omportamiento de los algoritmos paralelos en la arquitetura en la ual seimplementaron.Podemos resumir las fases del proeso de alibraión desarrollado en este trabajoen tres etapas prinipales: deteión de esquinas, orrespondenia entre las imágenesy depuraión de las orrespondenias. Cada una de las etapas se desribe de maneraindependiente, pero siempre manteniéndolas dentro del ontexto del objetivo entral.Los resultados mostraron mejoras en el rendimiento on la paralelizaión de los algo-ritmos implementados y las grá�as en los apítulos desde el 3 hasta el 6 lo demuestran.
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