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Resumen.El objetivo prin
ipal de esta tesis es 
ono
er las ventajas del enfoque de algoritmosparalelos en visión tridimensional, que usualmente se plantean 
omo pro
edimientosse
uen
iales. El do
umento presenta un estudio a
er
a de la paraleliza
ión de algoritmosde 
alibra
ión débil de imágenes, usando una se
uen
ia de 2 o más imágenes.Para 
ada etapa en el pro
eso de 
alibra
ión, se analiza las oportunidades de para-leliza
ión, se muestran los algoritmos se
uen
iales, los paralelos y se presentan tambiénlos resultados de las implementa
iones así 
omo las mejoras que se al
anzaron y pro-por
iona una idea 
lara de lo que se puede lograr 
on un enfoque de paraleliza
ión enaprove
hamiento de la 
omputadoras a
tuales las 
uales tienen más de dos nú
leos depro
esamiento.El pro
eso que se des
ribe a lo largo de este do
umento tiene un enfoque modular,i.e., se pueden 
ambiar de a
uerdo a ne
esidades, 
ualquier etapa en el pro
eso de 
ali-bra
ión. Gra
ias al enfoque modular se tuvo la posibilidad de analizar 
ada etapa para
ono
er el 
omportamiento de los algoritmos paralelos en la arquite
tura en la 
ual seimplementaron.Podemos resumir las fases del pro
eso de 
alibra
ión desarrollado en este trabajoen tres etapas prin
ipales: dete

ión de esquinas, 
orresponden
ia entre las imágenesy depura
ión de las 
orresponden
ias. Cada una de las etapas se des
ribe de maneraindependiente, pero siempre manteniéndolas dentro del 
ontexto del objetivo 
entral.Los resultados mostraron mejoras en el rendimiento 
on la paraleliza
ión de los algo-ritmos implementados y las grá�
as en los 
apítulos desde el 3 hasta el 6 lo demuestran.
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