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Resumen.

El objetivo principal de esta tesis es conocer las ventajas del enfoque de algoritmos
paralelos en visién tridimensional, que usualmente se plantean como procedimientos
secuenciales. El documento presenta un estudio acerca de la paralelizacion de algoritmos
de calibracion débil de imagenes, usando una secuencia de 2 o més imégenes.

Para cada etapa en el proceso de calibracion, se analiza las oportunidades de para-
lelizaciéon, se muestran los algoritmos secuenciales, los paralelos y se presentan también
los resultados de las implementaciones asi como las mejoras que se alcanzaron y pro-
porciona una idea clara de lo que se puede lograr con un enfoque de paralelizacion en
aprovechamiento de la computadoras actuales las cuales tienen més de dos nucleos de
procesamiento.

El proceso que se describe a lo largo de este documento tiene un enfoque modular,
i.e., se pueden cambiar de acuerdo a necesidades, cualquier etapa en el proceso de cali-
bracién. Gracias al enfoque modular se tuvo la posibilidad de analizar cada etapa para
conocer el comportamiento de los algoritmos paralelos en la arquitectura en la cual se
implementaron.

Podemos resumir las fases del proceso de calibracion desarrollado en este trabajo
en tres etapas principales: deteccion de esquinas, correspondencia entre las imagenes
y depuracién de las correspondencias. Cada una de las etapas se describe de manera
independiente, pero siempre manteniéndolas dentro del contexto del objetivo central.

Los resultados mostraron mejoras en el rendimiento con la paralelizacién de los algo-

ritmos implementados y las graficas en los capitulos desde el 3 hasta el 6 lo demuestran.
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