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Resumen

Este proyecto se centra en el desarrollo de un sistema de reproyeccion pixel a pixel mediante visién
estéreo, orientado a mejorar la estimacién de profundidad en entornos reales. Los sistemas tradicio-
nales basados en vision monocular presentan limitaciones significativas, como medidas inestables y
falta de escala métrica, lo que afecta aplicaciones criticas en robética, metrologia y control de calidad.
La propuesta utiliza dos cdmaras para calcular la profundidad con mayor exactitud, reducir errores de
reproyeccién y generar reconstrucciones 3D coherentes. El alcance incluye la calibracién de cdmaras,
disefio del algoritmo de disparidad, correspondencia densa pixel a pixel y triangulacién, validando el
sistema en condiciones variables de iluminacién y distancia dentro de un rango de 0.3 a 1.5 metros. Se
espera obtener un mapa de profundidad preciso y robusto, capaz de mantener su desempefio en esce-
narios no controlados. Este proyecto contribuye al avance de tecnologias de vision artificial, ofreciendo
una solucién confiable para aplicaciones industriales y académicas.
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1. Planteamiento del problema

La mayorfa de los sistemas de visién usan una sola cdmara y no estiman bien la profundidad: dependen del movimiento o del
tamanio conocido de los objetos, lo que vuelve las medidas inestables, imprecisas y sin escala métrica[l, 2]. Esto limita su uso en
\entornos reales y complica tareas que requieren mediciones confiables, como robética, metrologia y control de calidad([1, 3][2].

2. Objetivo general

Desarrollar un sistema de reproyeccién pixel a pixel mediante | | Los alcances incluyen la calibracién de cdmaras, el disefio del
visién estéreo. algoritmo de disparidad y reconstruccién 3D, y la validacién en
entornos reales no controlados, considerando un rango de 0.3
a 1.5 m. Se evaluard la precisién del mapa de profundidad, el
error de reproyeccion y la capacidad del sistema ante variaciones
de iluminacién y distancia.

\. J

\. J

3. Objetivos particulares 6. Delimitaciones

o Analizar las limitaciones de la visién monocular para jus-
tificar el uso de vision estéreo.

o Se delimita a un sistema de visién estéreo con correspon-
dencia densa pixel a pixel para generar mapa de profundi-
o Identificar los fundamentos de la vision estéreo y los el- dad y reconstrucciéon 3D de la escena.
ementos necesarios para el desarrollo del sistema de re-

ién pixel a pixel o Métodos tradicionales de visiéon por computadora en
proyeccién pixel a pixel.

OpenCV y MATLAB para calibracién, triangulacién y re-
o Disefiar el sistema de reproyeccién pixel a pixel mediante proyeccion.

visién estéreo. g .
e Pruebas en entornos reales con iluminacion variable para

o Implementar un algoritmo de correspondencia pixel a pixel evaluar efectos de sombras e intensidad de luz.

y triangulacién. » Rango de referencia 0.3-1.5 m; el rango efectivo se confir-

o Validar la precisién del sistema de reproyeccién pixel a mard y ajustard segun la calibracion, el baseline y el rango
pixel mediante al menos 3 pruebas. JAN de disparidad del algoritmo. y

4. Justificacién

El proyecto propone un sistema de vision estéreo que utiliza dos cdmaras para calcular la profundidad con mayor exactitud, reducir
errores de reproyeccién y obtener reconstrucciones 3D coherentes en entornos no controlados.

7. Resultados esperados

Se espera obtener un sistema funcional de reproyeccién pixel a pixel mediante visién estéreo capaz de generar un mapa de
profundidad preciso, que represente de forma coherente la distancia real de los objetos en la escena. El sistema reducird los
errores de reproyeccién, mejorara la exactitud en la estimacion de la profundidad y deberd mantener su desempeno bajo distintas
condiciones de iluminacién y entorno.
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