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Resumen

Se presentan novedosos resultados para calibrar camaras
digitales de forma estereoscopica a partir de la calibracion
individual de éstas. Para calibrar una cdmara basta con
conocer los pardmetros internos y externos de esta: skew
y la geometria de los pixeles, posicion y orientacion. Con
la calibracion estereoscopica tendemos hacia un sistema
deterministico con las limitaciones de los sistemas digitales.
Para conocer la profundidad de ese punto con este método es
necesario utilizar al menos 2 imagenes del mismo punto desde
diferente punto de vista. En los resultados de este trabajo se
muestran las configuraciones de camaras utilizadas en vision
estereoscopica.

Introduccién

La calibracion de camaras digitales es un problema actual muy
estudiado, debido a que con cambios del medio ambiente,
posicion, orientacion y acercamiento entre lentes lo parametros
intrinsecos y extrinsecos cambian. Por lo tanto es necesario
recalibrar los sistemas de vision cada que alguna de las variables
(antes mencionadas) de las que depende la calibracion cambien.
En este trabajo se muestra como la calibracion estereoscopica de
camaras se puede lograr de forma relativamente rapida.

Calibracion estereoscopica

La calibracion estereoscopica es el proceso que obtiene como
resultado los valores de los parametros de calibracion de la
camara, estos se agrupan en 2 tipos de informacion: Calibracion
de cada una de las camaras (particularmente los parametros
intrinsecos) y la transformacion rigida (rotacion y traslacion)
que relaciona la posicion y orientacion entre las 2 camaras. En
la figura 1., se muestran 2 camaras calibradas para ser usadas
de forma estereoscdpica, es decir se conocen los parametros
intrinsecos de las camaras y en la misma figura se muestran los
parametros extrinsecos, separacion (vector de traslacion) de las
camaras y orientacion de estas.

Resultados y Analisis

La aproximacion de un Punto 3D en base a 2 fotografias a partir
de que conocemos los parametros intrinsecos y extrinsecos de
las 2 camaras: M (parametros de la cdmara izquierda) y M’
(parametros de la camara derecha). Podemos describir a un
punto del espacio en coordenadas homogéneas P=(X,Y,Z,1),

que en las 2 imagenes se identifica a este punto como p=(u,v) y
p’=(u’.v).

Einsi parameters

Figura 1. Camaras calibradas, donde se conoce la transformacion
rigida del sistema de coordenadas de la camara izquierda a la
camara derecha.
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Al multiplicar el punto 3D por la matriz M y M’ (los parametros
de cada una de las camaras) obtenemos el conjunto de ecuaciones

(10) (11) (12) y (13):
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Entonces obtenemos un sistema de ecuaciones de la forma
4 =b que puede ser resuelto por minimos cuadrados. Es aqui
donde obtenemos las coordenadas de un punto del espacio (3D)
a partir de 2 fotografias.

Conclusiones

Este tipo de estudios resultan muy utiles para realizar mediciones
del espacio a partir de fotografias. Eso es importante y necesario
para construir robots que puedan entender su entorno y realicen
actividades automaticamente de manera exacta.
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