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a
5
 
y
 
+
 
a
6
;

(
x
’
,
y
’
)
=
T
(
x
,
y
)

8
V

3D
M

 –
T

2. R
egistrado

de Im
ágenes

�
T

ransform
ación de perspectiva

•
C
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=

a
7
 
x
 
+
 
a
8
 
y
 
+
 
1

a
4
 
x
 
+
 
a
5
 
y
 
+
 
a
6

y
’
=

a
7
 
x
 
+
 
a
8
 
y
 
+
 
1

(
x
’
,
y
’
)
=
T
(
x
,
y
)



M
o

d
elo

s d
e m

o
vim

ien
to

 2D
M

o
d

elo
s d

e m
o

vim
ien

to
 2D

9
V

3D
M

 –
T

2. R
egistrado

de Im
ágenes

F
u

n
ció

n
 criterio

F
u

n
ció

n
 criterio

�
E

stablecer una función criterio:
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étodo de m
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ización.
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plo: 
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ización por m
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os cuadrados:
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ara funciones lineales. S
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atriz (r x p) 
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x parám
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ino independiente 
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V

ector (p x 1)

M
éto

d
o

s d
e m

in
im

izació
n

M
éto

d
o

s d
e m

in
im

izació
n

�
M

ínim
os cuadrados

(O
LS

):
•

F
unciones no lineales:
�

S
olución iterativa N

ew
ton-G

auss.

14
V

3D
M

 –
T

2. R
egistrado

de Im
ágenes

H
asta que 

increm
ento 

pequeño



M
éto

d
o

s d
e m

in
im

izació
n

M
éto

d
o

s d
e m

in
im

izació
n

�
A

lgoritm
o iterativo N

ew
ton-G

auss: 

•
Inicializar

•
R

epetir

15
V

3D
M

 –
T

2. R
egistrado

de Im
ágenes

•
H

asta          lo suficientem
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-
P

esos de los residuales dependen de lo sim
ilares 

que son los gradientes en las observaciones 
correspondientes.
-
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uede tratar satisfactoriam

ente con algunos tipos de 
errores reales en las observaciones.
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agen:
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istogram
as

de cada im
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istogram
a conjunto, p(a,b).
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ientos de radioterapia:
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lanificación del tratam
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�
R

egistrado basado en “N
ivel de gris”/G

radiente falla.
�

U
so de técnicas basadas en características.

D
R

R
                                     P

ortal Im
age

R
eg

istrad
o

 d
e co

n
to

rn
o

s
R

eg
istrad

o
 d

e co
n

to
rn

o
s

�
R

egistrado de contornos de form
a libre:
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•
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