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1 Al recibir una imagen:
v Se extraen los descriptores SIFT (a)
v Se asignan a los correspondientes visual words del diccionario (fase de encoding) (b)
v" Se utilizan histogramas espaciales para afiadir informacion espacial (c)
v Se extraen las imagenes mas cercanas usando el histograma de BoVW.

] Esta etapa reduce drasticamente el nimero de imagenes con las que se compara la de
entrada, obteniendo de este modo una reduccién considerable en el tiempo empleado en
la etapa de matching.
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! Método iterativo de estimacion de la pose que incluye -1 Considera el error algebraico del sistema lineal derivado de la formulacion del PnP. S e R
eliminacion de outliers. 1 Demuestra convergencia hasta con un 50% de outliers.
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