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http://www.mathworks.es/image-video-processing/medical-imaging.html
http://sourceforge.net/projects/opencvlibrary/
http://medical.nema.org/standard.html


itk :: Image itk :: Mesh

http://mipav.cit.nih.gov/index.php
http://www.matrox.com/imaging/en/products/software/mil/
http://www.itk.org
http://www.netlib.org


http://www.boost.org


http://www.cmake.org
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http://www.itk.org/Doxygen/html/classitk_1_1FiniteDifferenceImageFilter.html
http://www.itk.org/Doxygen/html/classitk_1_1CurvatureNDAnisotropicDiffusionFunction.html


α β

σ

α β

α

β



x y



2,71

1,0

0,015
1000

0 255







0 1

1
0



145 0,125 1,0 α −0,5 2,71
250 5 β 25,0 1,0
20 9,0 1,0

0,015
1000


























	Introducción
	Preprocesamiento de imágenes
	Introducción
	Definiciones
	Operaciones a nivel de pixel
	Reescalado de intensidad
	Ecualización del histograma de la imagen

	Operadores locales
	Reducción de ruido mediante filtrado por valor medio
	Realzamiento de bordes


	Técnicas de segmentación en imágenes médicas
	Introducción
	Segmentación basada en regiones
	Thresholding: el nivel umbral
	Crecimiento de regiones

	Segmentación basada en contornos
	Modelos deformables
	El método level set



	Descripción de la aplicación
	Tecnologías
	Bibliotecas de procesamiento de imágenes médicas
	Insight Segmentation and Registration Toolkit
	Otras bibliotecas
	Boost
	CMake


	Aplicación de segmentación
	Introducción
	Pruebas previas: selección de un método adecuado
	Librerías ITK utilizadas
	Análisis del código fuente
	Resultados


	Guía del usuario
	Uso del software
	Compilación del software

	Conclusiones y trabajo futuro
	Bibliografía

