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H: Código fuente algoritmo de bordes 71

H.1. Variables globales . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 71

H.2. Binarización de la imagen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 72

H.3. Generar el borde de la cereza . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 73



v

H.4. Buscar curvatura . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 76

H.5. Transformada de distancias . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 81
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J.2. Código para procesadores vectoriales (SPU) . . . . . . . . . . . . . . 133

J.3. Estructura para traspaso de información entre procesadores (maestro-

esclavo) llamada common.h . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 162
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