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ES 2605984 T3

DESCRIPCION
Procedimiento para estimacién de movimiento de camara resistente al predominio de movimiento de primer plano

Campo técnico

[0001] Esta invencion se refiere a un procedimiento de estimacién de movimiento de camara para aplicaciones de
estimacion de movimiento global requerido en el procesamiento de video.

Técnica anterior

[0002] En la técnica, el movimiento global (GM) tiene dos significados diferentes que a veces pueden entrar en
conflicto: el movimiento dominante en la trama y el movimiento de la camara. El movimiento dominante se describe
como movimiento de objetos grandes. Por otro lado, el movimiento de camara también podria tener varias
interpretaciones diferentes. En caso de movimientos de camara sofisticados tales como entrada/salida de zoom o
rotaciones se consideran ademas de los movimientos de translacion, el GM se representa por un conjunto de
parametros que definen el movimiento de la camara de cada pixel basandose en su ubicacién en la trama respecto
al centro de la trama. Se han desarrollado diversos procedimientos para estimar el GM de modo que se obtiene una
unidad en movimiento y se estima el movimiento verdadero. Los procedimientos de estimacion de movimiento global
(GME) desarrollados, se utilizan en aplicaciones de procesamiento de video con los siguientes propoésitos:

- Estabilizacién de la camara,

- Segmentacién de objetos,

- Compensacion de movimiento global para la conversion de tasa de trama (FRC) o la eliminacién de vibracién de
pelicula (FJR)

- Eliminacién de ruido compensada de movimiento,

- Aumento de resolucién basado en movimiento (super resolucion)

[0003] Dado que la GME tiene tales propdsitos, el movimiento global (GM) debe estimarse con precisién.

[0004] Todos los procedimientos de GME comienzan con un campo vectorial de movimiento ya calculado (MVF) a
partir de una operacién de correspondencia de bloques entre dos tramas de video consecutivas. En otras palabras,
el GM se calcula dividiendo las imagenes en bloques y determinando el vector de movimiento de cada bloque. Por lo
tanto, el vector de movimiento de cada pixel es el vector de movimiento perteneciente al bloque donde el pixel esta
comprendido.

[0005] Existen varios procedimientos que utilizan la estimaciéon de movimiento de camara para la GME. Por ejemplo
en el documento de patente US 6.738.099 B2, se describe una técnica robusta para estimar parametros de
movimiento de camara que calcula los vectores de movimiento para una trama actual con respecto a una trama
anterior usando una técnica de correspondencia de bloques de escala multiple. En el procedimiento descrito, se
comparan las medias de los vectores de movimiento para las tramas actual y anterior para una discontinuidad
temporal, la deteccién de tal discontinuidad temporal como una repeticién temporal, tal como un campo congelado o
una bajada 3:2, terminando el procesamiento de la trama actual con la estimacién del parametro de movimiento de
camara para la trama anterior que se utiliza para la trama actual. De lo contrario, los vectores de movimiento para
zonas espacialmente planas y zonas de superposicion de texto/grafico se descartan y se prueba un error de ajuste
para la trama anterior para determinar parametros iniciales para un proceso de estimacién de movimiento de camara
iterativo. Si el error de ajuste es menor que un umbral predeterminado, los parametros de movimiento de la camara
para la trama anterior se utilizan como los pardmetros iniciales, de lo contrario un mejor ajuste de minimos
cuadrados se utiliza como parametros iniciales.

[0006] Otro documento de patente US 2009 237516 A1, describe un sistema y un procedimiento para estimacion de
movimiento de camara inteligente y eficaz para estabilizacién de video. Dicho procedimiento propone una técnica
que estima el movimiento de la cdmara con precisién a partir del movimiento local de 16x16 bloques de una trama
que es la versién reducida de la trama en un instante de tiempo determinado. El movimiento de cdmara se estima a
partir de un histograma basado en técnicas en las que el histograma de movimiento local se calcula y se utilizan
picos fiables de histograma para estimar el mismo.

[0007] Ademas, en articulos, " Differential estimation of the global motion parameters zoom and pan,", M. Hoetter,
Signal Process., volumen 16, paginas. 249 a 265, 1989; " An efficient true-motion estimator using candidate vectors
from a parametric motion model", De Haan G., Biezen P.W.A, IEEE Trans. Circ. and Systems for Video Techn,
febrero 1998; “Global Motion Estimation in Image Sequences Using Robust Motion Vector Field Segmentation ",
Joerg Heuer, André Kaup, Proceedings ACM Multimedia 99, Orlando, Florida, 30 de octubre a 5 de noviembre de
1999, paginas 261 a 264; "A new two-stage global/local motion estimation based on a background/foreground
segmentation”, F. Moscheni, F. Dufaux y M. Kunt, En IEEE Proc. ICASSP'95, Detroit, Ml, mayo de 1995, se
describen algunos procedimientos GME que modelan movimientos de rotacion de camara, zoom vy traslacion. Sin
embargo, en el articulo de Hoetter y De Haan, las técnicas propuestas pueden quedar atrapadas en el movimiento
dominante (o parametros) en lugar del movimiento de la camara que en la mayoria de los casos corresponde al
movimiento de fondo.
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[0008] Ademas, el procedimiento en el articulo de Heuer, aplica una operacién de linealizacion puesto que la
rotacion tiene una relacion no lineal con respecto a las coordenadas de pixeles de la trama. Con el fin de descartar
vectores de movimiento no fiables y los vectores posiblemente pertenecientes a los objetos de primer plano que se
mueven independientemente, se considera un procedimiento iterativo. Ademas de su naturaleza compleja, otro
inconveniente es la exclusion de los vectores en regiones homogéneas, ya que los vectores en tales regiones
posiblemente no reflejarian el movimiento verdadero. También, el procedimiento del articulo de Heuer, se aplica
regresion lineal, un calculo de minimos cuadrados lineales que no seria éptimo, ya que el error en los vectores de
movimiento (MVs) no esta distribuido uniforme o de manera gaussiana.

[0009] Ademas, en el articulo de Moscheni, después de hacer una grosera distincion entre primer plano y de fondo
se adopta un modelo piramidal gaussiano de la imagen y, en un contexto de procesamiento de multiples etapas, se
aplican operaciones de correspondencia de bloques en pixeles de tramas consecutivas desde multiples cuadriculas
para refinar las estimaciones de parametros GM. Las estimaciones de un nivel sirven como estimaciones iniciales
para el siguiente nivel. Esta operacién tiene enorme complejidad y coste de calculo.

[0010] El documento de patente n® EP1117251A1, describe un procedimiento y una estructura para estabilizar una
imagen en movimiento formada utilizando una secuencia de tramas sucesivas. Segin dicho documento, se
determina un movimiento dominante (global) de la trama y de acuerdo con dicho movimiento dominante, se realiza
una operacion de estabilizacion.

[0011] Otro documento de patente n® US2006034528A1, describe un sistema y un procedimiento para estimacion de
movimiento global no iterativo. De acuerdo con este documento, se calcula una pluralidad de vectores de
movimiento para tramas mediante proceso de correspondencia de bloques y se genera un vector de movimiento
global a partir de dicha pluralidad de vectores de movimiento.

[0012] La presente invencion describe un procedimiento para estimacion de movimiento de camara que comienza
con una estimacién de movimiento verdadero (suave). Asi, la complejidad disminuira y el procedimiento GME tendra
mas muestras para operar, lo que mejora la calidad de la estimacion. Ademas, utilizando la operacién de filtracion de
mediana en la estimacion de movimiento de camara, se evita el inconveniente de quedarse atrapado en el
movimiento de primer plano posiblemente dominante y se reduce el costo calculo.

Breve descripcién de la invencién

[0013] La presente invencién explica un procedimiento para estimaciéon de movimiento de camara para tener una
estimacion de movimiento global (GM) mas precisa y robusta. De acuerdo con dicho procedimiento, se supone que
antes de aplicar algoritmos de estimacion de movimiento de cdmara, se obtiene un campo vectorial de movimiento
(MVF) a partir de una unidad de estimacion de movimiento (ME) verdadero (suave). Entonces, se determinan
tamano de bloque requerido y numero de etapas de reduccion y se aplican algoritmos de estimacién de movimiento
de camara a los valores de MVF obtenidos, utilizando tamafio de bloque determinado, etapas de reduccién
determinadas y filtrado de mediana vectorial. Asi, se obtiene una estimacién de movimiento de camara mas precisa.

Objetivo de la invencién

[0014] EI objeto de la presente invencion es proporcionar un nuevo enfoque para la estimacién de movimiento global
(GM), estimando movimiento de camara.

[0015] Otro objeto de la presente invencion es obtener una estimacién de GM precisa, utilizando estimacion de
movimiento de camara.

[0016] Otro objetivo de la presente invencion es obtener una estimaciéon exacta del movimiento de la camara
utilizando filtrado de mediana vectorial.

Breve descripcién de los dibujos

[0017]

Figura 1: muestra el sistema general utilizado para estimacion de movimiento global (GME) usando estimacién de
movimiento de camara.
Figura 2: muestra el diagrama de bloques de la estimacién de movimiento de camara de traslacién.

[0018] Los numeros de referencia utilizados en las figuras pueden poseer los siguientes significados.

Retardador de trama (1)

Unidad de estimacién de movimiento suave (2)

Unidad de estimacién de movimiento de camara (3)

Decisién k, miy nj (21)

Filtrado de mediana vectorial para k-1 etapas (22)

Célculo de medias de |[MVFy g| y [MVF c| (23)

Comparacién de medias calculadas (24)

Agrupamiento de las muestras de MVF seleccionadas (25)

Aplicacion de filtrado de mediana de vector a un conjunto agrupado (26a)
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Aplicacion de filtrado de mediana vectorial a todo el conjunto (26b)
Comparacién con umbrales predefinidos (27)

Descripcidn detallada de la invencién

[0019] La presente invencién ofrece un procedimiento para estimacion de movimiento de camara para obtener una
estimacion de movimiento global (GME) mas precisa y robusta. El sistema general usado para la GME utilizando
estimacion de movimiento de la cdmara se muestra en la figura 1. Puesto que las aplicaciones anteriores tienen
inconveniente de la complejidad en aplicaciones de estimacion de movimiento de camara, la presente invencion
comienza con un campo vectorial de movimiento (MVF) que se obtiene a partir de una unidad de estimacion de
movimiento (ME) real (suave) dada en la figura 1. Dicho MVF tiene una dimensién MxN donde

*

M=my*mo™ ... *mg Ecuacion 1

N=n;*n>*... *ng Ecuacion 2

y teniendo cada vector de dicho MVF dos componentes; un componente de fila y un componente de columna. Asi,
MVF que comprende componentes de fila pueden representarse como MVF g y componentes de columna se
pueden representar como MVF ¢. Si una o dos de las dimensiones de MVF no coinciden exactamente con el
resultado de las multiplicaciones, entonces la/s dimensiéon o dimensiones correspondientes se expanden, es decir, la
trama se agranda. Por ejemplo, si la dimension de MVF es 34x45, la dimensién de la fila se puede expandir en la
parte superior e inferior a 36x45, copiando los vectores de fila superior e inferior como también nuevos vectores de
fila superior e inferior. En caso contrario, digamos que la dimension original de MVF es 37x45, un campo vectorial de
fila puede excluirse de los calculos para hacer el campo de 36x45. Un razonamiento similar se aplica a desajustes
en la dimensién de columna. En las ecuaciones descritas anteriormente, ecuacion 1 y ecuacién 2, k representa el
numero de etapas de reduccién de campo vectorial que se aplicaran.

[0020] Antes de aplicar los algoritmos para estimacién del movimiento de camara, deben realizarse algunas
operaciones. Primeramente, se determina el tamafo de bloque requerido. A continuacion, el tamafo del video se
divide por un tamano de bloque determinado para obtener las dimensiones de MVF. Después, se determinan las
etapas de reduccion requeridas y se obtienen las ecuaciones de dimension ecuacién 1y ecuacion 2 de acuerdo con
las reduccion determinadas. Para hacer mas claras las operaciones explicadas, se da un ejemplo. El tamafno de
video se deja a 576x720 y siendo el tamano del bloque requerido 16. Entonces las dimensiones seran; M = 576/16 =
36 y N = 720/16 = 45. Se deja que el numero de etapas de reduccion de campo vectorial, k, sea 3. Entonces, de
acuerdo con la ecuacion 1, my = 3, mz = 3, m 3 = 4 y de acuerdo con la ecuacion 2;ny1 =3,n2=3,n3 = 5.

[0021] EI algoritmo aplicado para la estimacion de movimiento de camara, cuyo diagrama de bloques se da en la
figura 2, se describe a continuacion etapa a etapa.

Etapa 1: Sea el campo del vector de movimiento inicial MVF; con la dimensién MxN y después de k-1etapas, se
obtiene el campo vectorial de movimiento reducido MVFi con la dimension MxNk. Entonces, la etapa i contiene
operaciones sobre MVF; de dimensién MixN; donde

Mi=mi*mi+1 *...*mk

*

Ni =N * Nit1 L. Nk

Después de las determinaciones antes mencionadas, el campo vectorial de movimiento se divide en grupos
rectangulares tales que, Gi=mi.1 * ... “mg * ni + 1 * ... * nx que corresponden a los vectores de los sub-bloques de la
trama. Cada grupo rectangular contiene S; = m; * n; vectores. Después de la particion, se aplica el filtrado de mediana
vectorial sobre los elementos de cada grupo (22) que da el vector de movimiento dominante Vj,j, del grupo. La
operacion de filirado de mediana del vector se puede formular como;

Vij=argming Y S |IVI- V|| te{1,2,...,Si} Ecuacién3

donde || || es el operador de distancia euclidiana, j € {1,2, --- Gi} es la etiqueta del grupo y V;son los vectores del
grupo j donde | € {1,2, ---, Sj}. Para simplificar los calculos, la distancia euclidiana puede ser reemplazada por la
suma de diferencias absolutas entre componentes de fila y columna. Asi, ||V| - Vi|| se redefine como |Vir - Vi, r | +
|[Vic- Vic| donde || es el operador de valor absoluto y representando el subindice R el componente de fila y
representando C el componente de columna de los vectores. Por lo tanto, los componentes vectoriales dados en la
ecuacion 3 son ahora escalares debido al operador de valor absoluto que reduce la complejidad y coste de calculo.
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La utilizacion de filtrado de mediana vectorial garantiza que el vector de salida es definitivamente un elemento del
campo vectorial de movimiento. Los procedimientos de media y de mediana utilizados en la técnica anterior trabajan
independientemente en los componentes verticales y horizontales de los campos vectoriales y sus resultados
pueden dar lugar a vectores que no pertenecen al campo vectorial de movimiento. Las etapas que se describen a
continuacion se aplican a los vectores agrupados que tienen mayor probabilidad de pertenecer al fondo.

Etapa 2: Se calculan (23), las medias de los valores absolutos del componente de fila de campo vectorial de
movimiento MVFxr para la Ultima etapa de reduccion y el componente de columna de campo vectorial de
movimiento MVFy ¢ para la ultima etapa de reduccién y se representan respectivamente como pr Yy Hc.

Etapa 3: Se comparan (24) las medias de los valores absolutos de MVFy gr y MVFi ¢. Si ug > pc entonces, se
selecciona y MVFy ¢ se descarta; en caso contrario, se descarta MVFy r y se selecciona MVFy c. Esta etapa es
necesaria para continuar con el componente de movimiento de camara mas significativo. Seleccionado que el
campo vectorial de movimiento sea MVFk, Sy siendo ps la media de MVFy s.

Etapa 4: Los elementos MVF cuyos valores absolutos MVFy s son mayores que Us + ¢, se agrupan (25), donde c es
un término pequerio que puede ser tal como 1 0 2, para disminuir el impacto del ruido de estimacion de movimiento y
dar algun sesgo a la agrupacion sélo los grandes vectores. A partir de ahora al nimero de vectores que caen en
esta categoria se designaran como P.

Etapa 5: Se aplica filtrado de mediana vectorial al conjunto vectorial agrupado de elementos P (26a) para obtener
VFo que es uno de los dos candidatos para convertirse en la estimacion final (definitiva) de vector de movimiento
global.

Etapa 6: El filtrado de mediana vectorial se aplica al conjunto completo de la Ultima etapa de reduccion tal como
elementos mx * nk (26b) Para obtener VF;, que es el segundo candidato a convertirse en la estimacion final
(definitiva) del vector de movimiento global.

Etapa 7: Los diversos vectores del conjunto agrupado se compara con un umbral predefinido Th' y la suma de las
diferencias absolutas de componentes de fila y columna para VFo y VFy se compara con otro umbral predefinido Tho.
Si P >Thyy|VFo,r-VF1,r | + | VFo ¢ -VF1, ¢ |> Thy, se selecciona VF, como estimacién de movimiento de camara de
traslacion (fondo), de lo contrario se selecciona VF1 (27).

[0022] El primer umbral Thy que se compara con los diversos vectores del conjunto agrupado podria ser elegido por
ejemplo como el 25% de Sk. La eleccion de Thy como el 25% de Sk, garantizaria que, aunque la dominancia de
fondo no se requiera, el fondo debe todavia ocupar una porcién razonable de imagen.

[0023] El segundo umbral Thz podria ser elegido por ejemplo como 5. Asi, la estimacién agrupada VF, se considera
solamente si VFy es realmente diferente del movimiento dominante de trama VF;. En caso contrario la seleccion VF4
es mas ventajosa ya que, VFy utiliza mas muestras de vectores. Por lo tanto, la estimacién es mas precisa.

[0024] Las etapas explicadas anteriormente se construyen para estimacion de los pardmetros de traslacion
horizontal y vertical. Para estimar el movimiento de cdmara de acuerdo con los parametros de zoom y rotacién las
operaciones de filtrado de mediana de vectores de la etapa 5 y la etapa 6, pueden ser reemplazadas por una técnica
de estimacién diferencial. Luego, la etapa 7 volvera a comparar s6lo componentes de translacion (horizontal y
vertical de camara) para distinguir el movimiento de fondo ya que otros parametros (zoom y rotacién) probablemente
manifiestan un comportamiento similar tanto en primer plano como en segundo plano.

[0025] Como se muestra en la figura 1, las etapas explicadas anteriormente se realizan mediante una unidad de
estimacion de movimiento de camara (3). Primeramente, una trama actual (f,) y una trama retardada (f..1), que se
obtiene a partir de un retardador de trama (1) aplicado a la trama actual (fn), se envian a una unidad de estimacién
de movimiento verdadero (suave) (2) para obtener MVF al cual se aplicara el algoritmo de estimacion de movimiento
de camara. Dicha unidad de estimacién de movimiento suave puede ser una unidad sencilla o puede ser un montaje
en cascada de ME y unidades de suavizado. Luego, el MVF obtenido, se envia a una unidad de estimacién de
movimiento de camara (3). Las etapas explicadas anteriormente se llevan a cabo sobre dicho MVF. La salida de
dicho sistema sera una estimacion de movimiento global exacta.
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento para la estimacién de movimiento de camara, utilizando una estimacién de movimiento global
para aplicaciones de video que comprende las etapas de:

- obtener un campo vectorial de movimiento inicial, MVF4, a partir de una unidad de estimacién de movimiento
suave, realizando una operacion de correspondencia de bloques entre dos tramas consecutivas; teniendo MVF4 una
dimension MixNy donde My = m1 * m2 * ... * mk (ecuacion 1), Ny = ny * n2 * ... * nk (ecuacion 2) y representando k el
nuamero de etapas de reduccién de campo vectorial a aplicar, estando caracterizado el procedimiento porque
comprende ademas las etapas de;

- determinar el nimero k de etapas de reduccion y obtener los elementos m; y n; de acuerdo con la ecuacién 1y la
ecuacion 2, para i = 1 a k (21), dividiendo los campos de vector de movimiento en grupos rectangulares para cada
etapa de reduccion (22) en la que existen k-1 etapas a realizar y en donde parai=1 ak-1,

* empezar a partir de MVF; de dimensién M; * N, donde Mi=m; *mi, 1 * ... "mgy Ni=ni " nj. * .. " ng

« dividir MVF; en varios grupos rectangulares G; de tal manera que Gi = mj, 1 * ... * mg * ni, 1 * ... * nk, donde cada
grupo rectangular contiene S; = m; * n;j vectores,

« aplicar el filtrado de mediana vectorial a cada uno de los grupos rectangulares Gi de modo que cada grupo de
vectores S sea representado por un vector de movimiento dominante y MVF; sea reducido a una dimensién M; / m; *
Ni / ni y dejar MVF; . 1 sea la matriz reducida de campos vectoriales de movimiento,

« aumentar el valorien 1,

- obtener MVFxr que contiene los componentes de fila del campo vectorial de movimiento para la Ultima etapa de
reduccion y MVFxc que contiene los componentes de columna del campo vectorial de movimiento para la ultima
etapa de reduccidn,

- calcular las medias de los valores absolutos de MVFxr y de MVFy ¢ que se expresan respectivamente como Ur y
Hc (23),

- comparar dichas medias calculadas y seleccionar MVFy r si Ur> Mc tal que el campo vectorial de movimiento
seleccionado MVFy s sea igual a MVF r y su media s sea igual a pr y seleccionando MVFy ¢ si Ur < Hc tal que el
campo vectorial de movimiento seleccionado MVFy s sea igual a MVF cy siendo su media ps igual a uc, (24),

- agrupar los elementos de MVF, el campo vectorial de movimiento de la Ultima etapa de reduccion, cuyos valores
absolutos de componente MVFy s son mayores que Us + ¢, siendo ¢ un término pequefio (25),

- aplicar filtrado de mediana vectorial al conjunto de vectores agrupados (26a) para obtener uno de los dos
candidatos, Vro, a devenir en la estimacion de vector de movimiento global final,

- aplicar el filtrado de mediana vectorial al conjunto vectorial completo de la Ultima etapa de reduccion (26b) para
obtener el otro de los dos candidatos, Vri, a devenir en la estimacion de vector de movimiento global final,

- comparar el niumero de vectores de dicho conjunto agrupado con un umbral predeterminado Thy y la suma de las
diferencias absolutas de componentes de fila y de las diferencias absolutas de componentes de columna de Vro y
VE¢ con otro umbral predefinido Thy (27),

- seleccionar Vrg como estimacion del vector de movimiento global final cuando el nimero de elementos del conjunto
vectorial agrupado es mayor que el umbral Thy y por el contrario seleccionar Vg (27) si dicha suma es mayor que
dicho umbral Tha.

2. Un procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que dicho filtrado de mediana vectorial se puede
formular utilizando un operador de distancia euclidiana.

3. Un procedimiento segun la reivindicacién 2, en el que dicho operador de distancia euclidiana puede ser sustituido
por un operador de valor absoluto.

4. Un procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que dicho campo vectorial de movimiento inicial se
obtiene mediante estimacion de movimiento suave.

5. Un procedimiento segun la reivindicacion 1, en el que dicho Thy se puede elegir como el 25% del nimero de
vectores de grupo rectangular para la ultima etapa de reduccion.

6. Un procedimiento segun la reivindicacion 1, en el que, Thz se puede elegir como 5.

7. Procedimiento segun la reivindicacion 1, en el que ¢ puede elegirse como 1 6 2 para disminuir el impacto de ruido
de estimacion de movimiento y para dar algin sesgo hacia la agrupacion de los vectores grandes Unicamente.

8. Un procedimiento de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que dichas operaciones de célculo de media y de
filtrado de mediana se ejecutan de manera independiente sobre componentes verticales y horizontales de
movimiento.
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9. Un sistema para estimacion de movimiento de camara utilizado en la estimacion de movimiento global para
aplicaciones de video caracterizado que comprende;

- un retardador de trama (1),

- una unidad de estimacién de movimiento suave (2) para obtener el campo vectorial de movimiento inicial requerido,
- una unidad de estimacién de movimiento de camara (3) para aplicar el procedimiento de estimacién de movimiento
de camara revelado en cualquiera de las anteriores reivindicaciones.
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Decision para & , 1, and #,

ie {I.E.”'gk} teniendo en
cuenta las dimensiones de MVF

MVEF,

r

MVF,

3

VMF para (k —1) etapas

VMF en el conjunto completo

MVF,, MVF,,

Calcular medias de

¥ 26a

avE,, |, [mvE ]
VMF en el conjutno agrupado de
vectores P
MVF, , MVF, .
l'l’ff ""L"' i"’],.;_. [(’Jl.
¥ ¥ ¥ : !
Seleccionar los componentes de . - .
MVF con valor medio mayor Seleccionar V. si
(P>Th)
&&
(Ve = Voa| # Vi =V ) > Thy
MVF, I,
3 A O,Irw Wlminnarp_;;_.l
Agurpar las muestras de |
a’l*””F,l._}-_ cuyos valores absolutos
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Figura 2
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