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Introduccion (1)

A ldentificacion por huella
dactilar, ofingerprinten
Inglés, se basa en las
elevaciones de la piel
(crestas) formando lineas.

A Los espacios entre lineas se
denominan valles (8 mm)

A Es un patrén biométrico
muy estudiado y
desarrollado
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Introduccion (1)

A Las huellas pueden ser distinguidas basando
en las caracteristicas de las crestas

A Son diferentes hasta en el caso de hermanos
gemelos

A Alta universalidad, unicidad, permanencia,
rendimiento y aceptabilidad




Introduccion (I1)

A  Partes de la huell®®asgos Locales (a) vs Rasgos Globales (b)

A  Globales: Delta, Core
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Introduccion (1V)

A

La huella dactilar consta, pues, de un conjunto de crestas
orientadas

En funcion del patron de flujo de las crestas se diferencian 5
grandes tipos de huellas

La clasificacion ayuda a reducir el espacio de busqueda
La realidad es un poco terca: >65% son loops
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Introduccion (V): paradigmas

i

Manual

Los expertos usan una combinacion de rasgos visuales, minucias y
experiencia

Todavia se usa en ciertas etapas de prevencion de delincuencia
Basado en Imagen
Utiliza simplemente apariencia visual
Requiere que la imagen completa sea almacenada (grandes plantille

Basado en Textura

Trata la huella dactilar como una imagen orientada de textura
Muy poca precision debido a la poca carga de textura de las huellas

Minucias
Usa la posicion relativa de las minucias
La solucion mas popular
La mas parecida a la técnica manual



Introduccidén (VI1): Correlacidn por Imagen
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Impostor Match

A Ventajas A Inconvenientes
A No requiere preprocesado A Almacenamiento muy
muy avanzado pesado
A Imagenes de baja resolucion A Requiere alineamiento
A Rapido preciso

A Poco robusto a cambios’



Introduccidn (VII): Matching basado en textura

A

A

A
A

Ventajas

Buen rendimiento en imagenes
de mala calidad

Rasgos estadisticamente
iIndependientes de minucias (s¢
pueden combinar)

A Inconvenientes

Requiere buen alineamiento

No es invariante a traslaciones
orientaciones y distorsiones

Muy poco preciso



Introduccion (y VII: Minucias

«Rotation

«Scaling

e Translation

eElastic distortion
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A Ventajas A Inconvenientes
A Invariante a traslaciones, A Sensible a calidad de imagen
rotacionesy escalas A Poco robusto a distorsiones

A Muy preciso no lineales
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Adquisicion

A Adquisicion oftline
Escaneo de un impreso
Recomendaciones FBI: 500 dpi, 256 niveles gris
Aplicaciones policiales/judiciales
A Adquisicion online
Tiempo real
Scanners
Aplicaciones civiles
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Preprocesado ()

A Problema fundamental: distinguir lo que es
cresta de lo que no

A Variabilidad inter e intra imagen:
Diferencias de brillo y contraste en la imagen
Distinta presion

Humedad
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Preprocesado (y Il)

A Esguema preprocesado de huellas digitales
Mejora de la imagen mediante filtros

Binarizacion: clasificacion de los pixels en
cresta/necresta

Evaluacion de la calidad de la huella
Extraccion de la Region de Interés (ROI)

13



—!

Mejora de la Imagen ()

A Aplicar filtros lineales direccionales
Eliminar ruido

Acentuacion de contornos y transiciones claro
oSscuro

A Para calcular las direcciones de los filtros es
necesario calcular ehapa o de orientacion

Angulos de las crestas
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Mejora de la Imagen (Il

A Estimacion de la orientacion

Se basa en dividir la imagen en bloques y aplicar
criterios de localidad

A Enun pequefio entorno las variaciones de angulos
entre crestas seran minimas

A Nos permite calcular orientaciones por optimizacion
(minimos cuadrados)
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Mejora de la Imagen (ll1)

(a) Divide the input fingerprint image into blocks of size W x W.

(b) Compute the gradients G, and G, at each pixel in each block [4].

(c) Estimate the local orientation at each pixel (1, 7) using the following equations [28]:

0(z,7)

QGr[u,U)Gy(u,ﬂ), (1)

2 2 (G(wv) = Gy(w)), )

u=1— = U:j—%
L ViGd)
2 )

where W is the size of the local window; G, and G, are the gradient magnitudes in z and y

directions, respectively.
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Mejora de la Imagen (1V)

(d) Compute the consistency level of the orientation field in the local neighborhood of a block
(z, 7) with the following formula.:

o 1 T .
Cli,j) = —. > (80,5 —6(i,5), )
{ir.jr}ED
9 -0 = d if (d = (8" — 8 + 360) mod 360) < 180, )
N d — 180 othervise, ”

where D represents the local neighborhood around the block (1, 7) (in our system, the size
of D is 5 x 5); N is the number of blocks within D; 8(:',3") and 6(z,7) are local ridge
orientations at blocks (', 3") and (1, 7), respectively.

(e) If the consistency level (Eq.(5)) is above a certain threshold T, then the local orientations
around this region are re-estimated at a lower resolution level until C'(z, 7) is below a certain
level.
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Mejora de la Imagen (V)




