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Figura 1. Representación de una imagen
en el Espacio de Color RGB
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Figura 2. Transformación del Espacio
de Color RGB al Espacio de Hering.

1 Matlab Release 14 con licencia de la Universidad Pontificia Bolivariana
seccional Bucaramanga.

Figura 3. Representación de una imagen
en el Espacio de Color de Hering
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Figura 4. Transformación no lineal del Espacio
de Color RGB al Nuevo Espacio de Hering
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Espacio de Color
de Hering

Espacio de Color
de Hering modificado

4.5

0.3506344

110

19.79239

Componente
YB mínima

Componente
YB máxima

Tamaño del
Rango

105.5 H» 106

19.44175 H» 20

Tabla 1. Conjuntos de convergencias del sistema de
ubicación de placas vehiculares
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Figura 5. Representación de una imagen en
el Espacio de Color de Hering Modificado
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Figura 6. Diagrama de flujo del algoritmo
del método de Newton-Raphson

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Imagen en RGB 

- Transformación de RGB a Hering 
Modificado. 
- Puntos iniciales: 

x(1) = aleatorio; 
x(2) = aleatorio; 
x(3) = aleatorio; 

Para cada píxel de la 
imagen 

RG = NHering(i,j,1); 
YB =NHering(i,j,2); 

WBk = NHering(i,j,3); 
NH = [ RG YB WBk] 

NH = [0 0 0] 
R = 0; G = 0; B = 0; 

x(1) = x(2) = x(3) = 0; 
Si 

No 

2 

1 

3 

R = x(1);G = x(2); B=x(3); 
x(1) = R; x(2) = G; x(3) = B; 

x(1)= aleatorio; 
x(2)= aleatorio; 
x(3)= aleatorio; 

2 

Si 

1 

Pasos Método de  
Newton-Raphson 

 
Paso 1 N-R 
Paso 2 N-R 
Paso 3 N-R 
Paso 4 N-R 
Paso 5 N-R 
Paso 6 N-R 
Paso 7 N-R 

x(1), x(2) ? x(3) ??[0 255] 
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Figura 7.a. Diagrama de bloques del sistema de ubicación
de placas vehiculares mediante segmentación de color.
Figura 7.b. Ejemplo del sistema de ubicación de placas

vehiculares mediante segmentación de color.

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Imagen original 
(Espacio)RGB 

Imagen 
(Nuevo Espacio de 
Colores Oponentes) 

Algoritmo Segmentación de placa 
definiendo un conjunto de 
convergencia e involucrando efectos 
de iluminación 
(Nuevo Espacio de Colores 
Oponentes) 

Imagen Segmentada 
(Nuevo Espacio de 
Colores Oponentes) 

Transformación 
Inversa 

Imagen Segmentada 
(Espacio de Color RGB) 
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Figura 8. Imagen del píxel de prueba

Tabla 2. Convergencia del Método
de Newton-Raphson sobre el píxel de prueba

Iteraciones Error
1 151.8356
2 36.4969
3 20.3563
4 10.9243
5 5.7382
6 2.4832
7 0.8173
8 0.0000
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Tabla 3. Convergencia del Método de
Broyden sobre el píxel de prueba

Iteraciones Error
1 210.8203
2 2.2764
3 16.6853
4 6.3188
5 4.9113
6 2.7418
7 1.6046
8 0.7749
9 0.2742
10 0.0503
11 0.0030
12 0.0000

Tabla 4. Comparación de imágenes y errores de mínimos
cuadrados normalizado de los metodos de inversa

empleados en imagen de placa vehicular segmentada

ElseRED_Norm =0
ElseGREEN_Norm =0
ElseBLUE_Norm =0

ElseRED_Norm =  7.3326e-007
ElseGREEN_Norm =  1.0732e-006
ElseBLUE_Norm =  6.0138e-005

Inversa Método BroydenInversa Método Newton
Imagen original Imagen original

Imagen transformada Imagen transformada
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Tabla 5. Comparación de imágenes y errores de mínimos
cuadrados normalizado de los metodos de inversa

empleados en imagen de placa vehicular segmentada

ElseRED_Norm =0
ElseGREEN_Norm =0
ElseBLUE_Norm =0

ElseRED_Norm =  3.7192e-007
ElseGREEN_Norm =  5.4517e-007
ElseBLUE_Norm =  3.4042e-005

Inversa Método BroydenInversa Método Newton
Imagen original Imagen original

Imagen transformada Imagen transformada

Figura 11. Resultado segmentación de placa usando espacio
de color del nuevo modelo de Hering, considerando la

iluminación generada por las luces del vehículo.
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Figura 12. Imagen Lenna (512´512) , dividida en 20 sub-imágenes de 100´100,
5 sub-imágenes de 100´12, 4 sub-imágenes de 12´100 y una sub-imagen de 12´12.
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Tabla 8. Comparación de imágenes y errores de mínimos
cuadrados normalizado de los metodos de inversa

empleados en imagen de placa vehicular segmentada

ElseRED_Norm =0
ElseGREEN_Norm =0
ElseBLUE_Norm =0

ElseRED_Norm =  9.4686e-006
ElseGREEN_Norm =  1.3412e-005
ElseBLUE_Norm =  3.8340e-004

Inversa Método BroydenInversa Método Newton
Imagen original Imagen original

Imagen transformada Imagen transformada

Tabla 9. Comparación de imágenes y errores de mínimos
cuadrados normalizado de los métodos de inversa

empleados en imagen de placa vehicular segmentada

ElseRED_Norm = 1.8120e-008
ElseGREEN_Norm = 2.5200e-008
ElseBLUE_Norm = 1.0268e-006

ElseRED_Norm =  4.7566e-007
ElseGREEN_Norm =  6.6150e-007
ElseBLUE_Norm =  2.7017e-005

Inversa Método BroydenInversa Método Newton
Imagen original Imagen original

Imagen transformada Imagen transformada

Tabla 6. Registro de tiempos y ENLSE (Error de mínimos
cuadrados normalizado, para cada componente del Espacio
de color RGB, ENLSE_R componente roja, ENLSE_G componente
verde y ENLSE_B componente azul) obtenidos por
transformación inversa mediante el Método de Newton-
Raphson.

 
Ele11 (100??100) 
Tiempo: 156.453’’ 

Sin Errores 

 
Ele12 (100??100) 
Tiempo: 148.469’’ 

Sin Errores 

 
Ele13 (100??100) 
Tiempo: 130.016’’ 

Sin Errores 

 
Ele14 (100??100) 
Tiempo: 244.563’’ 

ENLSE_R 
1.3147e-8 
ENLSE_G 

9.1661e-8 
ENLSE_B 

1.7824e-6  

 
Ele15 (100??100) 
Tiempo: 227.968’’ 

Sin Errores 

 
Ele16 (100??12) 
Tiempo:21.157’’ 

Sin Errores 

 
Ele21 (100??100) 
Tiempo: 167.172’’ 

ENLSE_R 
1.3086e-6 
ENLSE_G 

1.2024e-5 
ENLSE_B 

0.00081057  

Ele22 (100??100) 
Tiempo: 235.375’’ 

ENLSE_R 
1.045e-6 
ENLSE_G 
8.561e-6 
ENLSE_B 

0.00054896  

Ele23 (100??100) 
Tiempo: 150.265’’ 

Sin Errores 

Ele24 (100??100) 
Tiempo: 164.109’’ 

ENLSE_R 
2.6109e-9 
ENLSE_G 

5.6658e-9 
ENLSE_B 

5.2123e-8  

Ele25 (100??100) 
Tiempo: 160.687’’ 

Sin Errores 

Ele26 (100??12) 
Tiempo: 19.094’’ 

Sin Errores 

 
Ele31 (100??100) 
Tiempo: 181.25’’ 

Sin Errores 

Ele32 (100??100) 
Tiempo: 219.063’’ 

Sin Errores 

Ele33 (100??100) 
Tiempo: 198.328’’ 

Sin Errores 

Ele34 (100??100) 
Tiempo: 190.735’’ 

Sin Errores 

Ele35 (100??100) 
Tiempo: 149.312’’ 

Sin Errores 

Ele36 (100??12) 
Tiempo: 18.016’’ 

Sin Errores 

 
Ele41 (100??100) 
Tiempo: 206.828’’ 

ENLSE_R 
4.6524e-7 
ENLSE_G 

3.4938e-6 
ENLSE_B 

5.9495e-5  

Ele42 (100??100) 
Tiempo: 208.172’’ 

Sin Errores 

Ele43 (100??100) 
Tiempo: 214.453’’ 

ENLSE_R 
2.4785e-7 
ENLSE_G 

3.7077e-6 
ENLSE_B 

0.00028725  

Ele44 (100??100) 
Tiempo: 225.828’’ 

ENLSE_R 
1.7046e-7 
ENLSE_G 
9.687e-7 
ENLSE_B 

1.1335e-5  

Ele45 (100??100) 
Tiempo: 163.031’’ 

ENLSE_R 
3.6351e-9 
ENLSE_G 

1.2272e-8 
ENLSE_B 

5.0471e-7  

Ele46 (100??12) 
Tiempo: 17.047’’ 

Sin Errores 

 
Ele51 (100??100) 
Tiempo: 227.734’’ 

ENLSE_R 
9.4056e-7 
ENLSE_G 

6.5984e-6 
ENLSE_B 

0.0001851  

 
Ele52 (100??100) 
Tiempo: 175.282’’ 

Sin Errores 

 
Ele53 (100??100) 
Tiempo: 183.406’’ 

Sin Errores 

 
Ele54 (100??100) 
Tiempo: 208.859’’ 

Sin Errores 

Ele55 (100??100) 
Tiempo: 179.766’’ 

Sin Errores 

Ele56 (100??12) 
Tiempo: 24.109’’ 

Sin Errores 

Ele61 (12??100) 
Tiempo:29.469’’ 

Sin Errores 

 
Ele62 (12??100) 
Tiempo: 23.734’’ 

Sin Errores 
 

 
Ele63 (12??100) 

Tiempo: 26’’ 
Sin Errores 

 
Ele64 (12??100) 
Tiempo: 27.015’’ 

Sin Errores 

Ele65 (12??100) 
Tiempo: 26.296’’ 

Sin Errores 

Ele66 (12??12) 
Tiempo: 5.719’’ 

Sin Errores 

Tabla 7. Registro de tiempos y ENLSE (Error de mínimos
cuadrados normalizado, para cada componente del Espacio
de color RGB, ENLSE_R componente roja, ENLSE_G  componente
verde y ENLSE_B componente azul) obtenidos por
transformación inversa mediante el Método de Broyden.

 
Ele11 (100??100) 
Tiempo: 809.391’’ 

ENLSE 
3.005e-5 
ENLSE_G 
3.634e-4 
ENLSE_B 
0.2006  

 
Ele12 (100??100) 

Tiempo: 1092.593’’ 
ENLSE 

2.4538e-5 
ENLSE_G 

2.7472e-4 
ENLSE_B 
0.0210  

Ele13 (100??100) 
Tiempo: 575.547’’ 

ENLSE 
8.7945e-6 
ENLSE_G 

2.4264e-5 
ENLSE_B 

2.4050e-4  

 
Ele14 (100??100) 

Tiempo: 1150.016’’ 
ENLSE_R 

2.2731e-5 
ENLSE_G 

1.5848e-4 
ENLSE_B 
0.0031  

 
Ele15 (100??100) 

Tiempo: 1409.672’’ 
ENLSE 

2.7998e-5 
ENLSE_G 

1.5237e-4 
ENLSE_B 
0.0073  

 
Ele16 (100??12) 
Tiempo:143.188’’ 

ENLSE 
1.4719e-5 
ENLSE_G 

1.5480e-4 
ENLSE_B 
0.006  

 
Ele21 (100??100) 
Tiempo: 724.813’’ 

ENLSE 
7.8002e-6 
ENLSE_G 

7.1675e-5 
ENLSE_B 
0.0048  

Ele22 (100??100) 
Tiempo: 989.813’’ 

ENLSE 
1.9308e-5 
ENLSE_G 

1.5818e-4 
ENLSE_B 
0.0101  

Ele23 (100??100) 
Tiempo: 292.468’’ 

ENLSE 
8.7733e-7 
ENLSE_G 

2.4792e-6 
ENLSE_B 

2.6786e-5  

Ele24 (100??100) 
Tiempo: 371.172’’ 

ENLSE 
1.8955e-6 
ENLSE_G 

4.1134e-6 
ENLSE_B 

3.8389e-5  

Ele25 (100??100) 
Tiempo: 751.516’’ 

ENLSE 
2.4022e-6 
ENLSE_G 

6.1332e-6 
ENLSE_B 

6.2426e-5  

Ele26 (100??12) 
Tiempo: 33.375’’ 

Sin Errores 

 
Ele31 (100??100) 
Tiempo: 711.672’’ 

ENLSE 
9.1435e-6 
ENLSE_G 

8.5650e-5 
ENLSE_B 
0.0040  

Ele32 (100??100) 
Tiempo: 977.453’’ 

ENLSE 
1.3250e-5 
ENLSE_G 

7.3812e-5 
ENLSE_B 

9.3817e-4  

Ele33 (100??100) 
Tiempo: 614.625’’ 

ENLSE 
4.4260e-6 
ENLSE_G 

1.7332e-5 
ENLSE_B 

2.0345e-4  

Ele34 (100??100) 
Tiempo: 678.016’’ 

ENLSE 
4.8921e-6 
ENLSE_G 

1.8055e-5 
ENLSE_B 

2.1795e-4  

Ele35 (100??100) 
Tiempo: 565.25’’ 

 
ENLSE 

5.4685e-6 
ENLSE_G 

2.5006e-5 
ENLSE_B 
0.0011  

Ele36 (100??12) 
Tiempo: 24.5’’ 

Sin Errores 

 
Ele41 (100??100) 
Tiempo: 671.282’’ 

 
ENLSE 

6.6914e-6 
ENLSE_G 

5.0250e-5 
ENLSE_B 

8.6709e-4  

Ele42 (100??100) 
Tiempo: 881.718’’ 

ENLSE 
3.46e-6 
ENLSE_G 

1.1566e-6 
ENLSE_B 

8.0480e-5  

Ele43 (100??100) 
Tiempo: 1152.032’’ 

ENLSE 
2.1742e-5 
ENLSE_G 

3.2524e-4 
ENLSE_B 
0.00252  

Ele44 (100??100) 
Tiempo: 1007.703’’ 

ENLSE 
4.8957e-6 
ENLSE_G 

2.7822e-5 
ENLSE_B 

3.2452e-4  

Ele45 (100??100) 
Tiempo: 357.844’’ 

ENLSE 
1.9757e-6 
ENLSE_G 

6.6025e-6 
ENLSE_B 

2.7166e-4  

Ele46 (100??12) 
Tiempo: 14.156’’ 

Sin Errores 

 
Ele51 (100??100) 
Tiempo: 903.687’’ 

ENLSE 
4.2848e-6 
ENLSE_G 

3.0060e-5 
ENLSE_B 

8.5029e-4  

 
Ele52 (100??100) 
Tiempo: 828.953’’ 

ENLSE 
1.2837e-5 
ENLSE_G 

2.9201e-5 
ENLSE_B 

1.1284e-4  

 
Ele53 (100??100) 

Tiempo: 1306.859’’ 
 

ENLSE 
6.1302e-5 
ENLSE_G 
0.0011 
ENLSE_B 
0.2927  

 
Ele54 (100??100) 
Tiempo: 496.969’’ 

ENLSE 
1.9149e-6 
ENLSE_G 

6.1556e-6 
ENLSE_B 
8.444e-5  

Ele55 (100??100) 
Tiempo: 627.016’’ 

ENLSE 
1.0434e-5 
ENLSE_G 

3.4563e-5 
ENLSE_B 
0.0018  

Ele56 (100??12) 
Tiempo: 91.813’’ 

ENLSE 
8.9342e-6 
ENLSE_G 

4.2084e-5 
ENLSE_B 
0.0037  

Ele61 (12??100) 
Tiempo:125.953’’ 

ENLSE 
3.5619e-7 
ENLSE_G 

2.5373e-6 
ENLSE_B 

6.4681e-4  

 
Ele62 (12??100) 
Tiempo: 119.64’’ 

ENLSE 
1.0459e-5 
ENLSE_G 

6.4649e-5 
ENLSE_B 

2.6611e-4  

 
Ele63 (12??100) 

Tiempo: 190.219’’ 
 

ENLSE 
3.1647e-5 
ENLSE_G 

7.8830e-4 
ENLSE_B 
0.3858  

 
Ele64 (12??100) 
Tiempo: 74.922’’ 

ENLSE 
6.6482e-6 
ENLSE_G 

2.2738e-5 
ENLSE_B 

2.7827e-4  

Ele65 (12??100) 
Tiempo: 94.172’’ 

ENLSE 
2.6357e-5 
ENLSE_G 

1.3281e-4 
ENLSE_B 
0.0306  

Ele66 (12??12) 
Tiempo: 14.532’’ 

Sin Errores 




