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Métodos

+ Com Contato Fisico

* Maquinas CMM (Coordinate-Measuring
Machine)

+ Utilizacao de braco mecanico para medicao de
coordenadas

+ Sem Contato Fisico

+ Baseados em Volume
* Baseados em Superficie
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Reconstrucao 3D

* Métodos baseados em Volume
» Tomografia, Ressonancia, etc

* Métodos baseados em Superficie
* Reconstrucao por 7ime of Flight

* Reconstrucao por Luz Estruturada
* Projecao de um padrao de luz sobre o objeto
+ Pontos, linhas, grades e etc)

+ Utilizacao de um sensor para capturar as
Imagens

* Reconstrucao por Estereoscopia
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Reconstrucao por Luz Estruturada

» Método da Triangulacao
¢ Sensor 1: Camera
+ Sensor 2: Laser

* Problema
» Mover o ponto por toda a superficie do objeto
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Reconstrucao por Luz Estruturada

» Técnicas de Aceleracao

+ Projetar um plano de luz sobre a cena
formando uma linha

+ Projetar varios planos de luz paralelos
(ou em forma de grade)
+ Vantagem
+» Varredura mais rapida da cena
+ Problema

+» Estabelecimento de correspondéncias
entre os pontos projetados e os pontos
visiveis na imagem capturada pela camera
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Reconstrucao por Luz Estruturada
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Reconstrucao por Luz Estruturada

* Projecao de Varios Feixes
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Reconstrucao por Luz Estruturada
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Reconstrucao por Estereoscopia




Reconstrucao por Estereoscopia

+ Mapa de Disparidade
* Correlacao
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Reconstrucao por Estereoscopia

» Correlacao entre pontos das imagem

+ Como saber onde esta o ponto na outra
imagem ?
+ Usam-se méetodos de similaridade entre
Imagens
* Sum of Absolute Differences
+ Sum Of Squared Differences
* Normalized Cross-Correlation
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Reconstrucao por Estereoscopia

+ Retificacao

+ Procura restringir a busca do par de um
ponto a uma linha




Reconstrucao por Estereoscopia

+ Retificacao
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Reconstrucao por Estereoscopia

+ Retificacao
+ Método dos Oito Pontos

+ Utiliza 4 pontos conhecidos em cada uma das
iImagens

» Gera uma Transformacao Perspectiva
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Reconstrucao por Estereoscopia

+ Retificacao
+ Método da Calibracao

+ Utiliza uma mesma imagem ja conhecida, que
e vista pelas duas cameras

+ Calcula parametros da cameras
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Exemplo de Projeto
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Reconstrucao por Luz Estruturada

+ Calibracao do Sistema
* Pode ser classificada como fotogrametrica

+ Utilizacao de uma placa de calibracao
chamada de "gabarito”

cixo de rotagao
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Reconstrucao por Luz Estruturada

+ Hardware utilizado
¢+ Emissor de LASER de linha
¢ Suporte para os equipamentos
+ \Webcamera
* Eixo de Rotacao o




Projeto
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4.2. Calibracao do Sistema

virtual
reality

e Apreirtaxnte

PUCH
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4.2. Calibracao do Sistema




4.2. Calibracao do Sistema




4.3. Montagem do Objeto no Sistema
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Aquisicao das Imagens
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4.4, |dentificacao da Luz Estruturada




4.4, |dentificacao da Luz Estruturada




4.4, |dentificacao da Luz Estruturada
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4.5. Reconstrucao a partir das Imagens

da curva ao gabarito;
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4.5. Reconstrucao a partir das Imagens
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4.5. Modelagem do Objeto 3D




