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Contexto

A maior parte dos animais utiliza-se do aparelho óptico como sensor para interagir com o ambiente. A navegação, reconhecimento e manipulação de objetos estão entre as atividades que são melhor realizadas quando se tem noção da estrutura tridimensional (3D) da cena. 

Esse processo de entender a estrutura 3D de uma cena a partir de imagens bidimensionais é uma das funções mais importantes do nosso sistema visual [1, 2]. Essa capacidade provém da integração de várias percepções visuais, tais como shading, sombras, estéreo, contornos de oclusão, em conjunção com estímulos provenientes de um nível mais alto (e.g. conhecimento prévio da cena). Em muitos casos, o sistema óptico humano é capaz de extrair uma boa representação mental a partir de uma única imagem, assim como identificar o material do qual o objeto é feito.

O objetivo principal dos pesquisadores da área de Visão Computacional é replicar as funcionalidades do sistema óptico humano no computador. Com relação ao problema em questão, esse sistema ideal seria capaz de extrair automaticamente informações a respeito da geometria e das propriedades do material de um objeto. Além disso, outro objetivo buscado pelos pesquisadores é que esse sistema seja barato de construir, a fim de que usuários comuns possam usufruir das técnicas desenvolvidas.

As aplicações de tal sistema são inúmeras. Entre elas podemos citar: design industrial, animação e entretenimento, museus virtuais [3].

Motivação

Na área de reconstrução 3D existem basicamente dois tipos de técnicas: ativas e passivas. Técnicas passivas não impõem restrições de iluminação a cena; isto significa que as imagens são tiradas sob condições normais de iluminação. Um problema significativo desse tipo de técnica é que ela não funciona em objetos sem textura, onde não existem características salientes (tome como exemplo uma câmera se aproximando de uma parede de cor branca). Esse é um problema que vem sendo tratado há alguns anos por diversos autores [4, 5, 6], mas ainda não existe uma solução satisfatória.

Já as técnicas ativas são baseadas em projetar padrões na cena utilizando algum dispositivo (lasers, luzes direcionadas, luzes pontuais, etc.), e inferir a estrutura 3D segundo a maneira com a qual os padrões projetados se deformam sobre os objetos da cena. Seguindo esse fato, a textura artificial gerada pelo dispositivo ativo produz um conjunto de características que permitem uma reconstrução 3D densa [7]. 

O autor Jean-Yves Bouguet descreve uma técnica ativa baseada em shadow scanning. Tal técnica consiste basicamente de uma câmera, uma luz pontual direcionada para o objeto a ser reconstruído e um plano de apoio [8]. É nesse contexto que esse projeto se apresenta, visando executar os passos descritos por Bouguet para desenvolvimento de um sistema de reconstrução 3D.
Objetivo

Este projeto tem como objetivo estudar e implementar a técnica ativa de reconstrução 3D proposta por Jean-Yves Bouguet em sua tese de doutorado intitulada “Visual methods for three-dimensional modeling”, defendida em 1999 [8].

Além disso, será realizado um estudo com relação a tipos de câmeras e condições de iluminação satisfatórias para a execução dessa técnica. Por exemplo, existem autores que relatam a utilização de salas escuras para o scanning, já outros restringem a implementação para um certo tipo de câmera, logo, é importante fazer uma distinção com relação a esses parâmetros.

Cronograma

· Levantar o estado da arte em técnicas ativas: pesquisar e estudar técnicas para reconstrução 3D de cenas, dando ênfase às chamadas técnicas ativas;

· Estudar a biblioteca de visão computacional OpenCV: identificar e estudar algoritmos implementados na biblioteca de visão computacional chamada OpenCV adequados ao desenvolvimento deste projeto, que servirão de suporte ao trabalho;

· Definir o cenário do protótipo: definir aspectos como câmeras a serem utilizadas para captura das cenas do objeto a ser reconstruído, a disposição das fontes de luz na cena, bem como outros fatores importantes para o processo de reconstrução;

· Desenvolvimento do sistema de reconstrução 3D: implementação do protótipo;

· Escrita do relatório: escrever a monografia do trabalho de conclusão de curso de graduação, descrevendo o estado da arte levantado, a implementação do sistema, os resultados e as dificuldades encontradas.
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