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Resumo

Reconstrugdo 3D no contexto de Visdao Computacional sempre foi uma tarefa
computacionalmente complexa. Aplicacbes baseadas nesse tipo de técnica vém
ganhando destaque na industria nos anos recentes. Navegagao autbnoma para carros
auto-dirigiveis, drones, robds; oculos de realidade aumentada sdo exemplos dessas
aplicagdes. Técnicas usando cameras estéreo sao bastante pesquisadas como uma
solugcdo barata e mais acessiveis quando comparado com sensores de luz. Este
trabalho tem como objetivo apresentar uma nova técnica para uso de cameras estéreo
utilizando multiplas segmentagdes das imagens, com objetivo de aumentar a precisao
na construcdo de mapas de disparidade. Em conclusdo, o trabalho deve validar
experimentalmente o método proposto, inclusive com respeito a sua eficacia,
apresentando suas vantagens e desvantagens com relagéo a técnicas existentes.
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Abstract

3D reconstruction in Computer Vision has always been a computationally intensive task.
Applications based on this technique have grown substantially in the industry in recent
years. Autonomous navigation for cars, drones and robots; augmented reality glasses
and many others are examples of such kind of applications. Techniques using stereo
cameras are widely solicited for being cheaper and more accessible than light sensors,
for instance. This work’s goal is to present a novel technique based on stereo cameras
to improve any base disparity maps on a set of image segmentations. In conclusion, it
should present experiments that can show how effective the method will perform, with
its advantages and disadvantages.
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1. Introducao

Nos ultimos anos em Visdao Computacional a reconstru¢do 3D com uso de
cameras estéreo vem sendo muito pesquisada na academia. O uso de cameras se
mostra como uma alternativa mais barata quando comparada com uso de sensores de
luz. Diversas aplicagbes fazem uso dessa tecnologia, desde navegagao autbnoma de
carros, drones[4] e robds; a aplicacdes de realidade aumentada[5] que recentemente
vem ganhando destaque. No geral, essas aplicacbes precisam compreender o
ambiente em que estdo situados para tomar decisdes, seja para desviar de obstaculos
ou interagir com objetos reais.

As cameras além de terem a capacidade coletar mais informagdes como cor,
nao tem a limitagcdo de distancia que sensores de luz apresentam. Sensores tipicos
conseguem ver em torno setenta metros e uma resolugéo inferior a de imagens. As
principais desvantagens das cameras sdo que na auséncia de luz, elas perdem a
capacidade de coletar as imagens, e o poder de processamento necessario para fazer
a reconstrucao.

O conceito de cameras estéreo foi idealizado com o objetivo de imitar a visao
humana e consiste em um conjunto de duas ou mais cameras separadas por uma
distdncia qualquer. Essas cameras devem estar alinhadas em um mesmo eixo, e
miradas em uma mesma diregdo. Com essa configuracdo ha uma garantia que dado
um pixel da foto da esquerda na linha r, sua imagem na foto da direita estara na
mesma linha r, com a diferenga de um deslocamento d.

Para a técnica de reconstrugdo com cameras estéreo funcionar com perfeicéo é
preciso mapear cada pixel da imagem da camera da esquerda para seu respectivo
pixel da imagem da direita sem erros. Mesmo na configuragdo estéreo, em que o
espaco de busca é reduzido para apenas uma linha da imagem, padrbées como cores
soélidas e texturas com caracteristicas repetitivas dificultam o mapeamento. Além disso,
mais desafios aparecem com o requisito de aplicacbes que possam rodar em tempo
real com recursos limitados. Um bom exemplo € o de navegagédo para drones
mencionado acima, o drone ndo pode carregar muito peso, logo deve carregar um
hardware limitado, e obviamente precisa de execu¢cdo em tempo real.

A principio este trabalho ndo ira se preocupar com as limitacées de hardware e
aplicagcdes de tempo real. O foco sera em moldar uma técnica nova que possa
melhorar a precisdo de um mapa de disparidade previamente calculado. Tipicamente
métodos com otimizagdo global tendem a superar métodos locais em preciséo.
Contudo, métodos locais tendem a ser mais rapidos e necessarios para as aplicagdes
que precisam ser executadas em tempo real. Em uma tentativa de buscar o meio termo
entre essas duas técnicas, métodos que usam segmentagdo de imagens comegam a
ser apresentados [1][3]. As segmenta¢des permitem que otimizagdes sejam feitas



baseada em regides com contexto semelhante, reduzindo o escopo quando comparado
com métodos de otimizagdo global, mas absorvendo mais informagdo que métodos
locais tradicionais.

Esse trabalho propde testar uma técnica com uso de varias segmentacdes para
aprimorar um mapa disparidade dado como entrada. Em cima de cada uma das
segmentagdes, planos serdo estimados com intuito de corrigir ruidos do mapa inicial.
Em seguida as informacdes dos varios planos serdao combinadas a fim de produzir um
resultado mais preciso. Outros métodos de pds-processamento ainda podem ser
aplicados em cima do resultado combinado para melhorar ainda mais a precisao.



2. Objetivo

O objetivo deste trabalho é propor um método novo para corregcdo de mapas
disparidade com base em multiplas segmentagdes da imagem-base, e um mapa de
disparidade previamente calculado. A técnica proposta deve dar como saida um novo
mapa de disparidade com precisdo melhorada quando comparado a entrada. Além
disso, também seréo feitos experimentos para avaliar a técnica proposta.
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