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Como calcular a relacao cruzada!’
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Informacoes de Arestas
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Classificacao de Rastreamento

Sensores

Visao

Hibrido

Com

Marcadores

Sem

Marcadores

Com Modelos

Sem Modelos

Textura

‘4 1.t [4RIeN




O Que € uma Aresta’
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Descontinuidade na superficie

Descontinuidade de profundidade

Descontinuidade de cor

Descontinuidade de iluminagao
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Gradiente
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Gradiente
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Sobel

— Aproxima a derivada como uma soma ponderada
— Bordas de intensidade e espessuras diferentes
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Canny

— Detector étimo
— Boa deteccao
— Boa localizacao
— Resposta minima
— Sequencia de passos
— Suavizagao da imagem
— Sobel
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Imagem Original

YoXeri -




Sobel
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Rastreamento Baseado em Arestas
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|. Imagem do Quadro Atual
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2.Amostragem de Pontos
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2.Amostragem de Pontos
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2.Amostragem de Pontos
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3.Teste de Visibilidade
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3.Teste de Visibilidade
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4. Casamento de Pontos
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4. Casamento de Pontos
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4. Casamento de Pontos
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4. Casamento de Pontos
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5. Calculo da Pose

— Minimiza o erro de reprojecao

dist(P(M ), m._,)
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5. Calculo da Pose

— Minimiza o erro de reprojecao

min E dist(P(M ), m._,)
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5. Calculo da Pose

— Minimiza o erro de reprojecao

mmzp dist(P(M ), m._,)
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5. Calculo da Pose

— Levenberg-Marquardt
— Sistemas de minimos quadrdticos
— Utiliza o método de Gauss-Newton e gradiente descendente
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Multiplas Hipoteses
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Multiplas Hipoteses
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Multiplas Hipoteses
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Multiplas Hipoteses
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Multiplas Hipoteses
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Rastreamento sem Marcadores




