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Definição do tema

O objetivo desse trabalho é recuperar as coordenadas tridimensionais de pontos a 
partir das imagens em movimento de uma cena produzidas por diversas câmeras. A 
partir da posição bidimensional dos pontos registrados por cada câmera, obtém-se as 
coordenadas 3D dos mesmos.

Ao redor da lente de cada câmera são posicionados leds operando no 
infravermelho. A luz dos leds ilumina o set de gravação e na frente da lente coloca-se 
filtros passa-banda para o infravermelho. No set são colocadas bolas de 1 cm de 
diâmetro com material refletor no infravermelho. Essas bolas, em geral, são colocadas 
nas articulações do corpo de uma pessoa. A partir das imagens gravadas por cada 
câmera, que captarão praticamente somente os reflexos das bolas, recupera-se a posição 
tridimensional das mesmas. Essas posições são aplicadas nas articulações de um 
personagem virtual modelado em programas 3D. Dessa maneira, aplica-se o movimento 
da pessoa no personagem virtual.

Esse trabalho faz parte do desenvolvimento de um sistema óptico de captura de 
movimento que está sendo desenvolvido no NPDI e é a última etapa para se obter os 
dados da posição tridimensional dos pontos. Serão testados alguns métodos para 
desenvolver o algoritmo de triangulação das câmeras. O trabalho começará com duas 
câmeras para, ao final, se trabalhar com seis câmeras. Cada câmera será calibrada para 
se obter seus parâmetros intrínsecos e extrínsecos. A partir daí obtemos a matriz 
fundamental ou a essencial de pontos correspondentes, a matriz de cada câmera a partir 
da matriz fundamental ou essencial e as coordenadas tridimensionais dos pontos. 
Alguns métodos serão testados para se optar pela melhor variante para se obter os
resultados.
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