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1. Introdução

A visão computacional é a área de estudos onde se busca
extrair informações de uma imagem digital que retrate al-
guma cena do mundo real. Diversos problemas podem ser
tratados usando visão computacional, como por exemplo a
identificação de uma pessoa especı́fica em meio a um grupo,
a detecção de um possı́vel tumor em uma mamografia, ou a
inserção de um objeto virtual na imagem original de forma
realista.

Para vários desses problemas que são tratados no con-
texto de visão computacional, uma etapa de sua resolução é
a estimação da pose no mundo real de algum objeto na ima-
gem original. Tendo em vista a dificuldade de se identificar
algum objeto genérico em uma imagem, uma estratégia é
colocar sobre o objeto a ser localizado algum tipo de marco
visual, que seja de fácil identificação. Com isso, basta iden-
tificar a pose daquele marco que se terá a pose do objeto de-
sejado.

A identificação da pose do marco visual, é feita correlaci-
onando sua posição e o tamanho na imagem original a uma
posição e rotação absolutas no mundo real. Isso é possı́vel
de se obter tendo-se a calibração da câmera que obteve a
imagem.

O presente trabalho propõe a criação de um sistema de
estimação de poses utilizando marcos geométricos que seja
robusto, preciso, e escalável.

2. Trabalhos Relacionados

Diversos problemas efetuam em alguma etapa a
estimação de poses. No futebol de robôs, a estimação de
poses é necessária para se conhecer a posição da bola, e a
pose de cada integrante do time. Tradicionalmente, são usa-
dos marcos visuais baseados em blobs de cor, como pode
ser visto em [2] e [1]. Esta abordagem apresenta a van-
tagem de ser simples, para identificar o marco na ima-
gem basta aplicar um filtragem para se extrair os pixels
que se encontram dentro do sub-espaço que define uma de-
terminada cor em algum espaço de cor, como RGB ou
YUV. Contudo, a extração das cores é muito susceptı́vel a
variação de luz e à ruı́dos. Isso diminui a robustez do sis-

tema, e diminui a quantidade de marcos que se pode utilizar
simultaneamente, já que a quantidade de cores se pode de-
finir um sub-espaços é pequena.

Um outro tipo possı́vel de marco seriam LEDs, como
visto em [5]. Este método é mais robusto que o uso de blobs
coloridos, uma vez que não é tão sensı́vel à variações de
iluminação. Mas ainda há o problema de não se obter mui-
tos marcos diferentes, além da necessidade de se desenvol-
ver um circuito que precisa ser alimentado.

Um sistema de marcos voltado para a área de realidade
aumentada, mas que é muito utilizado em geral é o ARTool-
Kit [6]. Ele utiliza marcos geométricos, localizados a partir
da borda preta que obrigatoriamente devem ter, e encontra
a unicidade do marco correlacionando o padrão dentro da
borda preta com um banco de dados de padrões. Uma das
desvantagens, é que por calcular a homografia que trans-
forma as coordenadas da imagens para a pose no mundo
real utilizando somente a borda preta do padrão, muita
informação é desperdiçada. Os pontos internos do marco,
como os vértices que surgem no padrão, podem ser utiliza-
dos para diminuir o erro da localização. Zhang [7] realizou
um estudo comparativo entre alguns métodos que também
utilizam esta abordagem.

Outra forma de reconhecer os marcos é montando um
sistema de reconhecimento topológico entre as regiões pre-
tas e brancas da imagem segmentada [4], o sistema D-touch
[3] utiliza esta abordagem, tornando possı́vel aos marcos
serem desenvolvidos de forma bem compreensı́vel aos se-
res humanos.
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