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Na reconstrucao de cenas baseada em multiplas visoes é preciso que ten-
hamos um conjunto de imagens obtidas no mesmo instante de tempo, para
reconstruir a cena por triangulacao. Isso requer o conhecimento dos instantes
de tempo de multiplas seqiiéncias de video. Em alguns casos essa sincronizagao
pode ser realizada diretamente através de hardware, em outros casos pode ser
feita manualmente. Porem em diversos casos nao estd disponivel uma sin-
cronizacao feita por hardware e a medida que o numero de seqiiéncias au-
menta se torna mais custoso sincroniza-las manualmente. Além disso em muitos
casos, como aplicagoes de tempo real, é impossivel sincronizar manualmente
as seqiiéncias. Nesses casos métodos de sincronizagao automaéticos se tornam
necessarios.

Sincronizacao de videos: Wolf e Zomet.[10] propuseram um algoritmos de
sincronizacao que determina a diferenca de tempo através de uma minimizagao
do posto de uma matriz empilhada com dados de rastreamento de duas cameras.
Caspi et al.[7] propuseram um método de sincronizagdo baseado em corre-
spondéncia entre trajetéria de objetos. Yan e Pollefeys[11] propuseram um
método de sincronizagao automatica baseado em correlacao entre distribuigoes
de pontos de interesse no tempo e espago entre seqiiéncias de video e Tresadern e
Reid[8] desenvolveram um método que estima o offset de tempo entre seqiiéncias
de video baseado em rastreamento de objetos nao rigidos com aceracea de sub-
frame.

Detectores e descritores de pontos de interesse:

Um dos primeiros detectores de pontos de interesse em imagens data de
Moravec[6] seu método considerava um cérner como sendo um ponto com baixa
autosimilaridade, O trabalho de Moravec foi posteriormente melhorado por Har-
ris and Stephens[3] que aumentaram a repetibilidade do método de Moravec
sendo um detector amplamente utilizado. Lowe[4] em 1999 estendeu o tra-
balho de Harris tornando o detector independente da escala. Posteriormente
Lowe[5] criou um detector e descritor de pontos de interesse em imagens, in-
variante a rotagdo e escala apelidado de SIFT, que obteve grande sucesso em
aplicacoes como rastreamento e reconhecimento. Mais recentemente Herbert et
al.[2] propuseram o SURF (speeded up robust features) que foi mostrado ser
mais eficiente [1, 2, 9] e obter uma taxa de acerto tao boa ou melhor que a do
SIFT tanto em ambientes internos quanto externos.

Dado o sucesso obtido pelo SURF na representagdo e correspondéncia de
pontos de interesse, matching de imagens e reconhecimento. Esse trabalho se
propoe a estudar como o descritor do surf pode ser adaptado e utilizado para



resolver o problema de sincronizacao de multiplas seqiiéncias de video da mesma
cena.
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