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1. Revisão Bibliográfica

A realidade aumentada(RA) busca oferecer formas de
interação altamente intuitivas aos seus usuários, incorpo-
rando técnicas de interoperabilidade que tendem a simular
as maneiras naturais de manipulação dos objetos reais.

O uso das mãos para a interação com os objetos virtuais
em RA é um exemplo das tendências para interação mais
intuitiva e está sendo explorada em diversos trabalhos.

A utilização de dedos e alguns gestos das mãos para a
interação com objetos virtuais 3D em RA foi explorada por
Buchmann et al. no sistema denominado FingARtips. Esse
sistema emprega o rastreamento de três marcadores fiduci-
ais anexados a uma luva. Além dos marcadores a luva em-
prega dispositivos para proporcionar ”feedback”ao manipu-
lar um determinado objeto. Embora a solução seja simples,
o uso de uma câmera e de três marcadores restringem a li-
berdade de rotação da mão do usuário, devido a oclusão dos
marcadores. O rastreamento utilizado é bastante suscetı́vel
a variação da luminosidade do ambiente, implicando pro-
blemas na sua usabilidade[1].

O Handvu é um sistema que possibilita o rastreamento
de mãos e reconhecimento de gestos. Emprega o método de
rastreamento denominado ”Flock of Feature”, que possui
como caracterı́sticas principais, baixas taxas de falso posi-
tivo e comportamento invariante às interferências do ambi-
ente. O sistema, porém, utiliza somente a localização (x,y)
das mãos do usuário para a movimentação de objetos virtu-
ais 3D no ambiente de RA[2].

Luo desenvolveu o PACE (Personal Augmented Com-
puting Environment), sistema que emprega o rastrea-
mento de mãos e reconhecimento de gestos em dispo-
sitivos móveis, empregando as técnicas de rastreamento
de modo escalável. Esse sistema permite ao usuário in-
corporar as caracterı́sticas biométricas individuais, de
forma a melhorar a acurácia do rastreamento. O traba-
lho utilizou caracterı́sticas de haar para construir os mo-
delos de formato da mão. Essas caracterı́sticas extraem as
diferenças de intensidades de uma área de vizinhança re-

tangular como sendo valores da caracterı́sticas. As van-
tagens é a facilidade de computar, caso a imagem seja
pre-processada em uma imagem integral, e a possibili-
dade de capturar a textura de um objeto ao invés das linhas
de contorno[4].

Outra forma de extrair caracterı́sticas foi proposta
por Lowe et al. denominada SIFT(Scale Invariant Fea-
ture Transform) que fornece caracterı́sticas robustas para
mudanças na escala e rotação de determinados obje-
tos na imagem[3]. O uso de Adaboost com SIFT no re-
conhecimento da postura das mãos foi proposto por
Wang, para aprimorar o uso das mãos na interação hu-
mano - robô . Como resultado desse trabalho Wang obteve
um detector robusto, pouco afetado pelos ruı́do do ambi-
ente [5].

Este trabalho propõe a utilização do SIFT na detecção
das mãos para a interação com objetos 3D em ambientes de
Realidade aumentada.
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