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Introdugdo

O que é odometria?

m E um método amplamente usado para estimar posicdo de
um robd.

m A idéia fundamental da odometria é a integracdo de
informacdo incremental do movimento ao longo do tempo,
o que envolve acumulac3o de erros.




Odometria visual
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Introdugdo

m Extracdo de Features.

m Correlacdo Features.

m Estimacdo Movimento.



O que é uma imagem omnidirecional?

Odometria

visual m Basicamente é uma imagem com um campo de visdo de
omnidirecional
360 graus.

Introdugdo

Figura: Exemplo de Imagem Omnidirecional.
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Odometria
IE]
omnidirecional
Gabriel Leivas

Oliveira

Introdugdo

m Odometria visual com uso de fluxo ptico em imagens
omnidirecional retificadas Bird's eye view.



Fluxograma do sistema proposto
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Figura: Fluxograma sistema.
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Trabalhos relacionados
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m Odometria visual de um rover com fluxo éptico e filtro de
kalman iterativo, com imagem panordmical2].

Tefiellias m Propde uma adapta¢do do fluxo 6ptico para imagens ndo

relacionados retificadas com o uso de adaptacdo de vizinhancga(alto
custo computacional)[3].

m Trata de odometria visual com sistemas de multiplas
cameras(ladybug)[8].



Trabalhos relacionados(2)
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m Propde um método de odometria visual em imagens n3o
retificadas com um novo método de remocdo de outliers
Trabalhos ~ .
relacionados no processo de correspodéncia(7].
m Um método de retificagdo de retificacdo de imagem
omnidirecional para Bird-eye view [4].



Calibracdo de camera
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m Usou-se o método de calibracdo omnidirecional proposto

Gabriel Leivas
Oliveira
17 - Image points (+) and reprojected grid points (o)

Metodologia
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Retificacdo imagem Bird's eye view
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m Com o resultado da calibracdo alimenta-se a retificacdo
Bird’s eye view.

Metodologia

Figura: imagem original Figura: Imagem retificada




Fluxo Optico
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m Fluxo éptico significa o rastreamento de caracteristicas
especificas(pontos) em uma imagem através de multiplos
frames.

m Uso de fluxo dptico:

Fluxo Gptico m Localizar objetos de um frame para o seguinte.
m Determinar a velocidade e direcdo do movimento de
objetos.



Restricoes do fluxo dptico

Odometria

o m A intensidade entre quadros diferentes em uma sequéncia
omnidireciona| de imagens é aproximadamente constante em um intervalo
Gabriel Leivas . e ..

Oliveira de tempo pequeno, ou seja, o deslocamento é minimo.

Figura: Restricdo temporal.



Restri¢des do fluxo dptico(2)
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I(x,y,t) = I(x+dx,y + dy, t + dt)

Expandindo para série de taylor:

- or ol ol
/(Xa)/7 t) = I(Xaya t) + adx+ @dy+ adtﬁLO

ol ol ol
0= adX + Fydy + adt—FO



Restri¢bes do fluxo ptico(3)
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aldx  dldy d

4
8xdt+8ydt dt (4)
m onde V = (d—’g, %) sdo os componentes do vetor de
velocidade V procurado. O gradiente da fungdo imagem

emxey (ai, gl) é denominado V/.

m Assim a restricao resume-se a equagdo b:

VIV + 1 (5)



Lucas-Kanade
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m Assume-se o fluxo éptico constante local.

Lucas Kanade

Figura: Fluxo constante em pequenas janelas.



Lucas-Kanade(2)
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Oliveira m Assim com um nimero de pixeis de 1..n, um conjunto de
m equacgdes pode ser encontrada:

Vi + /yl Vy + 1,1V, =—I (6)
LoV + /yg Vy + 1V, =—It (7)
heo Vi + lynVy + IV = — I, (8)

m Com isso existem mais equagles que incognitas. Assim o
sistema passa a ser sobre-determinado.



Lucas-Kanade(3)
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m Para resolver o sistema sobredeterminado o método usado
€ dos minimos quadrados.

m O método de Lucas-Kanade obtém resultados
razoavelmente robustos a ruidos.

Lucas Kanade



Shi-Tomasi
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m Uma caracteristica(feature) com boas qualidades de
rastreamento deve ter:

m Textura
m Corners

m Um bom feature tem um alto auto-valor, que implica em
resultados confidveis.

Shi-Tomasi



Dados de Teste
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Teste e
Resultados

Figura: Robd em que foi obtido os dados de teste.



Hardware usado nos testes
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omnidirecional m A lente usada foi um VS-C15MR-Vstone, com espelho
hiperbolico

Teste e
Resultados

Figura: Lente usada nos testes.




Hardware usado nos testes
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m Sistema de aquisicdo imagem.

Teste e
Resultados

Figura: Lente e Camera montados.




Tempo processamento retificacao
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Tempo processamento fluxo éptico
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Figura: Tempos de processamento fluxo dptico.



Tempo processamento Solucao
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Figura: Tempos de processamento solu¢3o.



Tabela com tempos
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Tabela: Valores estatisticos dos Mdédulos e Solugcdo completa.

Mdédulo Média(milisegundos) | Desvio-padrdo | Fps
Fluxo éptico 69,7 29 14,4
Retificacdo 100 3,4 10

Solugdo 170 45 59

Teste e
Resultados
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Figura: Ndmero de Correspodéncias.
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Fluxo 6ptico Resultado

Figura: Fluxo dptico.
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Figura: Odometria mostra deslocamento de 3.10 metros, ja o
groundtruth é 3.35 metros.




Conclusao
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m Método se mostrou robusto a distorcdo das imagens.

m Solucdo desempenho aceitdvel.

Concluséo e
trabalhos
futuros



Trabalhos Futuros
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m Uma fase de teste mais detalhada.

m Testar com a modificagdo SIFT proposta por [1]

Concluséo e
trabalhos
futuros
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