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A lista é individual e as datas de entrega sdo fixas, devendo o trabalho ser entregue no
inicio da aula. Para cada dia de atraso na entrega sera descontado 0,5 ponto do valor da
lista.

Nao ha formato especifico para apresentar as respostas e resultados. Porém, clareza
na redagdo é um requisito essencial. Embora o resultado possa ser manuscrito, lembre-se
de que “o que ndo se pode ler ndo se pode avaliar”. Assim, sugere-se que o trabalho seja
digitado, podendo o desenvolvimento matematico ser manuscrito.

O Matlab ou Scilab sdo recomendados para o desenvolvimento das aplicacdes, pois
permitem o desenvolvimento rdpido de aplicativos e ja incorporam varias rotinas mate-
maticas e de manipulagdo de imagens. O Scilab é gratuito e pode ser baixado da pagina
http://www.scilab.org/. Vocé também pode usar outras linguagens de programacéo,
mas nesse caso lembre-se de incluir as instru¢des de compilacdo dos programas e eventuais
arquivos auxiliares, como “makefiles” ou arquivos de projeto.

Em todos os casos, ndo se exige nenhuma interface grafica: os programas podem ler
os dados de entrada por argumentos de linha de comando ou por digitagdo pelo usudrio,
e podem gravar a saida em arquivos no disco.

Para arquivos graficos, recomenda-se o uso dos formatos PNG ou JPEG. Nesse sentido
0 Matlab e o Scilab ajudam, pois ambos disponibilizam rotinas de leitura e gravacdo
para esses formatos. Para os entusiastas de C e C++, a biblioteca Freelmage (http:
//freeimage.sourceforge.net/) é uma alternativa gratuita e multi-plataforma. Para a
visualizagdo dos arquivos, os aplicativos IrfanView (Windows) e xv (Linux) sdo boas
ferramentas e também sdo gratuitos.

Em qualquer situagdo, os programas devem ser entregues com documentagao de uso
ou devem ser auto-explicativos.

1 Exercicios Teoricos

1. Quais sdo os problemas de utilizar o espago de parametros (m, 1) para a Transfor-
mada de Hough. Como o espago de parametros (6, p) pode resolver esses proble-
mas?



. Um dos problemas ao se utilizar o método de ajuste dos minimos quadrados é
quando existem erros grosseiros (outliers) nos dados. Proponha uma abordagem que
ndo utilize RANSAC baseada nos seus conhecimentos para obter uma reta de um
conjunto de dados com muitos outliers.

. Alvo ou padrio de calibragdo é o nome dado ao objeto ou figura que é imageada para
a realizagdo da calibragdo da camera. Descreva e comente algumas caracteristicas
desejaveis para um alvo de calibragdo.

. E possivel, utilizando uma tnica cdmera, recuperar informagdes sobre as distancias
na cena? Caso ndo seja possivel explique o porqué. Do contrario, descreva de forma
mais detalhada possivel quais sdo as abordagens, suas limita¢des e premissas.

Exercicios Praticos

. Use duas cameras para capturar imagens de uma cena estdtica em pontos de vista
diferentes (sugestao: coloque as cAmeras em uma disposicdo fronto-paralela). Utilize
o toolbox http:/ /www.vision.caltech.edu/bouguetj/calib_doc/ para estimar os
parametros intrinseco e extrinseco do setup estéreo.

. Retifique as imagens usando o c6digo stereo_image_rectification disponibilizado na
pagina.

. Implemente o algoritmo CORR_MATCHING descrito na pagina 146 do livro. Use
sua implementacdo nas imagens retificadas para obter um mapa de disparidade
denso.

. Implemente o algoritmo TRIANG na pégina 162 do livro texto. Utilize o mapa de
disparidade gerado pelo algoritmo de correspondéncia e os parametros intrinsecos
e extrinsecos para gerar um arquivo OBJ com a descricdo 3D da cena capturada (a
melhor implementagdo ganhard dois pontos extras).

Exercicios de Pesquisa

1. Qual o beneficio em se utilizar mais de duas cAmeras para fazer a reconstrucdo
geométrica de uma cena. Faga uma pesquisa por abordagens que visam fazer a
reconstrucdo geométrica utilizando trés ou mais cidmeras. Quais sdo os problemas
que surgem ao aumentar o nimero de cameras no sistema? Descreva em alto nivel
ao menos uma das abordagens encontradas em sua pesquisa.



