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RESUMO - Este trabalho apresenta sucintamente o estudo, especifica
c30 e implementacdo de um projeto de baixo custo para determinagdo
de superficies planas usando somente dados provenientes da ilumina

cdo ambiente.
1. OBJETIVOS

O objetivo de nosso projeto & estudar, especificar e im-
plementar um sistema completo, de baixo custo, para determinacdo da
orientacio de superficies planas tendo como dados somente a inten~
sidade de luz refletida pela superficie, isto em ambiente com ilu-
minacdo natural sem restricdes. Partindo-se dessa primeira fase a
ampliacdo para determinacio da orienta¢do e reconhecimento de su-
perficies poliédricas sera uma extensdo natural e que encontra im-
portancia imediata a todo sistema de vis3o onde o ambiente ndoc po-
de ser modelado. Além disso um sistema de visdo como tal apresenta
ra grandes facilidades quanto a portabilidade. Ressaltamos que seu
desenvolvimento estd se viabilizando gragas a utilizacdo de recur-
sos desenvolvidos no laboratdrio LCA/DCA da Fac. de Engenharia E1&
trica de Campinas - UNICAMP.

2. INTRODUGAO

Para definirmos os requisitos desse sistema devemos pro-
curar um entendimento mais formal e analitico da natureza do pro-
blema. Dentro do objetivo de determinar a orientacaode_superficies
usando dados da iluminac3o ambiente surgem duas situagdes distin-
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tas e que ocorrem concomitantemente. A primeira, e mais Obvia, é a
perda da profundidade de campo que ocorre guando uma cena (3D) é
projetada numa imagem. Esse fenomeno que geometricamente se traduz
como a perda das informacdes de um eixo do sistema cartesiano tri-
dimensional pode ser visualizado considerando-se que a projecgdo de
um quadrildtero pode corresponder a infinitas posig¢des de um qua-

drilatero no espaco.

A segunda situagdo esta presente na dificuldade de se estabelecer
analiticamente as equacdes e fontes de iluminag¢do, j& gue num am-
biente com iluminac¢do natural muitas fontes podem existir, no fend
meno de iluminac3o midltipla, onde a reflexdo de raios incidentes
sobre certas superficies s3o também raios de incidéncia para ou-
tras, junto com as fontes principais de luz.

Para a recuperacdo da orientacdo das superficies a inten
sidade de luz nim ponto (pixel) da imagem, também chamado de res-
plendor (L), serad nossa principal fonte de informacdo. A literatu-
ra apresenta casos simulados mais simples onde o resplendor pode
ser formalmente descrito como /BAR 81/

L=Iu%xRxZCosi

onde a orientacdo da superficie pode ser resgatada pois as restri-
¢Oes impostas facilitam. Os fluxos de iluminacdo incidente (I) sao
geralmente considerados a longa distancia, de modo que cheguem pa=-
ralelos a superficie, e sdo pontiformes; da mesma maneira o poder
de reflexdo dos raios incidentes numa superficie (R) & considerado
uniforme para toda cena; e ainda existe uma relagdo trigonométrica
simplesmente definida (cos i) entre os fluxos incidentes e os refle
tidos. Casos como este seguramente ndo sdo tipicos de um ambiente
natural, onde essas grandezas assumem complexidades maiores.

3. DESCRICAO

O sistema fisico para captacdo e processamento de ima-

gens, descrito no diagrama a seguir, utiliza como meio de digitali
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zacdo e armazenamento das imagens da camara CCD duas placas (PPI
1/68K e PPI 2/68K) ligadas a uma madquina para processamento parale
lo (HOMUK) com barramento VME /ELT 85/. Desse ponto os dados podem
ser transferidos para um PC compativel onde todo processamento pos
terior & feito.

Os recursos ldgicos para efetivagdo do projeto consistem
em, primeiramente, adequar e transferir as imagens do ambiente HOMUK
para o ambiente do microcomputador. As imagens sdo captadas com
software que ajusta o tamanho da janela para um maximo de 2048 pi-
xels por 1024 linhas com 256 niveis de cinza. S3o captadas imagens
de 160 pixels por 100 linhas com 64 niveis de cinza somente para
visualizag¢do no PC utilizando técnica de "halftoning". O ambiente
fisico deverd ser determinado em local onde n3o ocorram variagdes
de iluminagdo durante a calibragdo do ambiente. Nesta fase, tida
como etapa principal do projeto, serdo tomadas imagens de quadrild
teros em posicdes previamente conhecidas, e para tais posicionamen
to serdo registradas as variacdes do resplendor. Neste momento po-
deremos dispor de um calibrador automidtico de c@mara e de um loca-
lizador de objetos descrito em /BEN 90/. Também usaremos de mapas
de luz refletida /HOR 77/ especificos para o ambiente que nos auxi
liard na calibracdo da iluminacdo para o ambiente. Desta fase espe
ramos ter como resultado regras e critérios que explicam as altera
¢des do resplendor dos quadrilateros para a orientacdo em que se co
locam. A Ultima etapa procurard viabilizar esse conjunto de regras
e critérios numa abordagem estatistica que permita inferir orienta
¢Oes distintas para posicionamentos distintos do objeto no ambien-
te tri-dimensional. A busca por um modelo simplificado inicial do
sistema facilitard a criag8o de critérios de infer@ncia. Esse mode

lo simplificado inicial procurara restringir os graus de liberdade
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de posicionamento do quadrilatero no ambiente de modo que o desen-

volvimento de uma generalizagdo proceda-se gradualmente.

4. CONCLUSOES

Atualmente temos concluidas as fases de adequacdo e trans

feréncia das imagens de ambientes e estamos trabalhando num modelo

simplificado inicial onde o posicionamento do plano tem um grau de

liberdade movendo-se sobre uma curva circular. O quadrildtero esco

lhido foi um quadrilatero de modo que produza uma matriz de elemen

tos. Procura-se agora mecanismos de traducao dos dados dessa matriz

que expliquem a orientacdo do quadrilatero, como fungdes de gradien

te, e modelos estatisticos representativos das alteracgdes fisicas.
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