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RESUMO - Este trabalho apresenta sucintamente o estudo, especific~ 

ção e implementação de um projeto de baixo custo para determinação 

de superfícies planas usando somente dados provenientes da ilumina 

ção ambiente. 

1. OBJETIVOS 

O objetivo de nosso projeto é estudar, especificar e im­

plementar um sistema completo, de baixo custo, para determinação da 

orientação de superfícies planas tendo como dados somente a inten­

sidade de luz refletida pela superfície, isto em ambiente com ilu­

minação natural sem restrições. Partindo-se dessa primeira fase a 

ampliação para determinação da orientação e reconhecimento de su­

perfícies poliédricas será uma extensão natural e que encontra im­

portância imediata a todo sistema de visão onde o ambiente não po­

de ser modelado. Além disso um sistema de visão como tal apresent~ 

rã grandes facilidades quanto a portabilidade. Ressaltamos que seu 

desenvolvimento está se viabilizando graças a utilização de recur­

sos desenvolvidos no laboratório LCA/DCA da Fac. de Engenharia Elé 

trica de Campinas - UNICAMP. 

2. INTRODUÇAO 

Para definirmos os requisitos desse sistema devemos pro­

curar um entendimento mais formal e analítico da natureza do pro­

blema. Dentro do objetivo de determinar a orientaçãodesuperfícies 

usando dados da iluminação ambiente surgem duas situações distin-
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tas e que ocorrem concomitantemente. A primeira, e mais óbvia, é a 

perda da profundidade de campo que ocorre quando uma cena (3D) é 

projetada numa imagem. Esse fenômeno que geometricamente se traduz 

como a perda das informações de um eixo do sistema cartesiano tri­

dimensional pode ser visualizado considerando-se que a projeção de 

um quadrilátero pode corresponder a infinitas posições de um qua­

drilátero no espaço. 

A segunda situação está presente na dificuldade de se estabelecer 

analiticamente as equações e fontes de iluminação, já que num am­

biente com iluminação natural muitas fontes podem existir, no fenô 

meno de iluminação múltipla, onde a reflexão de raios incidentes 

sobre certas superfícies são também raios de incidência para ou­

tras, junto com as fontes principais de luz. 

Para a recuperação da orientação das superfícies a integ 

sidade de luz núm ponto (pixel) da imagem, também chamado de res­

plendor (L), será nossa principal fonte de informação. A literatu­

ra apresenta casos simulados mais simples onde o resplendor pode 

ser formalmente descrito como /BAR 81/ 

L I * R * Cos i 

onde a orientação da superfície pode ser resgatada pois as restri­

çÕes impostas facilitam. Os fluxos de iluminação incidente (I) são 

geralmente considerados a longa distância, de modo que cheguem pa­

ralelos a superfície, e são pontiformes; da mesma maneira o poder 

de reflexão dos raios incidentes numa superfície (R) é considerado 

uniforme para toda cena; e ainda existe uma relação trigonométrica 

simplesmente definida (cos i) entre os fluxos incidentes e os refl~ 

tidos. Casos como este seguramente não são típicos de um ambiente 

natural, onde essas grandezas assumem complexidades maiores. 

3 • DESCRicJ.O 

O sistema físico para captação e processamento de ima-

gens, descrito no diagrama a seguir, utiliza como meio de digitali 
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zação e armazenamento das imagens da câmara eco duas placas (PPI 

l/68K e PPI 2/68K) ligadas a uma máquina para processamento paral~ 

lo (HOMUK) com barramento VME /ELT 85/. Desse ponto os dados podem 

ser transferidos para um PC compatível onde todo processamento po~ 

terior é feito. 

Os recursos lógicos para efetivação do projeto consistem 

em, primeiramente, adequar e transferir as imagens do ambiente HOMUK 

para o ambiente do microcomputador. As imagens são captadas com 

software que ajusta o tamanho da janela para um máximo de 2048 pi­

xels por 1024 linhas com 256 níveis de cinza. são captadas imagens 

de 160 pixels por 100 linhas com 64 níveis de cinza somente para 

visualização no PC utilizando técnica de "halftoning". O ambiente 

físico deverá ser determinado em local onde não ocorram variações 

de iluminação durante a calibração do ambiente. Nesta fase, tida 

como etapa principal do projeto, serão tomadas imagens de quadril~ 

teres em posições previamente conhecidas, e para tais posicioname~ 

to serão registradas as variações do resplendor. Neste momento po­

deremos dispor de um calibrador automático de câmara e de um loca­

lizador de objetos descrito em /BEN 90/. Também usaremos de mapas 

de luz refletida /HOR 77/ específicos para o ambiente que nos auxi 

liará na calibração da iluminação para o ambiente. Desta fase esp~ 

ramos ter como resultado regras e critérios que explicam as alter~ 

ções do resplendor dos quadriláteros para a orientação em que se CQ 

locam. A Última etapa procurará viabilizar esse conjunto de regras 

e critérios numa abordagem estatística qué permita inferir orient~ 

ções distintas para posicionamentos distintos do objeto no ambien­

te tri-dimensional. A busca por um modelo simplificado inicial do 

sistema facilitará a criação de critérios de inferência. Esse mod~ 

lo simplificado inicial procurará restringir os graus de liberdade 
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de posicionamento do quadrilátero no ambiente de modo que o desen­

volvimento de uma generalização proceda-se gradualmente. 

4. CONCLUSÕES 

Atualmente temos concluidas as fases de adequaçãoetran~ 

ferência 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 quadrilátero esc2 

lhido foi um quadrilátero de modo que produza uma matriz de elemeQ 

tos. Procura-se agora mecanismos de tradução dos dadosdessamatriz 

que expliquem a orientação do quadrilátero, como funçõesdegradieQ 

te, e modelos estatisticos representativos das alterações fisicas. 
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