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Abstract. Thisshort communication addressesthe problem of automatic 3-D modelling using rangeimages
of multiple views of the objects. A new approach is proposed to guide the process of automatic acquisition
of 3-D geometric models. The strategy can be divided into three steps: first, the planar regions of the object
are used as primitives for an aspect graph representation of its views; second, by matching the objects with
the aspect graphsan initial registration of the 3-D form can be computed; finally, the views can be integrated
into a 3-D model by using a group of the intermediate representations.

1 Introducao

Sistemas de Visdo por Computador necessitam de formas
derepresentagdo eficientes e de alto nivel afim deviabili-

zar tarefas como inspegao ereconhecimento. Emtaissis-

temas, objetos tridimensionais sao representados por mo-

delos geométricos. Esses modelos séo gerados manual -

mente utilizando sistemas CAD. Essa tarefa & por dema-

siado complexaeexaustiva, principa menteno caso defor-
mas 3-D genéricas. Este trabalho propde uma estratégia
paraaquisi cdo automati cade model osde objetos 3-D com-
plexos.

2 Aquisicao Automatica de Modelos (AAM)

A automatizacao do processo de geracao de model os geo-
meétricos & temarelevante em Visdo por Computador de-
vido a utilidade de model os na execucdo de tarefas como
reconhecimento einspegdo automati cade objetos. Topicos
relacionados a este tema tém sido abordados em diversos
trabalhos, dentre osquais[Bergevinet al. (1995)], [Chen—
Medioni (1992)] e[Bed (1992)]. Uma revisao & apre-
sentada por [Borges et a. (1994)]. Nenhuma solucdo
genéricapara o problemafoi ainda apresentada.

3 Abordagem Proposta

Emboravarias contribuigdes tenham sido dadas a solucao
do problema, em geral el as se concentram em algumafase
especifica da AAM, como por exemplo o registro entre
asvistas. Ha uma necessidade de se organizar estas fases
de modo estratégico, de maneira que possam ser integra-
das em um processo coeso para validagao. Este trabalho
propde umaestratégia paraa aquisi¢ao automaticade mo-
delos geomeétricos com base na analise comparativa dos

grafos de aspectos das vistas de um objeto. A tarefapode
ser dividida nas seguintes etapas (ver Figura 1):
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Figural: Esquemafuncional daestratégia proposta.

e Aquisicao de Dados

Sao usadas imagens codificadas por distancia (CD),
obtidas relacionando a projegdo ortografica de pon-
tos do objeto a um plano de referéncia (x,y), com a
distancia de cada ponto a esse plano de referéncia (f
(x,y)). Optou—se por imagensCD por forneceremin-
formagao 3-D diretamentenaforma(x,y,f(x,y)). Sdo
usadas trés vistas fixas de cada objeto.

e Segmentacdo

Para facilitar a busca de correspondéncias as vistas
s30 segmentadas com um extrator de planos baseado
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na geometriadiferencial do objeto [ Trucco—Fisher -
(1995)]. O uso do plano simplifica os processos se-
guintes, e o0 mesmo pode ser validado como primi-
tivabasica namodelagem de varias classes de obje-
tos.

e Representacdo Intermediaria

Os planos obtidos de cada vista ndo podem ser cor-
respondidosdiretamente, umavez que um mesmo pla-
no é visto de forma diferente a partir de visadas di-
ferentes. A fim de obter uma estrutura eficiente de
representacdo, os planosextraidose asrelagdes entre
eles s3o organizados em grafos de aspectos, um para
cadavista(ver Figura?2). Essaformaderepresentacao,
centrada no observador, considera mudangas quali-
tativas no aspecto da cena [Stewman (1991)]. Cada
plano da origem a um aspecto (nodo), enquanto que
as relagdes entre os planos, tais como adjacéncia e
inclinagdo, s30 0s eventosvisuais (ar cos).

e Estimativalnicia

Considerando em um grafo trés planos adjacentes,
dois—a—dois, pode—se pesquisar aexisténciano outro
grafo de umaconfiguragao com as mesmas rel acoes.
Esse conjunto de planos adjacentes e suas relacbes
constitui uma primitiva de ato nivel, invariante nas
diferentesvistas para objetosrigidos. Ao correspon-
der dois desses conjuntos de trés planos & possivel
calcular uma estimativa do registro.

e Registro
Nessa etapa a estimativa inicial, anteriormente cal-
culada, érefinadaobtendo-seatransformagao rigida
gquealinhaasvistas. Parafinsdeavaliagdo osalgorit-
mosderegistro| CP (Iterative Closest Point) [Bed (19-
92)], e o algoritmo “Plano Tangente” [Bergevin et -
a. (1995)] serdo testados.

e Integracdo das Vistas

Paraque se possaintegrar as vistas em um (nico mo-
delo & preciso primeiro aplicar o registro a€las, pas-
sando—as paraum mesmo referencial. Asregidesda
superficie do objeto, que ndo puderam ser aproxima-
das por planosnasfases anteriores, serao tambémin-
corporadas. Ainda esta-se estudando a melhor alter-
nativa para um modelo final: um grafo de aspectos
geral; ou uma alternativa baseada nas equacdes das
regides quereunidasem um model o (nico podemtam-
bém representar o objeto.

4 Conclusdes

A estratégiaaqui propostaestaem fase de desenvolvimento
paraser validadanaaquisi¢cao automaticade model ospara
objetos rigidos. Os procedimentos intermediarios, desde
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Figura2: Uma pega de automovel em trés vistas.

asegmentacao das vistas até a obtencdo da estimativaini-

cial doregistro provavel mentedegradardo um pouco o pro-
€esso como um todo, no entanto, este procedimento pre-

cisa ser executado apenas quando da geracdo do modelo.

A solugdo apresentada & hibrida e flexivel, pois associa
caracteristicas qualitativas da cena, através de grafos de

aspectos, com métodosnumeéricoscomo osalgoritmosite-

rativos de registro.
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