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Abstract. This short communication addresses the problem of automatic 3-D modelling using range images
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 graphs an 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 Introdução

Sistemas de Visão por Computador necessitam de formas
de representação eficientes e de alto nı́vel a fim de viabili-
zar tarefas como inspeção e reconhecimento . Em tais sis-
temas, objetos tridimensionais são representados por mo-
delos geométricos. Esses modelos são gerados manual-
mente utilizando sistemas CAD. Essa tarefa é por dema-
siado complexa e exaustiva, principalmente no caso de for-
mas 3-D genéricas. Este trabalho propõe uma estratégia
para aquisição automática de modelos de objetos 3-D com-
plexos.

2 Aquisição Automática de Modelos (AAM)

A automatização do processo de geração de modelos geo-
métricos é tema relevante em Visão por Computador de-
vido a utilidade de modelos na execução de tarefas como
reconhecimentoe inspeção automática de objetos. Tópicos
relacionados a este tema têm sido abordados em diversos
trabalhos, dentre os quais [Bergevin et al. (1995)], [Chen–
Medioni (1992)] e [Besl (1992)]. Uma revisão é apre-
sentada por [Borges et al. (1994)]. Nenhuma solução
genérica para o problema foi ainda apresentada.

3 Abordagem Proposta

Embora várias contribuições tenham sido dadas à solução
do problema, em geral elas se concentram em alguma fase
especı́fica da AAM, como por exemplo o registro entre
as vistas. Há uma necessidade de se organizar estas fases
de modo estratégico, de maneira que possam ser integra-
das em um processo coeso para validação. Este trabalho
propõe uma estratégia para a aquisição automática de mo-
delos geométricos com base na análise comparativa dos

grafos de aspectos das vistas de um objeto. A tarefa pode
ser dividida nas seguintes etapas (ver Figura 1):

AQUISICAO  DAS  VISTAS  1, 2 e 3

(IMAGENS  CD)

SEGMENTACAO  DAS  VISTAS

PARA  EXTRACAO  DOS  PLANOS

ORGANIZACAO  DAS  VISTAS  EM

GRAFOS  DE  ASPECTOS

IDENTIFICACAO  DO  OBJETO

A  PARTIR  DOS  GRAFOS  1, 2 e 3

APLICACAO  DO  ALGORITMO

INTEGRACAO  DAS  VISTAS

NUM  MODELO  FINAL

DE  REGISTRO

Figura 1: Esquema funcional da estratégia proposta.

� Aquisição de Dados
São usadas imagens codificadas por distância (CD),
obtidas relacionando a projeção ortográfica de pon-
tos do objeto a um plano de referência (x,y), com a
distância de cada ponto a esse plano de referência (f
(x,y)). Optou–se por imagens CD por fornecerem in-
formação 3-D diretamente na forma (x,y,f(x,y)). São
usadas três vistas fixas de cada objeto.

� Segmentação
Para facilitar a busca de correspondências as vistas
são segmentadas com um extrator de planos baseado
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na geometria diferencial do objeto [Trucco–Fisher -
(1995)]. O uso do plano simplifica os processos se-
guintes, e o mesmo pode ser validado como primi-
tiva básica na modelagem de várias classes de obje-
tos.

� Representação Intermediária
Os planos obtidos de cada vista não podem ser cor-
respondidos diretamente, uma vez que um mesmo pla-
no é visto de forma diferente a partir de visadas di-
ferentes. A fim de obter uma estrutura eficiente de
representação, os planos extraı́dos e as relações entre
eles são organizados em grafos de aspectos, um para
cada vista (ver Figura 2). Essa forma de representação,
centrada no observador, considera mudanças quali-
tativas no aspecto da cena [Stewman (1991)]. Cada
plano dá origem a um aspecto (nodo), enquanto que
as relações entre os planos, tais como adjacência e
inclinação, são os eventos visuais (arcos).

� Estimativa Inicial
Considerando em um grafo três planos adjacentes,
dois–a–dois, pode–se pesquisar a existência no outro
grafo de uma configuração com as mesmas relações.
Esse conjunto de planos adjacentes e suas relações
constitui uma primitiva de alto nı́vel, invariante nas
diferentes vistas para objetos rı́gidos. Ao correspon-
der dois desses conjuntos de três planos é possı́vel
calcular uma estimativa do registro.

� Registro
Nessa etapa a estimativa inicial, anteriormente cal-
culada, é refinada obtendo–se a transformação rı́gida
que alinha as vistas. Para fins de avaliação os algorit-
mos de registro ICP (Iterative Closest Point) [Besl (19-
92)], e o algoritmo “Plano Tangente” [Bergevin et -
al. (1995)] serão testados.

� Integração das Vistas
Para que se possa integrar as vistas em um único mo-
delo é preciso primeiro aplicar o registro a elas, pas-
sando–as para um mesmo referencial. As regiões da
superfı́cie do objeto, que não puderam ser aproxima-
das por planos nas fases anteriores, serão também in-
corporadas. Ainda está-se estudando a melhor alter-
nativa para um modelo final: um grafo de aspectos
geral; ou uma alternativa baseada nas equações das
regiões que reunidas em um modelo único podem tam-
bém representar o objeto.

4 Conclusões

A estratégia aqui proposta está em fase de desenvolvimento
para ser validada na aquisição automática de modelos para
objetos rı́gidos. Os procedimentos intermediários, desde

vista 1 vista 2 vista 3

Figura 2: Uma peça de automóvel em três vistas.

a segmentação das vistas até a obtenção da estimativa ini-
cial do registro provavelmentedegradarão um pouco o pro-
cesso como um todo, no entanto, este procedimento pre-
cisa ser executado apenas quando da geração do modelo.
A solução apresentada é hı́brida e flexı́vel, pois associa
caracterı́sticas qualitativas da cena, através de grafos de
aspectos, com métodos numéricos como os algoritmos ite-
rativos de registro.
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