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| INTRODUCAO
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Neste trabalho, apresentamos duas aplicacoes desenvolvidas
{ Rastreamento de CCs %

com video 3D, além de um moédulo de visualizacdo do mesmo.

E As aplicagdes sao (1) deteccao, rastreamento e casamento de
componentes conexas (CCs) e (2) aplicacao de uma malha di-
CCno o -1 C no o namica adaptativa as componentes detectadas.

mente € preciso detectar as componentes conexas presentes em
uma cena. Tal necessidade deve-se ao fato de que o casamento

| entre todas as componentes conexas (casamento global) € me-
@ lhor feito quando cada uma delas € registrada individualmente,

Figura 1: - Visdo geral do esquema proposto para yma vez que € eliminada a influéncia do movimento relativo
rastreamento e casamento de componentes conexas entre elas

Correspondéncia entre pontos salientes

Para realizar a integracdo dos dados geométricos, primeira-

Registro das CCs

em um video 3D.
VIDEO 3D

Aquisic¢ao de Video 3D em Tempo Real

A aquisicao dos dados € realizada por um sistema proposto recentemente conhecido como Vi-
deo 4D [3]. A chave de 899 todo o processo de modela-

1 p-1 p ptl
gem 3D do sistema € base- Eﬁ‘iﬂiﬂﬁi‘----—m \J ada em uma extensao do mé-
todo (b, s)-BCSL de cores | Seaiencia R INUIERNCEIEN [ [l para trabalhar com cenas di-

ndmicas, por meio da com- padrao 2 Transicio de faixa binacdo com um video sin-
cronizado. O cédigo (b, s)- y B BCSL fornece um eficiente
esquema de correspondéncia camera/projetor. Trata-se de
um codigo para fronteira de luz colorida estruturada, a
qual consiste de uma seqii€n- cia de s padroes de faixas a
serem projetados, cada um com b cores. O uso de pa-
droes complementares € ne- . o o | cessario para detectar, de for-
N . Figura 2: Decodificacdo das transicoes de faixas.
ma robusta, transi¢oes de fai- xas e cores. Para a constru-
¢ao da correspondéncia camera/projetor, projeta-se uma subseqiiéncia de dois padroes na cena €
detectam-se as cores e as fronteiras das faixas projetadas a partir da imagem obtida por uma camera
de alta velocidade.

A coluna correspondente no espago do projetor € de- contnoe e S Qura e Qudro (13 Quadro 13
tectada em O(1) utilizando o processo de decodifi- | entrad [ ||| Ble -
cacao (6, 2)-BCSL. A camera e o projetor sao sin- o U T W

cronizados utilizando-se genlock. Para a projecao,
¢ gerada uma seqii€éncia de quadros intercambiando
os dois padroes que sdo codificados com seus corres-
pondentes complementos com campos em um unico | .
quadro. Este sinal de video € enviado ao projetor e | ®&ome™
conectado a entrada genlock da camera. A soma dos
dois campos fornece uma imagem de textura e sua
diferenca resulta nas cores e fronteiras das faixas pro-
jetadas. A aquisi¢ao completa da geometria e da textura € ilustrada na Figura 3.

Seqiiéncia
da textura

Figura 3: Esquema de captura envolvendo quadros do video de
entrada e a seqiiéncia de saida da textura e da geometria.

Pipeline do Sistema

Seqiiéncia de passos do sistema de video 3D: projecdo de slides sobre
objetos, padroes projetados, fronteiras das faixas identificadas,
captura da textura, cdlculo da profundidade e modelagem 3D.

| RASTREAMENTO E REGISTRO DE CCS 3D

Uma vez que as CCs tenham sido rastreadas ao longo da seqtién-

Rastreamento de Componentes Conexas
cia de video, o proximo passo € casar cada par de CC nos quadros

. . . subseqiientes. Com o objetivo de casar as CCs de uma maneira

Figura 4: Area de sobreposicio em quadros €ficiente, trés passos sao seguidos: (1) pontos salientes sao detec-
subseqiientes. tados no quadro t; (2) os pontos correspondentes sdo identificados
no quadro t — 1; (3) € feito um alinhamento entre os pontos correspondentes nos quadros t — 1 e £.

O Algoritmo ICP (Iterative Closest Point)
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llustracdo do algoritmo ICP.
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| MALHA DINAMICA ADAPTATIVA

Na continuacdo deste trabalho, fo1 utilizada uma biblioteca de malhas chamada A48 [1, 2]. Tal bi-
blioteca mantém uma triangulacdo uniforme de superficies que variam com o tempo. O usuario
fornece uma malha inicial, um procedimento de amostragem da superficie € um conjunto de critérios
de adaptacdao. Conforme a superficie sofre alteragcdes com o tempo,
a malha € automaticamente modificada, a fim de manter-se segundo
as caracteristicas definidas pelo usuario. A representacdao da malha é
baseada em uma estrutura de dados conhecida por meia-aresta, despro-
vida de qualquer requisito extra para armazenamento. A malha possui
Figura 5: Malha dindmica adaptativa yma estrutura subjacente de multiresolucdo semi-regular. Além disso,
baseada em operadores estelares. . - L. .

a especificacdo das caracteristicas da malha desejada pode ser baseada
em regras de adaptacao muito gerais. Este esquema facilita o desenvolvimento de aplicagcdes graficas
que manipulam superficies trianguladas.

| RESULTADOS

Nesta secao, apresentamos resultados obtidos usando seqiiéncias
de video 3D. A Figura 6 mostra a informacado de textura de trés
quadros de uma seqiiéncia de video (coluna da esquerda) jun-
tamente com os correspondentes dados de geometria segmen-
tada (coluna da direita). No primeiro quadro (linha do topo) ha
uma pessoa em frente a um fundo plano, portanto definindo duas
componentes conexas no espago da geometria. As CCs sdo co-
dificadas por meio de cores diferentes. A medida que a pessoa | |EEEEE EES I
se move, as CCs correspondentes sao rastreadas conforme espe- 53 :!h'-"
rado. A estrutura do fundo que esta atras da pessoa no primeiro Lz
quadro aparece como uma terceira CC, de acordo com o que €

mostrado na segunda linha. Figura 6: Rastreamento de componentes conexas
em video.

Um exemplo da informacao de textura e da segmen-
tacao correspondente usando a geometria da CC €
mostrado na figura ao lado. Esta textura segmen-
tada € usada pelo procedimento de alinhamento da
mesma para criar um mapeamento entre as textu-
ras de quadros subseqiientes, como mostrado na Fi-
gura 8.

Figura 7: Casamento de texturas.

Na figura ao lado, as duas primei-
ras imagens mostram a textura de
uma CC nos quadros t — 10 e ¢,
respectivamente. Na terceira ima-
gem vemos o quadro t transla-
dadoem (u,v) = (1,71) com re-

Figura 8: Translagcdo baseada no casamento de textura. lagﬁo 10 quadro t — 10 e sobre-
posto a este ultimo. O quadro t € mostrado com 50% de transparéncia.

Na Figura 9, dois quadros consecutivos contendo apenas uma
componente conexa sao mostrados na coluna da esquerda. Cada
quadro € acompanhado por seus dados de profundidade corres-
pondentes na coluna da direita. Os pontos salientes (maximos e
minimos locais) sdo os brancos. Abaixo, a imagem da esquerda
exemplifica a aplicacao da malha dinamica adaptativa A48 em da-
dos oriundos de um video 3D. O detalhe mostra a regiao do nariz
e da boca da face exibida. Ja as quatro imagens a direita desta
sao demonstracoes dos diversos modos de visualizacao que vem
sendo desenvolvidos, incluindo decimac¢ao quadrica, mapeamento
de cores por profundidade, visdao estéreo vermelho-azul e borra-
mento por movimento.

Figura 9: Dados de profundidade e pontos sa-
lientes.

Aplicacdo da malha A48 no video 3D e sistema de visualizacdo.
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