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Os arquivos de interesse para eta (e as demais listas) estéo no diretdrio
http://mwww.impa.br/~pcezar/cursos/visao/lab
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Conddere, novamente, aimagem no aquivo sust odoBrasi | _BH. j pg. O
aquivor ef . t xt contém as coordenadas no sistema de coordenadas do campo e
em pixels de 12 pontos notével's do campo gue |& aparecem

Usando a camera projetiva obtida na lista anterior como ponto de partida, obtenha
acamera projetiva que minimiza o erro quadrético de reprojecéo naimagem (Vocé
pode usar afuncdor esi duo. mparaachar um vetor de erros, que deve ser
passado como argumentoal sgnonl i n).

Compare 0 erro quadrético das cAmerasinicia efind neste processo.

Conddereafoto camer a. j pg, contendo aimagem de um padréo de caibracéo
(um tabuleiro de xadrez com quadrados de 2 cm por 2 cm).

Obtenha as coordenadas no mundo e naimagem de 4 ou mais pontos do tabuleiro
dexadrez. Utilizeafuncdot sai . mparaobter umacamerarestrita, com pixels
quadrados e sem distor¢do angular, que forneca uma boa gproximaco paraa
camera usada para capturar aimagem dada.

User odr i gues. mparaencontrar arepresentacéo w de Rodrigues paraa meatriz
derotacdo desta camera.

Use arepresentacao (f, w, t), que descreve a camera como um vetor de parametros
de dimensdo 7 para encontrar a camera restrita que minimiza o erro quadrético de
reprojecdo (Vocé poder usar r esi duo_restri t 0. m queacetacomo
argumento néo ametriz de projecdo da camera, mas o vetor (f, w, t), que descreve
uma camerarestrita). Utilizecanmat ri x. m paraobter arepresentacdo
projetiva da camerafind.

Consdere agoraafoto pr oj . j pg, capturada pelamesmacamerado exercicio
anterior. Elamastraaimagem obtida projetando, no mesmo plano em que etava
0 padréo de cdlibracdo, um quadriculado com resoluggo 800 por 600 pixels,
formada por quadrados com 50 pixels de lado; a marca vermehaindica o centro

do quadriculado.

Obtenha as coordenadas, naimagem capturada pela cmera, de 4 ou mais pontos
do quadriculado projetado. Utilize a equacéo de projecéo da camera obtidano
exercicio anterior para obter as coordenadas destes pontos no Sstema de
referénciado mundo.

Utilize 0o método de Tsa planar para obter 0s parametros intrinsecos e extrinsecos
do projetor.

Exprima os parametros extrinsecos do projetor no sstema de referéncia da camera
(isto €, utilizando a camera como referencid parao mundo). Qua é aposicao do
projetor em relacéo a camera?

Com as informagdes acima, podemos recondruir objetos tridimensonais. As
fotosemposi ti vo.j pg enegati vo. j pg, capturadas pdamesma camera,



mostram um objeto iluminado por padrdes em que cada metede datdla esta
ilumineda, produzidos pelo mesmo projetor. Métodos de processamento de
imagens permitem obter os pontos de transi¢do naimagem, com precisfo
subpixd. Por exemplo, nalinha 157 (a partir do topo), 0 ponto de transicéo esa
naposicao 297,4. Recongtrua o ponto correspondente no Sistema de coordenadas
dacamera



