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Descricao dos objectivos de trabalho

Elaboracdo de uma aplicagdo em C preparada para adquirir imagens de uma camara
ou ficheiro e aplicar algoritmos de pre-processamento e de obtencao de descritores
préprios para a deteccdo de pebes através da livraria openCV. Essa aplicacdo
deverad também incluir uma interface realizada em GTK que servira para visualizar
os resultados da aplicacdo dos algoritmos, e também para alterar eventuais
parametros configuraveis do programa. O modulo do GTK comunicara com o
maédulo do openCV através de uma shared memory.

Descri¢ao do protocolo de comunicac¢ao a usar

A comunicacdo entre a camara e o PC sera realizada através de USB.

Identificacao das grandezas remotas a monitorizar

Monitorizacdo do estado da camara (ON/OFF). Pretende-se fazer também a
transmissao em tempo real da imagem a ser gravada pela camara, €, se aplicavel, o
resultado da imagem ap0s o tratamento, também em tempo real.

Identificacao das grandezas remotas a controlar

Uma possibilidade é a de dar ordem a camara de comecar e terminar uma sessao de
gravagao.

Calendario previsivel de execucao das tarefas principais

Elaboragéo da interface em GTK: ~10 dias

Criacdo de modulos de aquisicao e visualizagcdo de imagem: ~5 dias

Criagdo de mddulos para pre-processamento e de obtencdo de descritores proprios
para a deteccdo de pedes: ~10 dias

Criagdo de mddulos de comunicagédo para controlo remoto da camara: Incerto



Proposta inicial do layout da interface grafica
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Esta sugestdo de interface podera vir a ser alvo de alterac6es no futuro.



