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estéreo.

Objetivos do trabalho

Melhoramento da qualidade do sistema de aquisicdo

Interpretacdo de dados tridimensionais para segmentacio e
localizacio de obstaculos.
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Verificacdo da Calibracio

e O wide baseline é preferivel para d>5m.

e Para d>20m a informacdo é demasiado distorcida.
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Crescimento de regides

e Segmentacdo euclidiana aos dados bidimensionais (lasers).

e Aplicacdo do algoritmo de crescimento de regides.
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Frequéncia (Hz)

Utilizacdo dos baselines em simultaneo condicionado ao custo

Eficiéncia do calculo estéreo.

——xb3 (imagem da esquerda)
— wide

wide (em simultdneo)

=——short {em simultaneo)

L]

. .
10 20 30 40 50 60 70 8O0 90 100
Tempo (s)

computacional.
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Resultados

Voxels com resolugdo de 20cm (média de 873 pontos).
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Segmentacdo euclidiana com taxa média de 3.9Hz.

Crescimento de regides com taxa média de 3.66Hz.
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Voxels com resolugdo de 5cm (média de 6976 pontos).
Segmentacdo euclidiana com taxa média de 1.82Hz.
Crescimento de regides com taxa média de 2.98Hz.
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Segmentacdo euclidiana. Crescimento de regides.

Falhas no calculo estéreo condicionam a segmentacdo.



S Segmentacdo euclidiana e crescimento de regides.
Engenharia
Mecénica

Tiago
Talhada

Introducdo
ATLAS
Objetivos

Aquisicdo
Sensor

Calculo
estéreo

Reconstrugéao
3D

Calibraggo
Verificagdo

Proc. 3D
Sistemas de
Coordenadas
Filtragem

Plano do
chao

Segmentagdo
euclidiana

Crescimento

D O; expande para B, e O; cresce para AN B.

Resultados

Conclusdes



pepaamene Conclustes e trabalho futuro
Engenharia
Mecanica

Tiago
Talhada

Introdugéo
ATLAS
Objetivos

. Conclusoes
quisicao
Sensor

Calculo
estéreo

Reconstrugdo
3D

Calibragdo
Verificagdo

Proc. 3D
Sistemas de
Coordenadas
Filtragem
Plano do
chdo
Segmentagio
euclidiana
Crescimento

de regides

Resultados

Conclusées



pepaamene Conclustes e trabalho futuro
Engenharia
Mecanica

Tiago
Talhada

Introducdo
ATLAS
Objetivos

Conclusoes

Aquisicdo
Sensor

Calculo
estéreo

Reconstruso e Importancia da calibrac3o e do ajuste dos parametros
Calibragio estéreo

Verificag@o

Proc. 3D
Sistemas de
Coordenadas
Filtragem
Plano do
chdo
Segmentagio
euclidiana
Crescimento

de regides

Resultados

Conclusées



R s Conclusdes e trabalho futuro

Engenharia
Mecanica

Tiago
Talhada

Conclusoes

e Importancia da calibrac3o e do ajuste dos parametros
estéreo.

e RANSAC satisfatério. Necessidade de segmentacdo de
estrada em vez do plano do ch3o.

Conclusées



R s Conclusdes e trabalho futuro

Engenharia
Mecanica

Tiago
Talhada

Conclusoes

e Importancia da calibrac3o e do ajuste dos parametros
estéreo.

e RANSAC satisfatério. Necessidade de segmentacdo de
estrada em vez do plano do ch3o.

e Sucesso na implementacdo de um algoritmo de crescimento
de regides.
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Trabalho Futuro

¢ Otimizagdo do software da XB3 (calculo estéreo e
calibragdo).
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e Estudo dos mapas de disparidade.

e Estudo de histogramas de nuvens de pontos.
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3D utilizando uma camara estéreo
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