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A
Videos

Como o resultado dessa dissertacao sao videos, ela serd acompanhada de

um DVD com os videos citados. Como interpretar os videos estd explicado na

figura

Area de
Retalho busca por
] Retalho medido com Po
Pontos conhecidos ignorado  sycesso (IENES

reprojetados retalhos

Resultado do algoritmo de
Rastreamento

@Ry

Retalho nao

Novo retalho

localizado tentando ser
i inicializado
Id associado
aos retalhos
do mapa

Figura A.1: Imagem que explica como interpretar os videos

Os videos usados nessa dissertagao sao:

— exl_parede_grande.avi - resultado referenciado na secao [4.4
— ex2_parede_pequena.avi - resultado referenciado na secao

— ex3_init_naturais.avi - resultado referenciado na segao
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B
Estimacao dos parametros extrinsecos a partir da Homografia
e dos parametros intrinsecos

A homografia calculada pelo algoritmo Direct Linear Transformation
(DLT) [20] é uma transformagao invertivel que relaciona o plano da imagem
com a sua projecao no espago 3D. Assim, se conhecermos a transformagao
invertivel que relaciona a posi¢ao da camera com o plano da imagem, entao
serd possivel relacionar a posicao da camera com o espaco 3D. Essa é a ideia de
como calcular a posicao da camera a partir da homografia. A transformacao
que relaciona o plano da imagem com a posicao da camera é a matriz de
parametros intrinsecos, que vamos considerar como dado de entrada junto com
a homografia. Sendo assim os parametros extrinsecos podem ser calculados da
forma abaixo:

Dados de entrada:

-matriz dos parametros intrinsecos

a Y U
A = 0 5 Vo )
0 0 1

onde (ug,vy) é o centro da imagem, o e § o fator de escala nos eixos u e v

da imagem e por fim v é o parametro que descreve a assimetria entre os dois

eixos.
-Homografia
.
H= | h hy hsy |,
.
com m = Hm' onde m = (u,v,1) é um ponto do plano na imagem e
m’ = (X,Y,1) um ponto no modelo. hy, hy e h3 s@o os vetores coluna da

homografia. Zhang considera que a coordenada Z do modelo é sempre zero,
por isso a homografia é sempre 3x3.

Dados de Saida:

-Rotagao R
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-Translagao t

Calculo:

O calculo pode ser feito pelas seguintes equagoes:

1
A = ATy
1
A = A Tha]
oy = 2t
T = )\TIA_lhl
Ty = )\TzA_th

r3 =171 XTIy

t= Ay A " hs

64
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C
Calculo da Transformacao de Corpo Rigido

Esse apéndice descreve como calcular a matriz de transformacao de um
sistema de coordenada em R® A para um outro sistema em R3 B. A figura
C.1(a)| exemplifica os dois sistemas, o sistema A sobre a grade e o sistema de
base B em uma outra posicao. Cada sistema de coordenadas pode ser entendido
como um espaco vetorial e a transformacgao entre eles como uma mudanca de
base vetorial. Sendo assim, tendo dois vetores na base A que sejam colineares
com dois eixos da base B e o ponto na base A que representa a origem da
base B podemos calcular a transformagio. Esse ponto vamos chamar de pay.
Como essa transformagcao é uma mudanca de sistema de coordenada ela é uma
transformacao de corpo rigido, ou seja, é composta por uma rotacao em R® R
e uma translacao t. A matriz de transformagao que leva da base A para a base

B tem dimensao 4x4 e ¢ descrita por:

Q=T | o (1)
pB = QPApA, (C-2)

onde T'(w) é a matriz 4x4 que descreve a translagdo w e R é a matriz de rotagao

aumentada para o espago homogeéneo.

C.1(a): O sistema de coordenada A so- C.1(b): Em amarelo o plano YZ da base
bre a grade e B flutuando B

A tranformacao que leva o centro do sistema de coordenada de A para

B deveria ser simples dado que temos a posi¢ao de um em relagao ao outro,


DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0721334/CA


PUC-RIo - Certificacdo Digital N° 0721334/CA

Local SLAM 66

mas a translacao ¢ nao é possivel de ser calculada diretamente, visto que,
se t nao tiver norma nula, entdao a rotacao R acontecera fora da origem de
B. Por consequéncia, a transformacao que movimenta o centro do sistema de
coordenada é uma composicao da rotacao R e t. Como nao conhecemos R,
ainda, fica impossivel de calcular t. No entanto, se reformularmos o calculo de
QP4 de forma que uma outra translacdo ¢’ aconteca antes da da rotacdo,como
descrito na equagao[C-3] o célculo se simplifica, posto que a rotagao acontecerd
com os centros das bases A e B sobrepostos. Nesses termos, a translacao que

leva o centro de A para o centro de B é t' = —p#,.

R 0 It
0 1 0r 1
Para calcular a rotagao R, basta calcular os trés vetores unitarios que

QPA=RT({) = (C-3)

formam a sua base. Dois deles sao dados de entrada, e como os eixos sao
ortogonais entre si, o terceiro pode ser calculado pelo produto vetorial dos
outros dois. Vamos assumir que os vetores dados sejam um colinear a Z, que
vamos chamar de v,, e um outro vetor sobre o plano YZ na base B com a
coordenada Y positiva nao nula,que vamos chamar de v,.. Esse subespago
vetorial estd representado na figura em amarelo. Vamos assumir que
esses sistemas de coordenadas seguem a regra da mao direita. Sendo assim o

calculo de R é dado por:

v
R 4
! norma(v,) (C-4)

- Uyz _
vz = norma(v,,) (C-5)
Uy = Vyy X U, (C-6)
Uy = U, X Uy (C-7)

S -

R=| - v, — (C-8)
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