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Resumo

Loaiza Fernandez, Manuel Eduardo. Implementacéo de um Dispositivo de
Rastreamento Optico com 6 Graus de Liberdade para Interagdo com
Aplicacbes de Realidade Virtual. Rio de Janeiro, 2005. 105p. Dissertagédo
de Mestrado - Departamento de Informética, Pontificia Universidade
Catdlica do Rio de Janeiro.

Os sistemas de rastreamento sdo uma das tecnologias cruciais para 0s
sistemas de realidade virtual. Eles permitem detectar continuamente a posicao e
orientagdo de marcadores ou objetos especificos que o usuario utiliza para
interagir com o sistema. Uma das tecnologias mais utilizadas para implementar
este tipo de sistema € o rastreamento Optico, a qual permite ao usuério ter maior
liberdade em seus movimentos porque ndo precisa de cabos ou elementos
mecanicos que possam restringir ou atrapalhar a sensacdo de imersdo que se tenta
criar na interagdo com ambientes de realidade virtual. Este trabalho apresenta a
construgdo e implementagdo de um dispositivo de entrada, baseado em
rastreamento Optico, que € utilizado para interacdo com aplicacdes de realidade
virtual do tipo semi—imersivas em um ambiente desktop comum. O dispositivo
tem a capacidade de recuperar seis graus de liberdade dos movimentos feitos por
um conjunto de marcadores que sao controlados pela mao do usuéario. A partir da
recuperacdo dos seis graus de liberdade, o dispositivo é complementado com a
capacidade de emissdo de eventos que permitem a interacdo do usuario com a
aplicacdo. No final apresenta-se uma aplicacdo que demonstra a adaptacdo dos
eventos gerados e o desempenho do dispositivo implementado.
Palavras-chave

Realidade virtual, rastreamento optico, visdo computacional, processamento

de imagens.
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Abstract

Loaiza Fernandez, Manuel Eduardo. Implementation of an Optical
Tracking Device with 6 Degrees of Freedom for Interacting with
Virtual Reality Applications. Rio de Janeiro, 2005. 105p. M.Sc.
Dissertation - Departamento de Informatica, Pontificia Universidade
Catdlica do Rio de Janeiro.

Tracking systems are a fundamental technology in virtual reality systems.
They provide a continuous detection of the position and orientation of markers or
specific objects that the user employs to interact with the system. One of the
technologies most commonly used to implement these types of systems is the
optical tracking, which allows the users to have more freedom in their movements
because it does not need cables or mechanical elements that can restrict or hinder
the immersion sensation that is tried to create in the interaction with virtual reality
environments. This work presents the construction and implementation of an input
device that is based on optical tracking that is used for interaction with semi-
immersive virtual reality applications on ordinary desktop environments. This
device has the capability to get the six degrees of freedom of the movements made
by a set of markers that are controlled by the user hand. Based on the six degrees
of freedom recovered, the device is complemented with the ability to emit events
that allow the interaction of the user with the application. Finally, an application is
presented for demonstrating the use of the generated events and the performance
of our device.

Keywords
Virtual reality, optical tracking, computer vision, image processing.
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