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Apéndice |

Tabelas extras dos experimentos da estimacao da

transformacao afim

A - . . desvio-padréo
variancia theta erro médio erro max. erro min. do eF;ro
0.00001 0o slant 0,5 4,4 0,1 0,9
tilt 3,8 51,0 0,1 8,1
0.00001 300 slant 0,6 4,4 0,1 0,9
tilt 4,2 56,2 0,1 9,5
0.00001 450 slant 0,6 4,7 0,1 1,0
tilt 4,0 49,7 0,2 8,4
0.00001 60° slant 0,6 4,4 0,1 1,0
tilt 4,0 52,2 0,1 8.8
0.00001 90° slant 0,6 51 0,1 1,0
tilt 4,1 52,6 0,1 9,0
0.0001 0°
0.0001 30°
0.0001 450
0.0001 60°
0.0001 90° 5
tilt 6,2 51,4 0,4 10,0
0.001 0o slant 3,6 14,4 1,2 3,0
tilt 8,9 53,6 0,9 10,4
0.001 300 slant 3,5 13,7 1,3 3,1
tilt 9,0 45,8 1,2 10,0
0.001 450 slant 3,9 14,0 1,4 31
tilt 9,9 53,3 1,2 11,3
0001 60° slant 4,4 15,3 1,4 34
tilt 10,3 45,6 1,1 10,5
0.001 900 slant 34 13,7 11 3,1
tilt 9,5 49,8 1,3 10,6

Tabela 5 - Erros da decomposicao da transformacao afim por SVD na presenca de ruido.

Versdo completa da Tabela 2.


DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0321208/CA


117

desvio-padréo

variancia theta erro médio erro max. erro min.
do erro
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0.01 90° ‘

tilt 15,2 53,0 32 10,2
0.1 00 slant 19,1 41,9 52 9,1
tilt 21,6 48,7 7,8 7,7
01 300 slant 25,8 48,7 9,1 10,6
tilt 22,6 48,5 9,6 8,1
0.1 450 slant 19,9 42,4 6,8 10,0
tilt 23,7 48,3 7,4 8,2
01 60° slant 25,1 49,6 7,2 11,7
tilt 25,1 51,1 9,3 8,5
0.1 90° slant 24,1 46,1 9,8 9 8
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1 90°

tilt 315 53,6 25,0 5,8
Tabela 6 — Continuacéo da Tabela 5.
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Imagem  theta erro médio  erro max. erro min. oo &
D20 0°
D20 30°
D20 45°
D20 60°
D20 90°
D18 0°
D18 30°
D18 45°
D18 60°
D18 90°
D95 0°
D95 30°
D95 45°
D95 60°
D95 90°
D101 0°
D101 30°
D101 450
D101 60°
D101 90°
D103 0°
D103 30°
D103 45°
D103 60°
D103 90°

Tabela 7 - Erros calculados (em graus) para o método de Ruth Rosenholtz.
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Imagem  theta
D20 0°
D20 30°
D20 45°
D20 60°
D20 90°
D18 0°
D18 30°
D18 45°
D18 60°
D18 90°
D95 0°
D95 30°
D95 450
D95 60°
D95 90°

D101 0°

D101 30°
D101 45°
D101 60°
D101 90°
D103 0°

D103 30°
D103 450
D103 60°
D103 90°

erro médio erro max. erro min.

tilt 20,8 90,0 0,0

desvio-padréao
do erro

24,1

Tabela 8 - Erros calculados (em graus) para o método de Angeline Loh.


DBD
PUC-Rio - Certificação Digital Nº 0321208/CA


PUC-RIo - Certificagdo Digital N° 0321208/CA

Anexo |
Derivacéo das equacdes de Super e Bovik

Neste anexo sdo apresentadas as derivacdes para obtermos a equagéo (22)
do método de Super e Bovik apresentado no Capitulo 4. As derivacdes aqui
encontradas sdo oriundas do artigo e apresentadas para uma melhor compreenséo
do texto.

Através das equacdes dos momentos de segunda ordem e de um modelo de
projecdo ortogréafico alcanga-se a equacdo que relaciona os momentos de segunda
ordem na superficie (no espaco objeto, sem deformacdo) e no plano imagem.

O primeiro passo para obter a eq. (22) é definir o modelo de projecdo como

uma transformacéo afim:

{x} {cos oCOST  —Sin T}{xs }
= . (38)
y| |cososint cost |y,

onde x e y sdo as coordenadas na imagem e x; e y, na superficie, c € 0 slante t € 0
tilt. Essa notacdo com o indice s serd empregada em todas as formulas aqui
apresentadas.

Estendendo esta projecdo para o dominio da frequéncia, onde temos a
inversa transposta, como na eqg. (26), temos:

u, COSOoCOST COSOSINT ||u
= . (39)
v -sinz cosc | v

s

Que nos resulta:
u, =uC0SOoCOS7T+vCOSoSINT

: (40)
v, =—uSinz +vCcoso

A projecdo da convolucdo da imagem com um filtro, 4;(x,y) na eq. (16), €

particularmente simples neste trabalho pois sdo empregados filtros com
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gaussianas isotrépicas, o que faz com que a projecdo sofra apenas efeito de

compressdo e ndo de rotacdo, resultando:

1
As[ (xs 1 yv) = Ai (x’ y) (41)
CoSo

Reescrevendo a eq. (17) para a superficie, incluindo a normalizacdo para

efeitos de contraste e iluminacéo, dividindo por Zi A? (x,y) temos:

as (xs’ys) = Z[USZI'ASZI'(XS’ys)/ZAszi(xs’ys)
bs(‘xs1ys) = ZinsiVsiAszi(xs’ys)/ZAszi(xs’ys) (42)

cs (xs’ys) = ZIVYlZAYZl (xv’yv)/zszt (xs’ys)

Realizando uma troca de variaveis, fazendo U; e V; iguais a u, e vy da
eq.(40), e substituindo A4,; por 4; da eq. (41), temos:

a,(x,,y,)= Z(u COSo COST + vCOSoSin r)z (cosa)? A% (x, y)/z (coso)? A% (x,y)

u’ cos® o cos’ v +
a,(x,,y,) =Y | 2uvcos’ ocoszsinz + |(coso) * A7 (x,y) /D (coso) 2 A% (x,y)
vZcos? osin®r ’

a,(x,,y,)=cos’ ocos’ {Zuz (coso) 47 (x, y)/z (coso) 2 47 (x, y)} +
cos? o cos7sin r[z 2uv(cos ) ? 47 (x, ) / D (coso)? A7 (x, y)} +

cos? o'sin? {Z vi(coso) 2 A? (x,y)/z (coso) 2 A2 (x,y)}
a,(x,,y,)=a(x,y)cos’ ocos’ 7 +b(x, y)cos’ o coszsinr +c(x, y)cos* osin® ¢

De forma semelhante sdo calculados b; e c,, que resultam na eq. (22).
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