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Proposta

Neste trabalho implementamos um
sistema embarcado (menor, portdvel e de
baixo consumo energético) que captura
imagens estéreo, as processa e obtém a
reconstrugdo 3D; tudo isto em tempo
real.

1 — Introducao

-Demanda maior de contetudo 3D:

* Navegacao autdbnoma de roboés.

» Realidade Virtual.
-Trabalhos existentes usam computadores com
grandes recursos de processamento.

2 — Trabalhos Relacionados

-O problema principal é o atendimento da restricao
de tempo real.

-Precisa-se de computadores com grandes
recursos de processamento e maior consumo
energetico.

-Agora, a distancia de geracéo da reconstrucéo 3D
é de 1 até 5 metros.

-O sistema proposto tem varias vantagens
significativas, uma delas € que a visualizacdo da
reconstrucdo 3D ocorre com um atraso minimo,
Imperceptivel a visdo humana. Alem disso, a
distancia para geracao da reconstrucao 3D e ate
vinte metros.

3 — Desenvolvimento

-Sistema embarcado proposto é de tempo real, tipo

nao critico.

-Baseado em uma placa NVIDIA Jetson TK1
 Processamento paralelo acelerado por

GPU
« Baixo consumo energetico (12
VDC/400mA)

-Usa-se uma camera, ZED-Stereolabs, que mede
profundidade baseando-se em visao estéreo.
« Consumo de energia: 5VDC/380mA.
» Faixa de profundidade: 1-20 m
 Resolucao(com GPU): 720p(2560x720),
60 frames/seg
« Campo de visao: 110

3 .1— Algoritmo

Calibracdo e retificacdo

Imagens
Correspondéncia

estéreo e célculo do

mapa de disparidade
Re-projecdo estéreo e

calculo do mapa de
profundidade (Depth)

Visualizacdo

Fin

3 .2— Hardware

Camera Stereolabs-ZED

Plataforma NVIDIA Jetson TK1 Tela

4 - Analise de resultados

Comentarios

As andlises feitas serdo de muita
utilidade para os trabalhos futuros que
buscam desenvolver um sistema aéreo
para construgdo de mapas
(georreferenciados) 3D em tempo real.

Tabela 1
TEMPOS DE PROCESSAMENTO. EM MILISSEGUNDOS. DAS ETAPAS DO
ALGORITMO PARA RECONSTRUCAO 3D EM TEMPO REAL.

Teste | Calibracao | Outras Etapas Total
1 241444 2070,02 4485.46
2 2396.7 2067.26 4465,96
3 242406 3459.87 5886.93
4 2363.17 2590,35 4957.,52
5 2400.95 2815.26 5221,21
6 2439.52 1553.88 39904
7 2509.07 137493 3891
8 2446.45 2791.65 5246,1
9 2468.36 2118.85 4596,21
10 2474 27 2207.6 4691,87

A camera estéreo idealmente processa 60 frames em
1s (16,66 ms em um frame) com resolucao HD 720
(2560x720).

Dos testes feitos, o sistema implementado demora
em média 4,772 s para processar sessenta frames
(portanto aproximadamente 15 fps).

Visto de outro ponto, o sistema demora 79,54 ms
desde a captura de um frame estéreo até gerar a
reconstrucao 3D e visualiza-la na tela.

Os tempos nao podem se comparar com outros
trabalhos porque as ferramentas de hardware e
software s&o novas e existe pouca pesquisa sobre
elas.

Conclusoes

-A etapa mais lenta do algoritmo € a calibragdo e retificagdo, com um tempo médio de 2,43 seg (of f-line).

-A distancia para geragdo da reconstrugdo 3D é até vinte metros.

-O tempo de processamento dos frames ndo presenta um atraso elevado uma vez que a reconstrugdo 3D pode ser visualizada de

forma correta e continua na tela.




