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Introdugio Motivagio

Introducdo
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Introdugio Principio de Funcionamento

Introducdo

. ‘ Calculo da
‘ Profundidade
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Z=f=

g

Figura: Calculo da profundidade via triangulac3o.
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Introdugdo  Objetivo

Introducdo
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Implementacgdo Implementagdo em Hardware
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Implementagdo
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Implementacgdo Calibracdo

Implementacdo
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Implementagdo  Calibragdo

Implementacao

T, R

T,R

Antonio Ribeiro (UFMG) "~ Camera Estéreo 22/11/2015 9 /17



Implementacgdo Retificagdo

Implementacdo
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Implementacgdo Correspondéncia

Implementacdo

Figura: Imagem da esquerda

Figura: Mapa de disparidades
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Implementacgdo Correspondéncia

Implementacdo

Figura: Imagem da esquerda
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Figura: Mapa de disparidades
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Implementacgdo Reconstrugdo

Implementacao

X (m)

22/11/2015 14 / 17

Camera Estéreo

Antonio Ribeiro (UFMG)



Conclusdo Etapas

Conclusdo
Calibragédo
Novopar e e Retificagao
de Imagens Encontra Matrizes

i | Otimas |

i : | Remapeia pixels | : ‘Correspondéncia‘ ‘Heconstrugﬁo‘

Figura: Etapas da Visdo Estéreo.
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Conclusdo  Comentarios Finais

Conclus3o

Alcance = 0,7 — 20m;
Frame Rate = 5fps;

Insuficiente para aplicacdes de tempo real;

Préximos passos: Implementar etapas criticas dentro da FPGA,;
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