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Introdução

• Topologias e relevos

• GPGPU

• Calibração de câmeras e calibração 
estéreo

• Geometria Epipolar

• Correlação de pixels



Objetivos
O objetivo é criar uma biblioteca para detecção e 
reconstrução de relevos utilizando os conceitos de 
Geometria Epipolar
• criar um padrão para ser projetado na superfície a 

ser utilizada na reconstrução;
• realizar a calibração do ambiente estéreo, 

gerando os dados necessário para a Geometria 
Epipolar;

• realizar a correlação dos pixels entre as duas 
visualizações do ambiente;

• gerar um mapa de disparidade para validar a 
correlação dos pixels.



Fundamentação Teórica

• Cartas topográficas
– Carta Hipsométrica

– Curvas de Nível

• GPGPU (CUDA)

• Reconstrução 3D
– Calibração de Câmeras

• WebCam

• Projetor

• Estéreo



Fundamentação Teórica

– Geometria Epipolar
• Matriz Fundamental

• Epipolos

• Linha Base

• Linha Epipolar



Fundamentação Teórica

– Triangulação
• Identificar as intersecções da linha epipolar com 

as bordas da imagem
– Sequencia de produto vetorial

• Correlacionar os pixels
– Teoria das cores de Munsell

– SSD

– Mapa de disparidade

– Corrigir o erro da geometria



Trabalhos Correlatos

• Reconstrução 3D

• Calibração de câmera

• Ambiente estéreo

• Correlação de pixels

Li, Straub e Prautzsch, 2004



Trabalhos Correlatos

• Reconstrução 3D

• GPGPU

• Geração de malha do terreno

Zaaijer, 2013



Trabalhos Correlatos

• Reconstrução 3D – VANTs

• DSM Múltiplas imagens

• Photoscan

Mancini et al, 2013



Requisitos
• RF01 - realizar a calibração da câmera e do projetor para a 

remoção da distorção
• RF04 - realizar a intersecção das linhas epipolares com as 

bordas da segunda imagem
• RF05 - realizar a correlação do pixel da câmera com o 

correlato na imagem do projetor
• RF06 - gerar o mapa de disparidade para validar a correlação

dos pixels
• RNF01 - ser desenvolvido em C++
• RNF04 - ser desenvolvida com suporte a multiplataforma de 

arquitetura e sistema operacional
• RNF05 - utilizar o ambiente de desenvolvimento Visual Studio 

2015 
• RNF07 - ser desenvolvida utilizando a biblioteca OpenCV 



Sequencias:

Calibração



Sequencias:

Correlação 

de pixels



Diagrama de classes



Implementação

• Calibração de câmera

• Calibração do projetor e estéreo

• Intersecções com a linha epipolar

• Correlação dos pixels

• Mapa de disparidade



Calibração da câmera



Calibração Projetor





Calibração Estéreo

• Normalização das posições do objetos 
locais e referentes ao mundo



Intersecção da linha epipolar





Correlação de pixels



Geração do mapa de 
disparidade



Operacionalidade da 
Implementação



Resultados e Discussões



Resultados e Discussões



Conclusões

• Calibração do ambiente estéreo

• Intersecção das linhas epipolares

• Correlação dos pixels

• Geração do mapa de disparidade



Sugestões
• Desenvolver processo de captura das 

imagens
• Realizar novos testes na geração do mapa 

de disparidade para comprovar a correlação 
dos pixels

• Correção da geometria
• Testes com configuração distinta do 

ambiente estéreo
• Utilização de GPGPU para otimização
• Geração da nuvem de pontos e novos 

formatos de objetos 3D


