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Introducao

 Interacao Homem-Maquina
* Realidade Aumentada
* Marcadores




Objetivo

* Permitir gue qualquer pessoa mesmo sem
conhecimento em tecnologia, possa criar
cenas usando Realidade Aumentada




Objetivos especificos

Importar um arquivo 3D (.fbx)

Mover e rotacionar na posicao desejada
Gerar bordas do objeto selecionado
Sobrepor as bordas na tela do dispositivo

Comparar e detectar desenho feito pelo
usuario com o objeto selecionado

Sobrepor objeto 3D sobre o desenho




Fundamentacao Tedrica

* OpenCV
* OpenCV For Unity (Enox Software)

 Homografia E Transformacao De
Perspectiva

 Filtro De Canny

* Transformacao Morfologica




Trabalhos Correlatos

* IAR (Jonathan Hess)
* ANIMAR (Ricardo Filipe Reiter)

« Estudo e implementacao de técnicas de
realidade aumentada (Anderosn Kumagali)




Requisitos Funcionais

permitir selecionar um objeto predefinido no aplicativo
permitir selecionar um arquivo localizado no
dispositivo

permitir selecionar um objeto ja desenhado
anteriormente

permitir rotacionar um objeto na tela do dispositivo
permitir gerar cena

gerar as bordas do objeto selecionado

comparar desenho do usuario com bordas do objeto
selecionado

sobrepor na tela do dispositivo as bordas do objeto
selecionado




Requisitos Nao Funcionais

ser desenvolvida para I0S e Android

utilizar o ambiente Unity para
desenvolvimento

utilizar as bibliotecas ArUco para detectar
marcadores

utilizar biblioteca OpenCV for Unity para
reconhecimento de imagens

utilizar recurso Unity para salvar
Informacoes no dispositivo




Especificacao

« Diagrama de Casos de Uso

IJC08 - detectar desenho Extend UCO7 - desenhar

UCO04 - rotaciona objeto 3D

UC01 - selecionar objeto 3D
pré-definido no aplicativo

UC02 - selecionar arquivo 3D
localizado no dispositiva

Usuario

UC06 - gera as bordas

'
Include

UC05 - gera a cena

Extends

Extends

C03 - selecionar objeto 30
desenhado anteriormente no
aplicativo
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Especificacao

« Diagrama de arquitetura

TriLib 2 - Model Loading Package - v2.0.11

OpenCVForUnity - v3.0.0

<<components> E|
OpenCV -vd 1.0
Unity - v2019.3.10%4
—{>| <<component>> E|
MarkerLess AR Example - v1.0.6

<<component=»
MarkerBased AR Example - v1.2.3

Microsoft Visual Studio Community 2019
Versdo 16.7.2

<<component» E|
Microsoft NET Framework
Versdo 4.8.03752
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Especificacao

« Diagrama de atividade - sem marcador predefinido

UNITY
Carrega arguivo Transforma em Movimenta objeto .
@ > ETs) objeto 3D na tela Captura imagem
OPENCVY
5
cap(t:uor;ﬂc':ljaarpaelaaCceénrﬁera Sirn Calcula posicio do Gera as bordas da
com o objeto selecionado desenho imagem
iy
UNITY o
Sobrepde o objeto 3D
sobre o desenho do
L usuario
&
Sobrepde o desenho Si}‘f;gg?gg:jngg gngFDDLdDE'B Salva a imagem e as
na tela do dispositivo banco de dados bordas em disco
USUARIO
Aguarda o usuario

desenhar
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Implementacao

 Gerar bordas

M

1) Imagem original

2) Fitro de Canny

3) Método bitwise_not




Implementacao

« Dilatacao

JH W

1) Imagem sem dilatacdo

2) Imagem apos o processo de dilatacdo




Implementacao

« Meétodo GetTransparentTexture

150 public TexturelD GetTransparentlexture(Texture2D texture)
151 [ {
152 Color transparentColor = new Color(l.C0Z, 1.0f, L.0f, 0f);
154 for (int y = 0; y < texture.height; yH4)
155 [H {
156 for (int x = 0; % < texture.width; x++)
157 [ {
158 if (!'Color.black.Equals(texture.GetPixel(x, v}))
159 H {
160 texture.SetPixel (x, y, transparentColor);
16l F }
led - }
163 + }
164
165 texture.Apply();
166 return texture;
|
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Implementacao

« Meétodo GetTransparentTexture




Analise dos Resultados

* Testes dos assets (OpenCVForUnity)
— ArUco
— Marker Less AR

 Teste de funcionalidade




Analise dos Resultados

 Teste de usabilidade

— Dificuldade em importar arguivos em tempo
de execucao

— Dificuldade em detectar bordas

1) N3o deteccao dos 2) Deteccdo dos pontos
pontos




Analise dos Resultados

* Pontos detectados nas bordas do objeto
selecionado




Conclusoes

* Os objetivos propostos foram alcancados
* Ferramenta Unity3D

 Biblioteca OpenCV integrado no asset
OpenCVForUnity




Sugestoes

* Melhorar a deteccao do desenho

 Alterar as cores do objeto 3D, conforme o
usuario pinte o desenho na folha de papel

* Melhorar o desempenho da camera
* Importar outros formatos de arquivos 3D
» Adicionar mais de um objeto 3D na cena




Demosntracao
Aplicativo Celular




