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Objetivos

Um dos desafios mais consideraveis
em realidade aumentada & &  correta
sobreposicio do objeto vitual ao real.

Este projeto visa o desenvolvimento de
um sistema interativa capaz de mensurar as
coordenadas tridimensionais de um objeto com
mavirmentagdo em tempo real de seis graus de
liberdade (GdL), cujs  precisdo s8ja
submilirmétrica. E  entfo, também  buscar
melhorar a integragdo entre imagens reais e a
virtuais, somente com o uso de algoritmos de
visdo computacianall1].

Métodos e Procedimentos

O rastreamento espacial em b GdL &
uma combinagdo dos métodos de calibragio,
estimativa de pose, e alinhamento denso,
confarme  a  figura 1. Ao determinar o
posicionamento espacial dos marcadares Arlico
organizados em um  padrio esparso  pela
aplicagdo de um algoritmo PnP, & possivel
aperfeigoar a correlagdo entre os pivels da
imagem 20 com o conjunto de paontos 30 [1].
Com base no trabalho de [2] , a biblioteca
CpenCh' foi selecionada para desenvalver um
ambiente de realidade aumentada utilizando os
modelos previamente especificados,

A montagem experimental cansiste em
uma webcam e uma impressdo 30 de um
dodecaedro com  aresta de 129 mm de
comprimento. Em  cada face do poliedro é
colocado um marcador fiducial, cujos lados tém

108mm de tamanho, de acordo com a figura
201

Lma das possiveis aplicagdes para este
gsistema @ auxiliar algumas cirurgias, cujos
desafios de execugdo =80 tremendos, devido ao
local de incisdo ndo permitir uma visdo direta de
toda a anatomia envolidal3], como mostra a
figura 3. Em neurocirurgia, o posicionamento
adequado dos  marcadores Arlico no crinio do
paciente permite o posicionamento do modelo
3D do cérebro com mais precisio.

Calibracs#io da

camera Esimaliva de
utilizando um pose para apenas
tabuleiro de um Arlico
xadrez
]
Estimativa da
pose do oyelo
utilizando mais de
um Arllco
.4
Apiicacia do Calibragio do
abinhamento d .
) dodecaedro fisico
denso

Figura 1: Esguermatico corm o planejamento do
projeto em linhas gerais. Fonte: Autar

Portal de Eventos Cientificos da Escola de Engenharia de Sio Carlos

Angis eletronicos do 202 Simposio de intemociongl de iniciopto Centifico = Teonologico do USP &

352 Congnesso de Inicogio Centifico & Tecnologice em Engenharnio

Disponiel emr- hitp-/feventos. eesc usp. brisicusp 2021
Disponmel em: hitp/feventos eesc usp. brEicusp2 021

ESE Senvigo de Biblicteca
== M ool Dr. Sérgio Rodrigues Fomes


SVBIBL
Rodapé SIICUSP CICTE 2021


29

HSNCUSP

Figura 2: Maostra a utilizagdo do DodecaPen para o
rastrearmento de um corpo com seis graus de
liberdade Fonte:[1]

Figura 3: llustragdo que retrata o uso de
marcadores em cirurgia osteotomias pélvicas
complexas. Fonte:[3]

Resultados

Ma fase preliminar do projeto, foi
analisada a biblioteca Openl. Especificamente
o= conteddos relacionados ao processamento e
manipulagdo de imagens, calibragido da cémera
2 estimativa de pose &  partir  da
carrespondéncia de M pontos, direcionada para
os marcadores quadrados sintéticos, Arlco
Atualmente, é estudada a aplicagdo do método
de Rodrigues [4], para obter a matriz
transformacgdo linear gue sera utilizada para
realizar  a  movimentagdo  tridimensional  do
dodecaedro no espago.

O resultado esperado & um sistema gue
consiga sobrepor objetos tridimensionais, com
precisdo de 04 mm, uma regido de 30cm por

d0cm [1]. Um dos desafios do projeto é a
limitagdo do espago de trabalho dado na
teferéncia de base e levar este mesmo canceito
para Urma area maior, como o ambiente cirdrgico.

Conclusodes

) projeto esta na fase inicial, portanto a
aplicagdo dos métodos foi feita para apenas um
marcador, visando alcangar o modelo proposto
do dodecaedro. Assim, além dos  objetivos
apresentados, estd previsto utilizar este projeto
como urma contribuigdo para o ambiente de
realidade aurmentada ern neurocirurgia gue estd
sendo  deservaolvido no  AerotechLab.  Meste
contexto, ha a projecdo de imagens wirtuais
sobre a cabega do paciente para auxiliar a
equipe medica na visualizagdo de partes ocultas
do cérebro antes e durante a cirurgia.
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