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Introducéo

A captura de movimento consiste na estimacao de parametros da postura de
uma pessoa (ou de outro objeto de interesse) no decorrer do tempo e no
reconhecimento dos movimentos desta pessoa, a partir dos parametros estimados.
Ha uma ampla variedade de aplicacdes onde abordagens propostas para resolver
este problema podem ser empregadas, tais como, interface homem-maquina,
estudos antropoldgicos, entretenimento e vigilancia.

Os varios métodos existentes que executam a captura de movimento podem
ser decompostos nas seguintes etapas: inicializagcédo, rastreamento, estimagao da
pose e reconhecimento do movimento. A etapa de inicializacdo abrange as acodes
necessarias para assegurar que o sistema inicie a sua operagdo com uma correta
interpretacdo da cena atual. O rastreamento é a deteccdo e a localizacdo recursiva
de objetos ou, mais geralmente, de padres em seqiéncias de imagens. Em sua
forma mais simples, o rastreamento compde-se de um modelo de observagdo, um
modelo de representacdo do objeto rastreado e um algoritmo de rastreamento.
Enquanto que as etapas de estimacdo de pose e de reconhecimento séo,
respectivamente, a identificacdo de como o objeto de interesse esta configurado no
espaco 3D; e a classificacao do tipo de movimento capturado.

Neste trabalho, objetivou-se a realizagdo de uma pesquisa na érea de captura
de movimento por visdo computacional sem marcas utilizando multiplas cameras,
focando-se na etapa de rastreamento. Esta metodologia € aplicavel a problemas
mais diversificados e apresenta varios beneficios em comparacdo a outras
abordagens encontradas na literatura. No entanto, h4 uma série de dificuldades
devido a natureza ambigua de movimentos nas imagens 2D; ruidos nas imagens
das cameras; alta dimensionalidade do espaco de parametros de um movimento.

Metodologia

Na solugdo proposta, o modelo de observacdo usado no rastreamento é
baseado em uma técnica de reconstrugéo volumeétrica 3D recentemente proposta na
literatura e pouco empregada para este fim. Nesta técnica as imagens das multiplas
cameras sao fundidas através de um grid 3D de ocupacao probabilistico do espaco
sensoriado. Por sua vez, o modelo de representacédo do objeto de interesse, neste
caso o corpo humano, foi definido com uso de blobs Gaussianas utilizadas para
representar as partes do corpo rastreado no decorrer do tempo. Por fim, foi
empregado o algoritmo Expectation-Maximization para realizar o rastreamento.

Resultados e Discusséo

Um sistema foi desenvolvido com a finalidade de realizar: i. a reconstrucao
probabilistica 3D, através da técnica de Grid de Ocupacdo Probabilistico; e ii. o
rastreamento, atraves do método Expectation-Maximization.

Em relacdo a reconstrugdo volumétrica, a técnica de Grid de Ocupacao
Probabilistico apresentou vantagens consideraveis em relacdo ao meétodo tradicional



Shape-From-Silhouette. Este Ultimo apresentou falhas na sequiéncia de imagens de
um video, que ndo foram encontradas na reconstru¢cdo obtida pelo Grid de
Ocupacao Probabilistico (ver figura 1).

Figura 1: Reconstrucao volumétrica. Esquerda: método tradicional Shape-from-
silhouette (falhas em verde). Direita: técnica Grid de Ocupacao Probabilistico 3D.



Em relacdo ao rastreamento, utilizou-se o0 método Expectation-Maximization,
para seguir o objeto frame a frame. A imagem 2 apresenta uma sequéncia de
movimentos no qual o rastreamento foi executado com sucesso e pode se verificar
gque as blobs seguem as partes do corpo. Os voxels estéo representados com cores
arbitrarias, cada conjunto de voxels de uma Unica cor pertence a uma Unica blob.

Figura 2: Sequéncia de rastreamento.



Conclusoes

O sistema foi utilizado para testar as técnicas abordadas, demonstrando-se
eficiente. Principalmente, quanto a etapa de reconstrucdo probabilistica 3D, que
apresentou vantagens consideraveis em relacédo aos tradicionais métodos. Este fato
deve-se a vantagem do meétodo de reconstrucdo probabilistica 3D considerar as
informagbes de todas as imagens em conjunto, sem realizar avaliacbes em
separado para cada imagem. Contrariamente, 0s métodos tradicionais de
reconstrucdo falharam na andlise de partes do objeto de interesse cuja cor se
assemelhava com a cor de fundo da cena, aléem disso, os métodos tradicionais
apresentaram-se mais suscetiveis a variacdes de luminosidades (sombras).
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