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A calibragcdo de uma camera consiste em um processo de relacionar o aparelho real com o modelo ideal de cAmera
proposto, sendo para isto necesséria a determinacdo de seus pardmetros de calibracdo. Pardmetros, estes, que
representam caracteristicas geométricas e opticas das lentes, chamados pardmetros intrinsecos, bem como a posicao e
orientacdo da caAmera em um dado sistema de referéncia, chamados parametros extrinsecos. O conhecimento de seus
parametros intrinsecos nos permite a realizacdo de medidas métricas com esta camera, sendo importante para uma
precisa reconstrucdo da imagem 3D, em particular para visdo stereo. A técnica proposta consiste na calibracdo da
camera estimando seus parametros intrinsecos através da determinacdo de pontos formados em uma imagem binaria.
Esta imagem ¢é criada com a projecdo de um padrdo de imagem pré-determinado contendo apenas linhas retas. Os
pontos necessarios para 0 equacionamento sdo determinados com a utilizacdo da Transformada de Hough, que
produz um eficiente método para descoberta de linhas a partir da imagem binéria. Em sua fase final, o0 método seré
utilizado para a calibracdo de um par de cdmeras stereo de um robd manipulador. (Fapergs/lUFRGS)
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