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» Objetivo: Sintetizar novas imagens de uma cena como vistas a partir de
um ponto de vista diferente do de outras imagens utilizadas como
referéncia, ou seja, interpolacao de vistas.

* Imagens de referéncia sao retificadas, obtidas de multiplas cameras
alinhadas em um eixo, e 0s pontos de vista virtuais também estéo neste
eixo, como esguematizado na fig. 1.

» Uma nova técnica para realizar a sintese baseada no casamento de
pontos das diferentes imagens tal que pertencam ao mesmo objeto ou
regiao, inicialmente inspirada nos resultados de [1].
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Fig. 1: Array de cameras em um mesmo eixo (Multiview).

* Processo para sintetizar vistas interpoladas possui quatro etapas:

1. Casamento/Rastreamento de pontos comuns entre as vistas,
formando trajetorias pelas multiplas imagens. Como o0 espacamento
entre cameras €& constante, trajetorias devem ter comportamento
linear, entao é feito ajuste linear destas.

2. Segmentacdo da imagem em triangulos cujos vertices sao os pontos
rastreados utilizando Triangulacao de Delaunay.

3. Utilizando a correspondéncia entre pontos, sao interpoladas as
posicBes de todos estes para valores em vistas intermediarias. E
renderizado o warping dos triangulos delimitados pelos pontos,
“arrastando” a textura de cada segmento triangular para as novas
posicoes interpoladas.

4. Os passos 1-3 sao realizados iniciando o casamento de pontos pela
Imagem da camera mais a esquerda e novamente na direcao
contraria. A partir dos dois conjuntos de imagens sintéticas obtidos,
para atenuar erros no processo, € feita uma soma ponderada das
Imagens provenientes das duas interpolacoes.

* |nicialmente o primeiro passo foi realizado utilizando o meétodo
proposto em [1]. Os resultados obtidos com datasets conhecidos para
ultiview (de [2]) sGo apresentados na Fig. 2:

S : W O N s --ﬁ‘”? i; ”
p i i3 8 &

=)

Fig. 2: Vista Interpolada (Centro) entre duas de nove imagens de referéncia do conjunto.

» Resultado visualmente bom para cenas “ideais”, mas o0 mesmo nio foi
observado com imagens obtidas de cenas reais.

» Rastreamento € o passo de maior influéncia na qualidade do resultado.

* Foco em encontrar melhores métodos para realizar o casamento e
rastreamento de pontos entre as imagens.

» Experimentos com métodos conhecidos para casamento de pontos:
SURF (Speeded Up Robust Features) de [3], rastreador baseado no
algoritmo proposto por Lucas e Kanade em [4], além dos testes ja
realizados com o rastreador Particle Video de [1].

» O algoritmo Particle Video rastreia a trajetoria de pontos nas imagens,
sendo flexivel para a escolha de pontos favoraveis ao problema (e.g. nas
bordas da imagem). Apresentou resultados interessantes para 0S
datasets Middlebury [2], mas sua execucao é bastante lenta.

» SURF realiza a deteccao de atributos em cada imagem para depois
encontrar os casamentos entre estas. Isto torna complicada a selecao de
pontos em uma imagem para serem rastreados, poréem, o algoritmo
possui um tempo baixo de execucao e € robusto para grandes
deslocamentos.
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Fig. 3: Pontos rastreaos marcados na i‘rhégem. Esqerda: Particle Video. Direita: SURF

= E possivel notar que os pontos obtidos com o algoritmo SURF s&o
Menos nNumerosos e nao possuem um espacamento regular entre si
como com Particle Video. Isto gerou um resultado de interpolacao pior
com SURF do que o obtido anteriormente.

* Foi implementado um rastreador estendendo o algoritmo descrito em
[4] para multiview, visando utilizar a flexibilidade para selecao de pontos
e rapidez de execucao do algoritmo Lucas-Kanade, porém os resultados
do rastreamento foram insatisfatorios até o0 momento.

» O metodo utilizado para interpolacao de vistas € promissor, porém
altamente dependente do casamento de pontos.

* O problema de deteccao e casamento de pontos entre conjuntos de
Imagens multiview nao é algo ja solucionado. Cada técnica possui
vantagens, porém nenhuma das experimentadas gera resultados
satisfatorios para interpolacao de cenas reais.

= Apesar do estudo de diversas técnicas de rastreamento, o algoritmo
proposto em [1] ainda gerou os melhores resultados.

* Trabalhos futuros visam impor as restricoes do rastreamento em
multiview (deslocamentos horizontais e constantes) no algoritmo Particle
Video.
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