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Objetivos e Motivacao

Avancos tecnologicos recentes permitem evoluir
uma videoconferéncia convencional para um
sistema de teleconferéncia Imersiva onde o
apresentador € digitalizado e sua representacao
geométrica tridimensional (avatar realistico) é
Inserida em um ambiente virtual 3D. O objetivo
deste trabalho é propor um método de
reconstrucao tridimensional, em tempo real, de
um modelo geométrico dinamico representando
um ser humano em movimento, para aplicacao
em sistema de teleconferéncia Imersiva.

Metodologia e Desenvolvimento

De acordo com esse proposito, foram utilizados
dois sensores Kinect da Microsoft ligados
simultaneamente a um servidor central que
capturaram a profundidade de cada ponto da
superficie do objeto de interesse por dois
angulos distintos. A arquitetura proposta €
dividida nos modulos apresentados no diagrama
abaixo:

Sensor 1

Captura Médulo
Depth Map De

Segmentacdo

Captura RGB

Inicializacdo
Sensores Modulo
Fus3ao Render

Sensor 2 De Nuvens

Captura
Depth Map

Modulo
De
Segmenta¢do

Captura RGB

Figura 1. Diagrama da arquitetura proposta.

A vantagem de utilizar esses sensores, ao inves
de outras técnicas de digitalizacao 3D, é que
esse hardware é pre-calibrado e fornece uma
nuvem de pontos (por sensor) como saida.
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Figura 2. Arranjo com dois kinects.

Figura 3. Nuvens desalinhadas.

O modulo de fusdao de nuvens de pontos é
responsavel por calcular a melhor funcao de
alinhamento entre as duas nuvens geradas
pelos dois sensores através do algoritmo de ICP
(Iterative Closest Point) [1], dessa forma, e
gerada uma unica nuvem de pontos mais
densa, que é o resultado da fusao entre as duas
nuvens desalinhadas.

Figura 5. Modelo com textura colorida.

Figura 4. Nuvens alinhadas.

Conclusoes

Com a arquitetura proposta apresentada neste
trabalho, é possivel gerar em tempo real, uma
representacao geomeétrica tridimensional
realistica da superficie frontal do usuario,
substituindo a tecnica de par de cameras
estéreo do AVMIX [2], o que tornar a montagem
desse ambiente significativamente  mais
simples, principalmente no guesito
complexidade na calibracao das cameras.
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