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Introduccion

Realidad Mixta: Continuo
gue abarca diversas
tecnologias de despliegue.

| Realidad mixta |

B8

Ambientes Realidad Virtualidad Realidad
Reales Aumentada Aumentada Virtual

A Taxonomy of Mixed Reality Visual Displays — Paul Milgram y Fumio Kishino — 1994
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Introduccion

« Parametros:

- Mundo: - Marco de Referencia:
* Exocéntrico.

- legl * Egocéntrico.

* Virtual.

- Vision: - Representacion conforme:
* Total.

* Parcial.

* Indirecta. « Inexistente.

e Directa.

ARQuake AR Colliseum Knightmare




Introduccion

* Realidad Aumentada:
Complementar la percepcidén real
del usuario con objetos virtuales.

AR Games
Nintendo 3DS




Introduccion

e Caracteristicas:

-Funciona en
tiempo real.

- Registro de
objetos reales.

— Colocacion de
objetos
virtuales.

AR Toolkit




Introduccion

Despliegue
Retinal

Head-Mounted
Display

Proyector

Pantalla traslicida

Dispoitiv
Hand-held

Combinadora
-

B

- Proyector

Manos

|G

Proyector

Espacial




Introduccion

* La Realidad Aumentada no se limita al aspecto
visual:

- Permite toda clase de sensores y efectores.

— Sensaciones virtuales tactiles y auditivas también son
posibles.

Ingress




Aplicaciones

Medicina.

Manufacturay
servicio técnico.

Entretenimiento.
Aviacion.
Entornos
colaborativos.

BlUsqueda de
informacion.

Publicidad.




Tipos de Realidad Aumentada

* Tipos de Realidad Aumentada visual:

- Realidad Aumentada Basada en reconocimiento de
marcadores.

- Realidad Aumentada sin marcadores.




Tipos de Realidad Aumentada

 Realidad Aumentada basada en marcadores:

- Los marcadores se utilizan para el registro de objetos
reales.

- Estos son faciles y rapidos de detectar e identificar.
— Pueden usarse para codificar informacion.




Tipos de Realidad Aumentada

e Caracteristicas de los marcadores:

Alto contraste entre el marcadory el fondo.
Cddigos arbitrarios.

Forma regular (principalmente cuadrada).
Invariantes a la rotacion.




Tipos de Realidad Aumentada

* Funciones de los marcadores:

- Determinacion de transformaciones geométricas.
— Colocacion de objetos virtuales.
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Tipos de Realidad Aumentada

 Realidad Aumentada sin Marcadores:

- Se basa en el registro de objetos reales especificos.

- Mucho mayor costo computacional en comparacion
con la deteccion de marcadores.




Tipos de Realidad Aumentada

* Registro de objetos reales sin marcadores:

- Deteccion de bordes, esquinas, curvatura, forma, etc.
— Eliminacion de outliers.
- Determinacion de homografia.

@ Q Good Matches & Object detection




Consideraciones generales

* Alineacion de objetos virtuales con el mundo real:

- Es necesario simular la camara real al momento de
desplegar los objetos virtuales.

- La camara real debe calibrarse antes de realizar el
despliegue.




Consideraciones generales

* Integracion de los objetos virtuales con el entorno:

— [luminacion.
- Proyeccién de sombras.




Consideraciones generales

* Integracion de los objetos virtuales con el entorno:

— Deteccién o descarte de obstrucciones visuales.




Un algoritmo de deteccion de marcadores

* ENTRADA Imagen
 SALIDA Lista<Lista<Punto3D>> Traslaciones
e SALIDA Lista<Matriz3> rotaciones

1. Binarizar la imagen de entrada.
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Un algoritmo de deteccion de marcadores

2. Detectar contornos en la imagen.
3. Reducir contornos a poligonos.
4. Descartar poligonos que no posean exactamente 4 vertices.

.| Candidates




Un algoritmo de deteccion de marcadores

5. Eliminar distorsion de perspectiva de las regiones de la imagen
de entrada identificadas por los contornos.

r-_EI After warp [ =12 |i*‘h‘1|




Un algoritmo de deteccion de marcadores

6. Intentar decodificar las regiones obtenidas. Aquellas regiones
que decodifiquen correctamente son marcadores legitimos.

[ &7 Marker[0] = E—)




Un algoritmo de deteccion de marcadores

7. Utilizar los parametros intrinsecos de la camara para calcular las
transformaciones geométricas del marcador (estimacion de
pose).

cvisolvePnP() —> — > Invertirlas — >
/ transformaciones
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