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Objetivos

* Objetivo general:

- Introducir y practicar los conceptos fundamentales para el
desarrollo de algoritmos y aplicaciones que utilicen
técnicas de Realidad Aumentada en el lenguaje C++.
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Objetivos

* Objetivos especificos:

Presentar las nociones fundamentales de programacion
con OpenCV y su integracion con OpenGL.

Presentar un algoritmo para deteccion de marcadores.

Desarrollar el algoritmo presentado en el lenguaje C++
utilizando la biblioteca OpenCV.

Mostrar la integracién del algoritmo desarrollado con una
aplicacion basica de despliegue de modelos 3D.
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Programa

1) Introduccion a la Realidad Aumentada.

ntroduccién a la programacion con OpenCV.

)
)Deteccion de marcadores.
)

4)Nociones de despliegue en Realidad Aumentada.
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Punto 1

Introduccién a la Realidad Aumentada




Introduccion a la Realidad Aumentada

e Realidad Aumentada:

- Complementar la percepcion real del usuario con
objetos virtuales.

AR Games
Nintendo 3DS




Introduccion a la Realidad Aumentada

* La Realidad Aumentada no se limita al aspecto visual:

- Permite toda clase de sensores y efectores.

- Sensaciones virtuales tactiles y auditivas también son
posibles.
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Introduccion a la Realidad Aumentada

* Tipos de Realidad Aumentada visual:

— Realidad Aumentada Basada en reconocimiento de
marcadores.

- Realidad Aumentada sin marcadores.




Introduccion a la 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.
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Introduccion a la Realidad Aumentada

e Caracteristicas de los marcadores:

Alto contraste entre el marcadory el fondo.
Cddigos arbitrarios.

Forma regular (principalmente cuadrada).

Invariantes a la rotacion.
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Introduccion a la Realidad Aumentada

e Solucion de Realidad Aumentada con marcadores:

1) Calibracion de la camara.
2) Captura de imagenes.

3) Para toda imagen:
1) Deteccién de los marcadores.
2) Decodificacién de los marcadores.

3) Estimacion de pose.
4) Despliegue de objetos virtuales.
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Programacion con OpenCV




Programacion con OpenCV

typedef std::vector<cv::Point2f> points_vector;

int main(void) {
struct stat s:
FILE #* s
vector<char= buffer;
vector<unsigned char> out_buffer;

THIETTIT R i n i e b e n e n i i i i el

// Declare the matrices.

THAEEIT R i ity
cv::Mat A, B, C;

THIETEET R TR T T

J// Load two images using the simplest method.

FHEAEEEEEEEE Rttt rr i i i i i it irii i i iiiii il
A = cv::imread("queeni.jpg");
B = cv::imread("queen2.jpg");

(HHEEEEEEE LT i iiiiiiisg

// Load an image from a byte array.

THEETETEEEE TR nn i r i i n it in i rri et il ri
stat("queen3.jpg", &s);
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Punto 3

Deteccion de Marcadores
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Deteccion de Marcadores

e Pasos:

1) Binarizar la imagen de entrada.
2) Detectar contornos en la imagen binarizada.
3) Reducir contornos a poligonos.
4) Seleccionar candidatos.

5) Para todo candidato:

1) Eliminar distorsion de perspectiva.
2) Intentar decodificar.
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Deteccion de Marcadores




Deteccion de Marcadores

i' | Marker[0]

5.2)

o N
EED ) / T — N
S Y ~ \
N ) ; .
S Av

|CARO




Nociones de Despliegue en Realidad Aumentada

penGL
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Nociones de Despliegue

e Estimacién de pose o Perspective N-points Problem:

- Vector de traslacion.
- Vector de rotacion.

cv::solvePnP() —> — > Invertir las >
I / transformaciones
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Nociones de Despliegue

* Colocacién de objetos virtuales:

— Matriz de proyeccion en perspectiva:

* Fx: Punto focal de la camara.
* Cx: Centro 6ptico de la camara en pixeles.
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Nociones de Despliegue

{cvProc.isCameraCalibrated()) {
data-=:cvProc.findMarkersInFrame();

{data- 1= R |

{ i-=:0;-1-<-ProjectConstants.MAXIMUM NUMBER OF MARKERS; i++)-{
(data.markerCodes[i] -==-ProjectConstants.CODE) - {
monkey.position.set(data.translationVectors[i]);
monkey.rotation.set(data.rotationMatrices[i]);
monkey.applyWorldTransform();
monkey.setVisible( )i

}

focalPointX: - '=-cvProc.getFocalPointX();
focalPointY cvProc.getFocalPointY(};
cameraCenterX -=-cvProc.getCameraCenterX();
cameraCenterY -=-cvProc.getCameraCenter¥();
camera.setCustomARProjectionMatrix(

focalPointX,

focalPointy,|

cameraCenterX,

cameraCentery,

ProjectConstants.NEAR,

ProjectConstants.FAR,

ProjectConstants.W,

ProjectConstants.H

};
camera.update(camera.projection);




Ejemplos

* Codigo fuente:
- https://github.com/miky-kr5/EVI---AR-Demo
- https://github.com/miky-kr5/EVI---AR-Prototype
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https://github.com/miky-kr5/EVI---AR-Demo
https://github.com/miky-kr5/EVI---AR-Prototype
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