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FRAMEWORK

No domínio da visão computacional, a detecção de pose
e o rastreamento são dois desafios de alta relevância.
Suas aplicações variam desde a indústria de jogos
(AR/VR), até técnicas de data analytics visando análise
de intenção.

O framework proposto é composto por três módulos
principais e um módulo auxiliar de visualização 3D. A
entrada global do sistema é uma imagem RGBD,
proveniente de uma câmera Kinect v1. Os três módulos
principais são:
1. Módulo de detecção 2D (2D People Detection):

obtém poses 2D a partir de imagens RGB;
2. Módulo de extração da profundidade (2D to 3D

Transform): projeta as poses no plano de
coordenadas do mundo real (x, y, z);

3. Módulo de rastreamento 3D (People Tracking):
rastreia as pessoas a partir das poses 3D.

Nesse contexto, os objetivos do projeto são:
• O estudo de técnicas do estado da arte em detecção

de pose e rastreamento temporal;
• A construção de um sistema que, a partir de imagens

RGBD, permita realizar a detecção e o rastreamento
da pose das pessoas em 3D, respeitando requisitos
de processamento em tempo real.
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Com a construção e validação de cada módulo, o
framework completo foi construído e testado em datasets
de imagens RGBD da câmera Kinect v1. O resultado
abaixo foi obtido à partir do dataset KTP [3].

Para cada um dos três módulos, diversas técnicas foram
estudadas e testadas, objetivando a escolha da técnica
com menor custo computacional e maior precisão de
detecção e rastreamento.
• O módulo de detecção 2D foi construído usando a

rede neural convolucional proposta por Zhe Cao et al.
[1], que se baseia no modelo de Part Affinity Fields
(PAF) descrito no mesmo artigo;

• O módulo de extração da profundidade realiza a
projeção dos pontos do sistema de coordenadas da
imagem (i, j) para pontos no sistema de coordenadas
do mundo real (x, y, z) a partir dos paramêtros
intrinsecos da câmera Kinect v1;

• O módulo de rastreamento 3D utiliza a filtragem de
Kalman Unscented (UKF, em inglês), como proposto
por Julier e Uhlmann [2] para realizar o rastreamento
temporal;

• O módulo auxiliar de visualização 3D foi construído
em OpenGL, e permite a visualização da cena 3D em
tempo real a partir de qualquer ponto de vista.


