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1 Harris (tedrico e pratico)
Seja a matriz
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calculada para uma janel& em torno de cada ponto, aonfieé o gradiente em e I, € o gradiente erp. Para
uma dada constante o detetor de cantos de Harris ecolhe pontos que tenhamio valo

C(G, k) = det (G) + ktracé (G)

acima de um determinado limiar
(a) Faca uma analise tedrica do efeitokdro processo.

(b) Implemente o detetor de Harris, que descobre todos os pdatgsagem que possuefi acima do limiar
t, € que possuem valor maximo na janBlaPegue uma foto digital sua, aonde vocé apareca, escolha trés
valores dek, para exemplificar o item anterior, e trés valoreg,dmalcule os pontos de canto para as nove
combinacgfes, e novas imagens com esses pontos ressaftadesyelho sobre a imagem original clareada.

(c) Extra Extenda este detetor para localizacao de cantos com réasalegub-pixel. Sugestéo, utilize abordagem
similar a utilizada no paper dasitura Complementar 1.

2 KLT (prético)

1. Baixe da pagina do curso os dois filmes que serao utilizaal@sreconstrucd@ast el 0. avi ecdbox. avi .
Verifique que vocé realmente consegue visualiza-los dedf@ametacast el 0. avi possui 309 quadros
ecdbox. avi possui 349 quadros.

2. Escolha e familiarize-se com uma ferramenta, seja aobglolh OpenCV, a biblioteca KLTTracker, o pacote
do Matlab que implementa o algoritmo, ou o utilitario de espondéncias EMCI de
http://wwv. liv.ic.unicanp. br/~fdegoes/projects. htm

3. Utilize a ferramenta escolhida para calcular, e gravaammivos, as correspondéncias ao longo de todos os
guadros de cada uma das seqiiéncias. Explore as diferepfEsgara sele¢do e rastreamento até encontrar
as escolhas mais adequadas.

4. Gere um video com os pontos, marcados em vermelho, sobggi@rgia original.



3 Quaternions (tedrico)
Leia com cuidado o artigo

Animating Rotation with Quaternion Curves.
Ken Shoemake
In Proceedings of 12th SIGGRAPH, pp. 245 - 254, 1985,

gue é a Leitura Complementar 4.
Um quaterniony usa quatro valores reaig, a1, as, a3 €
ai
q=(ao, | a2 |) = (ao,a),

as

ondeay € um valor escalar, @ um vetor emR3.
Uma outra forma de intepretar quaternions € como nimeroglesos de quatro dimensdes:

q = ag + a1t + asj + ask,

onde
==K = -1,
ij=—ji =k
Jk=—kj = 14
ki=—ik = j.

1. Mostre que
qaqy = (a0, a)(bo,b) = (apby — aTb, apb + bpa + a x b).

2. Mostre que dado um vetor unitarfioc R3, e um anguld (em radianos),

onde
0
qg = (cosi,sinik),
0 0
g = (cosi,—sinik),
¥y = Ri(0)Z.

3. Conte o numero de somas e multiplicacdes necessérias para

(@) ¥ = Ri(0)7

(b) (0,%) = q(0,2)q".

(©) Rr1(01)Ri2(02) Ri3(03)-
(d) q19293-



