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INTRODUCAO / OBJETIVO

O registro de imagens e nuvens de pontos € essencial
para combinar capturas feitas de angulos ou momentos
diferentes em uma unica representacao coerente.
Enquanto o registro de imagens bidimensionais € uma
tecnica bem estabelecida, o registro de nuvens de
pontos 3D apresenta desafios adicionais, devido a sua
natureza nao uniforme, dispersa e volumeétrica. Aléem
disso, essas nuvens frequentemente contém ruidos,
dados fora do padrao (outliers) e oclusbes parciais,
comuns em dados LIDAR. O objetivo deste estudo é
avaliar dois metodos de alinhamento de nuvens de
pontos 3D, buscando identificar qual deles € mais eficaz
em estimar o angulo e a posicao original da nuvem,
mesmo diante de distor¢coes e ruidos.

MATERIAL E METODOS

Dois metodos de alinhamento foram analisados: o
algoritmo de correlacao de fase e o ICP (lterative Closest
Point), que ajusta as posicoes das nuvens de pontos
iterativamente para minimizar a diferenca entre elas. O
estudo foi realizado em diferentes cenarios com uma
nuvem de pontos gerada no MATLAB: (1) sem oclusdes
— apenas adicao de distorcoes leves, como perda de
pontos e ruido direcional; e (2) com oclusbes —
removendo pontos com base nas coordenadas X e Z. A
nuvem de pontos foi rotacionada em 30° ao redor do eixo
Z € deslocada no plano XY para simular diferentes
condicbes de captura. O objetivo foi comparar os
meétodos para verificar qual estima de forma mais precisa
a rotacido da nuvem de pontos, refletindo o angulo e
posicao originais, avaliando sua eficacia em condigcoes
desafiadoras.
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Figura 1. Visualizagcao do alinhamento por ICP.
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Figura 3. Alinhamento com correlacao de fase (angulo
estimado de 25,0°)

CONSIDERACOES FINAIS

Os resultados indicam que, em condicdes adversas, como
oclusdes parciais, o método de Correlacao de Fase
apresentou maior robustez em comparacao ao ICP
classico. O ICP teve um bom desempenho em cenarios
com distorcoes moderadas, mas sua sensibilidade a perda
de pontos e a condicao inicial limitou sua eficacia em
cenarios mais severos. Ja a Correlacao de Fase mostrou
maior precisao na recuperacao do angulo de rotacao,
indicando que sua abordagem no dominio da frequéncia
proporciona maior robustez a distorcoes e ruido.
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