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in Computer Graphics

by

James Lane

Abstract

This thesis introduces the use of catadioptrics for multidimensional interaction in the

approach called Reflections.

In computer graphics there is a need for multidimensional interaction that is not restricted
by cabling connected to the input device. The use of a camera and computer vision
presents a solution to the cabling problem. Unfortunately this solution presents an
equally challenging problem: a single camera alone can not accurately calculate depth

and is therefore not suitable for multidimensional interaction.

This thesis presents a solution, called reflections to this problem. Reflections makes use
of only a single camera and one or more mirrors to accurately calculate 3D, 5D, and 6D

information in real time.

Two applications in which this approach is used for natural, non-intrusive and
multidimensional interaction are the Virtual Drums Project and Ndebele painting in
virtual reality. The interaction in these applications and in particular the Virtual Drums is
appropriate and intuitive, e.g. the user plays the drums with a real drumstick. Several
computer vision algorithms are described in this thesis, which are used in the

implementation of the Virtual Drums Project.
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Die gebruik van Katadioptika vir multidimensionele
interaksie in Rekenaar Grafika

deur

James Lane

Opsomming

Hierdie tesis bied die gebruik aan van katadioptika vir multidimensionele interaksie in die

metode wat Refleksie genoem word.

In rekenaar grafika is daar n behoefte aan multidimensionele interaksie wat nie beperk
word deur kabels wat gekoppel is aan die invoer meganisme. Die gebruik van 'n kamera
en rekenaarvisie is 'n oplossing vir hierdie probleem. Ongelukig presenteer hierdie
oplossing 'n soortgelyke uitdagende probleem; 'n enkele kamera kan diepte nie akkuraat
bereken nie en dit is daarom nie geskik vir multidimensionele interaksie nie. Daarom is
die gebruik van n enkele kamera nie 'n geskikte oplosing vir multidimensionele interaksie

nie.

Hierdie tesis stel n oplosing voor vir die probleem wat Refleksies genoem word.
Refleksies maak gebruik van 'n enkele kamera en een of meer spieels om 3D, 5D en 6D
inligting akkuraat te bereken.

Twee toepassings waarin hierdie benadering gebruik word vir natuurlike nie indringende
en multidimensionele interaksie, word in hierdie tesis aangebied, naamlik die Virtuele
Dromme Projek en die Ndebele Skilderkuns in virtuele realiteit (VR). Die interaksie in
hierdie toepassings en veral die Virtuele Dromme is gepas en intuitief, byvoorbeeld die

gebruiker speel die dromme met 'n regte dromstok. Verskillende rekenaarvisie algoritmes
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wat in die implementering van die Virtuele Dromme Projek gebruik word, word in

hierdie tesis beskryf.

Studie leier: Prof. V. Lalioti
Department Rekenaarwetenskap
Universiteit van Pretoria

Voorgele ter gedeeltelike vervulling van die vereistes vir die graad Magister Scientiae
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