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As colisBes entre corpos consistem em processos dissipativos bastante complexos. Os
corpos que colidem se deformam elastica ou permanentemente na vizinhanga do ponto de
colisdo e aparecem ondas, longitudinais ou transversais, que Se propagam nos corpos colidentes.
A dissipacdo de energia pode ser devida a deformagGes permanentes, troca de calor com o0 meio
ambiente ou entre os corpos colidentes. Trata-se, portanto, de um processo que nao é facilmente
descrito e, mesmo se descrito por um modelo eléstico, a aproximagdo numérica é custosa e ndo
pode ser feita em tempo real de modo que ndo serve para ser incorporado a modelos preditivos.
Os modelos que existem consideram os corpos que colidem como rigidos e a colisdo como
instantanea.

A partir do Modelo C-S (Cataldo e Sampaio, 2002) que considera as fases de
compressao (fase que vai desde imediatamente antes da colisdo até a velocidade relativa normal
ser nula) e de expansdo (fase que comeca imediatamente ap6s o fim da fase de compressao e vai
até o fim do processo virtual) e também o impulso de momento, usamos técnicas de visdo
computacional na tentativa de validar, de forma dindmica e através de experimentos, 0 modelo
descrito matematicamente.

Visdo computacional é uma ciéncia baseada em fundamentos tedricos, a qual requer
experimentos para que seja validada uma teoria, algoritmo ou modelo matemético baseada no
processamento e andlise de imagens digitais (Jain, 1995). Consequentemente, a aquisi¢cdo de
imagens torna-se um processo dindmico a ser controlado de acordo com as informagdes visuais
ja obtidas e ainda por extrair. As informacgdes provenientes das imagens sao empregadas no
controle de pardmetros descritos pelo modelo matematico a ser validado. Uma das técnicas de
visdo computacional adotada é a deteccdo de movimento. Com esta técnica, que utiliza imagens
extraidas do experimento realizado, aplicamos operadores morfolégicos a matriz resultante do
tratamento das imagens para identificar e analisar os coeficientes descritos no modelo e, através
da deteccdo de movimento, poderemos também estudar as colisdes para corpos ndo-rigidos e
outros tipos de colisBes.
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