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Resumo
O presente artigo apresenta o estado da arte de
sistemas de percepgédo visual fovea, que como o
préprio nome indica, tenta fazer uma imitagéo da
funcionalidade da fovea biologica. Estes
sistemas emulam a distribuicdo ndo uniforme dos
fotorreceptores, e tem como propdsito principal
a redugdo seletiva de dados nas cenas,
permitindo obter em tempo real a quantidade de
dados necessarios.

Nas proximas secBes sdo apresentados alguns
conceitos gerais, 0s quais vao ajudar ao leitor
compreender melhor o conceito de visdo fovea.
Dentre os topicos analisados neste artigo estao as
primeiras pesquisas sobre visdo fovea e
periférica, as geometrias utilizadas em visdo
févea para o tratamento das imagens, as diversas
implementa¢des nas ultimas décadas com robds
Humanaides, criaturas virtuais, “Animats”, e em
métodos de extrapolacdo févea de video, os
guais estado sendo estudados na atualidade.

Palavras-chave:visdo fovea, févea e periferia,
campo visual, acuidade visual, imagem multi-
resolucao.

Introducéo
Um dos grandes problemas que sofrem alguns
sistemas de visdo € a enorme quantidade de
informacgdo a ser processada contida nas imagens
com resolugdo uniforme. Este volume de
informacao torna dificil o processamento em
tempo real da imagem. Devido a este problema,
nos Ultimos anos uma ténica tem surgido dentro
da area de visdo artificial conhecida como viséo
fovea, cujo propossito principal é o
desenvolvimento de sistemas de visdo que
acelerem e simplifiquem o processo de
comprensao das cenas. Uma maneira de
simplificar o processo de visdo e aumentar a
eficiéncia do processamento; Consiste em extrair
os dados que sdo Uteis somente para uma tarefa
determinada, mas com o nivel de detalhe
necessario.

Aproveitando as caracteristicas de funcionalidade,
visdo févea tenta fazer uma imitacdo da funcao
biolégica da févea no sistema de visdo humana. A
fovea que tem s6 0.2mm de diametro, é a parte do
olho onde existe a maior concentragdo de
fotorreceptores (cones e bastonetes), que sao
responsaveis pela obtencdo da informacdo da cena,
diferente da area periférica onde a densidade de
fotorreceptores diminui com a distancia. Misturando
estas duas zonas temos um mecanismo que permite
atingir um nivel de resolucdo variavel no campo
visual. A maior resolucdo se concentra na areaafév

e vai decrescendo em relagéo do centro do campo de
visdo [11],[12].

Atualmente existem um grande numero de pesquisas
e implementagbes em sistemas de visdo artificial
enfocados na visdo fovea, incluindo sistemas de
percepcgao e deteccdo em tempo real, sistemasce visé
em agentes robdticos e “animats”, entre outros.

No texto a seguir é apresentado de maneira geral o
estado atual das pesquisas na area de visdo févea
artificial.

Os primeiros estudos da visao févea
A idéia principal dos desenvolvedores nos inicias d
visdo févea foi criar sistemas de visdo por
computador com capacidade de realizar tarefas
complexas em um ambiente dindmico que fosse
analoga a atencdo visual nos seres humanos. Eles
propuseram mecanismos para localizar e analisar s
informagdo essencial, independentemente do enorme
fluxo de detalhes irrelevantes.

Nos inicios do estudo da visao févea, Pedro Burt,

lider reconhecido no campo da visdo por
computador, ja trabalhava com a idéia de
desenvolver sistemas de visdo por ordenador

baseados em a distribuicdo nao-uniforme dos
fotorreceptores dos olhos. “A distribuicdo nao-

uniforme da acuidade no olho, em combinagéo com
0os movimentos dos oculares oferece um mecanismo
rapido em grande parte fisico, para a deteccao
seletiva e a andlise” [1].



Burt tento desenvolver um sensor que imitara a
distribuicdo ndo- uniforme da acuidade visual
dos olhos. Na visédo humana a acuidade se divide
aproximadamente em propor¢do inversa ao
angulo visuale da fovea, ou seja, . Esta
distribuicdo atinge um pico, e é mais ou menos
constante. Figura 1.

Para explicar porque a acuidade visual nos
humanos €& apresentada de essa maneira,
inicialmente Burt considera dois sistemas com
distribuicdo constante no campo visual, figura2.
e figura 3. Na figura 2, a acuidade representa a
média da distribuicdo ¥ da visdo, enquanto a
figura 3, a acuidade é igual ao pico da
distribuicdo 1k do campo visual.

Figura 1. Distribuicdo da acuidade visuabl1/

Figura 2. Distribuicdo média da acuidade visual. 1/

A distribuicdo média da acuidade, Figura 2.
poderia ser formada pela redistribuicio dos
fotorreceptores dos olhos naturais de maneira
uniforme sobre a retina. O resultado é uma
acuidade uniformemente deficiente, e
inadequada para tarefas que precisam de

detalhes.
J—

Figura 3. Distribuico pico.

Na distribuicdo pico da acuidade, figura 3, se

precisa de um incremento no numero de

fotorreceptores do olho em um fator de 10000.

Simplesmente néo ha lugar para um nervo 6ptico
que possa processar tanta informacdo. Desta
maneira, Burt mostra porque a criagdo de

sensores foviais pode se basear na distribuicdo
ndo uniforme da agudeza visual humana.

Burt desenvolveu um esbogo de févea eletrénica
simples a qual é formada dentro da piramide,

como se mostra na figura 4. Os niveis da piramide

estdo indicados em uma dimens&do como linhas de
pontos de amostragem, com uma densidade reduzida
de nivel em nivel.

pyramid levels

visual angle, 8
Figura 4. Distribucao sensorial de fovea eletranic

No nivel4 da figura 4, esta regido abrange toda a
imagem, e representa a capacidade da visdo
periférica para resolver os padrdes de baixa regolu
sobre um campo de visdo completo. No niea
regido é a metade do campo de visdo, no nivel 2 é
um quarto. Assim a resolugdo completa é conservada
no mesmo centro e a resolugdo diminui para a
periferia. Devido que a regido coberta por cadalniv
de resolucdo da piramide é duas vezes maior, ésta
implementa uma aproximacgéo discreta a distribuicdo
1/e da acuidade visual.

Visédo fovea aplicada sistemas de viséo ativa
Danna Ballard é outro desenvolvedor que
implementou a visdo féovea em sistemas de visado
ativa[2]. Ballard enfatizou na importancia da visédo
févea e a visdo periférica, as quais deviam traalh
de maneira conjunta e ndo isolada, como os cl&ssico
sistemas de visdo onde grande parte do trabalho de
visdo por computador havia assumido que o0s
sistemas de visdo eram passivos e 0s quadros de
visdo realizavam-se em um marco centrado. Com
esta idéia surge um novo paradigma da visédo
artificial ativa e rompe-se com o paradigma onde a
visdo e a deteccao trabalham de forma isolada.

Em sua pesquisa Ballard tento mostrar como a visédo
periférica pode ajudar na deteccdo de um objeto que
se encontram fora da regido de interes. Em seu
trabalho a idéia é encontrar um copo que esta sobre
uma tabela e que é inicialmente invisivel na pgafe

O copo ndo pode ser visto facilmente, mas na
procura do copo, primeiro pode ser vista a taleela,
qual ajuda a trazer o copo perto da févea por mh&io
visdo periférica. Figura 5.



Figura 5. Copo oihado desde a visao periférica.

Relagdo de percepcéo em visao févea
Martin Jotnner em suas pesquisas também falhou
da importancia da visao févea e periférica para o
desenvolvimento de sistemas artificigg$. Mas
ele enfatizava que embora os dois possam
apoiar-se mutuamente as duas visbes sao
completamente incomensuraveis.

Ele demonstrou em seus experimentos com
individuos, que o reconhecimento de padrées de
estimulos complexos difere consideravelmente
entre as condi¢des de visualizagéo févea e extra-
fovea; Mas é importante notar que as categorias
tiveram de ser aprendidas durante o experimento.
A diferenga tornou-se especialmente evidente
para os individuos ingénuos que precisavam de
muito mais tempo na fase de aprendizado extra-
foveal de que no aprendizado foveal. Alguns
desses sujeitos nunca sequer conseguiram atingir
uma classificacdo perfeita. Baseado nos
resultados ele demonstrou que as representacdes
internas de visdo fovea e extra-fovea sao
intrinsecamente diferentes. Mas o importante
para ressaltar do estudo de Jotnner € a percepgdo
e a classificacao relativa, a qual deve ser tida em
conta a hora de desenvolver sistemas cognitivos
artificiais que possuam visdo fovea como
mecanismo de aprendizado.

Geometrias Foveas

A descrichdo da mudanca de resolugéo
apresentada pelos sensores pode ser obtido
através de uma estratégia de amostragem em log-
polar ou plano cartesiano exponencial. Os
sistemas de visdo fovea tinham projetado duas
geometrias para o tratamento de imagens foveas.
As duas geometrias sdo caracterizadas pela alta
resolugdo no centro da rede de amostragem e
uma resolugéo que diminui com a distancia.

- Geometria Logo-Polar

Esta geometria é semelhante ao mecanismo da
visdo de alguns animais. A amostragem feita é
"ndo-uniforme” e 0s campos receptivos estédo
localizados em circulos concéntricos. Alem disto
0s sensores ndo sdo de tamanho uniforme, mas

se pode observar a existéncia de zonas mortasaentre
praga da févea e do primeiro circulo de elementos
sensor. Figura 6.

- Geometria cartesiano-exponencial

Nos anos 1989 Bandera e Scott propuseram uma
geometria cartesiana para trabalhar com imagens
foveas, as quais possuem uma fovea e uma zona
periférica, e € nesta zona onde é utilizada a funca
exponencial [4]. Na zona periférica a diminuicdo de
resolucdo é atingida com o aumento do tamanho dos

campos receptivos, este aumento é realizado de
forma exponencial.

Figura 6. Geometria Log-Polar.

Esta geometria apresenta descontinuidades no seu
perfil de resolugdo. O tamanho do campo recegtivo
sempre um numero inteiro em relacdo ao tamanho
dos sensores da févea, Figura 7.

A geometria cartisiana-exponencial é definida por
dois parametros:

m= namero de anéis ou niveis de resolucao.

d= fator de subdivisdo ou o0 nimero de subanéis de
resolucdo d& a cada anel.
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Figura 7. Geometria Cartesiano-exponencial

Na Figura 6 e 7, pode ser apreciado como o tamanho

do sensor em duas geometrias é variavel, mas a
forma do sensor é uniforme.

Uma das principais vantagens da topologia cartasian
em comparagdo com a topologia de log-polar é que a
maioria dos algoritmos, maquinas fotogréficas,
equipamentos de processamento, técnicas de
armazenamento de imagens e ferramentas de
desenvolvimento tém sido desenvolvidos para
topologias cartesianas.



Poligono Foveal
Para trabalhar com imagens foveas € necessario
ter uma estrutura de dados capaz de suporta-las e
armazena-las de forma eficiente, como é o
poligono foveal propds por Bandera e Scott[4].

O poligono foveal é uma estrutura tridimensional
que apresenta tantos niveis como resolugfes
diferentes tém a imagem fbvea original.
Pegando a févea como nivel 0, um nived
construido reduzindod metade a resolugédo do
nivel I-1 e encaixando o resultado no vazio que
apresenta o anel de resolugaéssim, o nivel

tem uma resolucdo igual a de ahel Dito de
outra maneira o poligono foveal e um conjunto
de camadas, onde a primeira corresponde a fovea
e as outras sdo a combinagdo de cada nivel de
resolugcdo com a camada anterior. O poligono
apresenta dois tipos de células: as células
medidas (células pretas), que sdo obtidas
diretamente da imagem févea e as células
calculadas (células brancas) que sdo obtidas
fazendo uma media de quatro células do nivel
imediatamente inferior.

No poligono foveal o campo de visdo do nivel
chamado cintura “waits”, coincide com o campo
de visdo da cena total. A partir das células da
cintura é construida uma piramide de células
calculadas.
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Figura 8. Poligono Foveal .

A figura-8 apresenta um exemplo que ilustra o
processo de geracao dos niveis de resolucao de
um poligono foveal: a esquerda mostra-se a cena
févea com dois anéis. A partir das células da
févea e de cada anel sdo obtidas, por meio de
alocacao direta, as células medidas desde a base
até a cintura; depois, fazendo uma media sao
obtidas as células calculadas.

Ao existir diferentes niveis de resolugdo no
poligono féveal, pode-se trabalhar no mais

adequado, segundo a tarefa. Por exemplo, para uma
tarefa de reconhecimento de rosto requere-se um
bom nivel de detalhe, o qual serd executado naféve
ou para o caso de uma tarefa de deteccdo pode-se
trabalhar em um nivel com menor resolucdo do
poligono.

Geometrias de fovea movel e adaptativa
Os primeiros sistemas de visdo fovea apresentavam a
fovea em uma posicdo central fixa, portanto
precisavam de movimentos de camera de alta
precisdo para centrar a area de maxima resolug¢édo no
ponto de interes. Alem disto também era necessario
um hardware de grande precisdo para obter um
movimento suave e preciso da camera.

De esta maneira Arrebola e Camacho [5] propuseram
as geometrias multi-resolucdo de fovea movel, as
quais permitem reposicionar a févea em qualquer
posi¢do do campo de visdo com o tamanho desejado,
ou seja a fovea e os anéis de resolucdo podem ser
deslocados a qualquer ponto do campo de visao de
acordo com os requisitos do sistema; Assim abranger
dentro da fovea 0 objeto presente no campo de visa
sem a necessidade de movimentar a cAmera.

As geometrias de fovea mével sdo definidas pelo
tamanho ou pelo nimero de células associadas a cada
nivel de resolugdo e as mudangas relativas entre os
diferentes niveis de resolucéo. Portanto, tréstim
geometrias de fovea movel tém sido desenvolvidas.
Figura 9:

a) Févea movel basica:Quando o tamanho dos
niveis de resolucdo e do deslocamento relativo é
constante. Nesta geometria 0 deslocamento da regido
das células calculadas permanece na mesma posicao
relativa em cada nivel de resolucgéo.

b) Fovea de mdvel estendida©nde o tamanho de
cada camada da estrutura é constante; mas as
mudancas de deslocamento relativo, neste caso, 0
deslocamento entre 0s niveis de resolucdo sucessivo
nao precisam ser iguais.

c) Févea movel de tamanho adaptativoaqui o
tamanho da févea e o tamanho dos niveis restantes
podem variar e adaptar-se ao objeto de interesse da
cena. Depois de ter determinado as dimensdes de
cada nivel de resolugdo, o deslocamento entregeles
constante.

Aparentemente, a melhor opgdo é trabalhar com
geometrias baseadas em févea moével de tamanho
adaptativo. Estas geometrias oferecem foveas de
diferente tamanho com capacidade de adaptacao
sobre qualquer objeto mével [12],[13].
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Figura 9. Geometrias de févea moével e adaptativa.

Deteccgédo de rosto em visao févea

A visdo févea também foi introduzida em
sistemas de deteccdo de sinais sociais. Um dos
primeiros trabalhos de deteccdo de rostos que
implementou visdo fovea foi desenvolvido por
Brian Scassellati [6], 0 qual implementa um
algoritmo em tempo real baseado na detecgéo
dos olhos para reconhecer sinais sociais, como
contato visual e dire¢édo do olhar.

O sistema utliza um filtro baseado no
movimento para identificar locais potencias de
localizagdo do rosto. Os rostos detectados séo
monitorados em tempo real pelo sistema ativo de
visdo, usando um mapeamento senso-motor. O
objetivo inicial do sistema é obter uma imagem
de alta resolucdo que contenha um olho para seu
posterior processamento. Figura 10.

Uma vez é enfocado o rosto, uma imagem de alta
resolucdo do olho pode ser capturada pela
camera foveadevido a que a camera periférica
tem um campo de visdo muito amplo e ndo pode
extrair as caracteristicas do olho.

Figura 10: Seis faces detectadas e os olhos.

O sistema tem duas cameras em cada olho, uma que
possui um grande angulo de visdo da periferia e uma
qgue tem uma vista de angulo estreito da area tentra
(févea). A camera periférica possui um campo de
visdo de aproximadamente 120 graus, enquanto a
camera fovea tem um campo de visdo de
aproximadamente 20 graus.

Em seu artigo Scassellati apresenta os primeiros
passos para construir sistemas robéticos que possam
usar a direcdo do olhar como uma sinal social,
utilizando um sistema de visdo foveal para obter u
amplo campo de visdo, mas mantendo uma zona de
grande acuidade central.

Visdo Févea em Animats

O trabalho Demetri Terzopoulos, Tamer Rabie e
Radek Grzeszczuk [7], descreve um mundo marinho
virtual habitado por animais, como um laborat6®go d
vida artificial para o desenvolvimento e avaliag&o
percepcdo. Figura 11. O trabalho estd baseado em
estudos prévios de visdo févea em animats,
realizados por Cliff y Bullock[8]. Em particular
Terzopoulos, Rabie e Grzeszczuk, prop8em
estratégias ativas que permitem a percepcdo em
animais marinhos  artificiais para  navegar

propositadamente através de seu mundo. Os peixes
analisam o fluxo de imagens foveas adquiridas de
seus olhos. A andlise da imagem na retina dos peixe
algoritmos

é realizada utilizando de visao

computacional.

Figura 11. mundo marinho virtual

A funcionalidade bésica do sistema de viséo ativa
comega com uma projecdo em perspectiva binocular
do mundo a cor, na retina de peixe artificial. A
imagem da retina é atingida por graficos
fotorrealistas de representacdo do mundo a paatir d
perspectiva do animal. A imagem da retina cria
campos visuais espacialmente ndo-uniformes com
imagens de alta resolucdo e imagens da periferia de
baixa resolucdo. Com base na analise da sequUéncia
do fluxo de imagens da retina, o centro de peraepca
do cérebro fornece aos peixes artificiais de sidais
controle para os olhos e estabilizagdo do campo
visual durante a locomogéo. O peixe artificial tem
visdo binocular e um sistema motor-ocular que



controla 0os movimentos dos olhos. Os
movimentos dos olhos s&o controlados através de
dois angulos de olhare (B), que especifica a
rotacdo horizontal e vertical do globo ocular,
respectivamente, em relacdo ao quadro de
coordenacédo da cabeca (quando os dois angulos
séo iguais a zero, o olho olha para frente).

Em cada olho é implementado até quatro
cameras virtuais para aproximar 0 espago
uniforme tipica dos sistemas visuais bioldgicos
figura 12.
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(b)
Figura 12. Formagdo da Imagem févea na retina blanc
(a) 4 imagens componentds= 0, 1, 2, sdo as imagens
periféricas] = 3 é a imagem da févea.(b) Imagens compostas
da retina.

A figural2a) mostra um exemplo das imagens
64 x 64 das quatro camaras do olho esquerdo e
do olho direito. A cdmera com o nivel0 conta
com o maior campo de visdo (120 graus); mas o
campo de visdo diminui com o aumentoldé
imagem de maior resolucéo, niveB é a févea e

as outras constituem a periferia. A figural2 (b).
mostra as imagens 512 x 512 da retina binocular,
composta a partir das imagens da parte superior
da figura.

O mecanismo de visdo févea dos peixes fornece
uma eficiéncia computacional significativa desde
0 processamento de quatro imagens 64x64 em
vez de um componente uniforme da imagem da
retina 512x512.

Viséo fovea em humandides
Também os sistemas humandides podem integrar
informacdes da camera fovea e periférica. O
objetivo principal € um robd humandide que
possa usar a visdo periférica para detectar e
rastrear eventos e objetos interessantes. Ude,
Atkeson e Cheng tinham desenvolvido um
sistema humanodide que implementa a visdo

fovea [9]. Cada detecgéo faz que o robd direciane o
olhos ao objeto, assim fazer uma analise detalhado
dos objetos olhados através da fdvea, figura 13a.
Um evento de deteccdo da origem a movimentos
oculares sacadicos, entdo o robd comeca a monitorar
a area de interesse, que permanece visivel naoregia
de alta resolucdo fovea do olho, mas também é
assistido pela visdo periférica em caso de falha do
seguimento da camera fovea, figura 13b.

a)

Figura 13. Deteccdo e monitoramento em visédo foapaisdo
févea e b) visdo periférica.

O reconhecimento é baseado na analise de
componentes principais e € feito quando o robé faz
um monitoramento ativo do objeto detectado. Os
resultados de classificacdo s&do reduzidos com a
informacgdo de uma sequéncia de video em vez de s6
uma imagem. Quando o objeto desejado ¢é
reconhecido, o robd atinge para ele, ignorandmeutr
objetos.

Figura 14. Sistema humanoide utilizado por Ude ofrpossui
duas cameras em cada olho.



Cada olho do rob6 tem duas cameras, figura 14:
Uma camera de angulo amplo (100 graus) para
visdo periférica e uma camera de angulo estreito
(24 graus) para a visdo févea A camera fovea
esta localizada acima da camera periférica.

Finalmente, a visdo févea de alta resolugcéo
fornece ao rob6 de uma descricdo mais detalhada

dos objetos detectados e eventos sobre 0s quais 0

rob6é pode tomar novas medidas ou agir. Muitas
investigacdes tém sido realizadas baseados em
visdo fovea para detectar e rastrear objetos de
interesse adquiridos por um sistema de visédo
humandide.

Extrapolagcédo Fovea de Video

O sistema desenvolvido por Tamar Avraham e
Yoav Y. Schechner é um sistema centrado nas
vantagens da visdo fovea [10]. Eles consideram a
tarefa de criar extrapola¢do visual, ou seja, uma
continuagdo sintética do campo visual, criando
uma continuagdo do espaco de video fora do
campo da visdo. A extrapolacdo févea de video
aproveita as caracteristicas multiresolugdo dos
sistemas de visdo humana, para permitir uma
extrapolacdo de video eficiente.

Figura 15. Extrapolacéo fovea de video.

Na figura 15. uma entrada de video nao
extrapolada raw, corresponde a regido que
abrange a févea. Logo é extrapolada sobre um
dominioQ extra. Esta regido extrapolada esta fora
da févea. Assim, o video extrapolado pode ser
sintetizado e exibido em uma escala gradual,
porque a regido extrapolada se expande através
de uma resolucao févea natural.

A extrapolagdo de video é projetada com o
proposito de melhorar a sensacdo do espectador,
para ser integrada na cena em vez de ver um
plano de fundo do mundo sim relagédo. Na Figura
16. a partir de uma entrada de videaw,l séo
construidass etapas intermédias do processo de
extrapolacao lo.... 18. Produzindo unresultado
final élout.

x|
.
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Figura 16. Imagem de um filme que foi extrapolado.

Futuro da visdo fovea em TV.
Recentementeientistas do instituto de robdtica da
universidade Carnegie Mellon em Pittsburgh
apresentaram na Conferéncia Internacional IEEE
sobre Fotografia Computacional (ICCP) 2011[14] o
método de extrapolacéo féveal de video. O objetivo
do algoritmo apresentado é tornar a experiéncia de
assistir filmes na televisdo mais envolvente. Assim
no futuro a TV. vai tender a desenvolver sistenes d
video enfocados em criar no espectador uma
sensacao de estar integrado na cena.

Concluséo

Este artigo faz uma abordagem geral sobre alguns
tépicos de sistemas de percepcao artificial baseado

na visdo foévea. Este trabalho faz uma descrigdo

histérica sobre as pesquisas desenvolvidas em
sistemas de visdo fovea cujo propdsito inicial € a

reducdo seletiva de dados nas cenas, ajudando a
reduzir os requisitos de computacdo do sistema

global. Mas, ao longo dos anos foram desenvolvidos

sistemas de visdo ativa em agentes roboticos e
virtuais os quais implementam a visdo févea com o

propésito de detectar objetos no espago e realiza

analises detalhados dos objetos detectados. Assim a
visdo fovea e periférica forneceu a otimizacdo no

tratamento da imagem em sistemas de visao

artificial.

Alem disto, atualmente ha uma tendéncia para
desenvolver sistemas artificiais semelhantes aos
seres humanos, o0 que incentiva o uso de visdo fovea
Agora grande “hardware display” de alta qualidade,

incluindo televisdo e monitores de computador

tornaram-se elementos comuns dos consumidores.
Portanto, muito esfor¢co é colocado hoje em dia na
tecnologia de video com o objetivo de uma

experiéncia de visualizagdo mais agradavel e mais
envolvente, melhorando assim a aparéncia da area
encapsulada dentro do campo de visdo

Para concluir € importante ressaltar que neste
trabalho é citado um numero reduzido de



desenvolvedores, tendo em conta a grande

quantidade de pesquisas existentes na atualidade.

Escrever um artigo sobre o estado da arte da
visdo fovea, é sem duvida uma tarefa dificil. Um

artigo ndo pode ser apenas uma lista dos itens
mais importantes. Esta lista seria muito extensa e
muito pouco poderia ser dito sobre cada trabalho.
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