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Resumo

O trabalho consistiu na implementacdo de métodos para permitir a locomocdo de um robd de maneira autbnoma
atraves de um trajeto préviamente indicado, realizado por meio de visdo computacional. Também foi feita a deteccao
de obstaculos presentes no trajeto, visando a utilizacdo de métodos simples e de baixo custo, tornando mais acessiveis

o sistema e os métodos aplicados.
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Introducgao

A utilizacdo de robés moveis se tornou indispensavel na
atualidade devido a sua aplicacdo em atividades que
podem ser perigosas ou prejudiciais a saude humana,
além de aplicagcdes onde a precisdo e velocidade séo
indispensaveis, favorecendo a retirada de influéncias
humanas sobre o sistema.
A partir dessas exigéncias, a utilizacdo de sistemas
autdbnomos capazes de realizar as atividades citadas tem
sua importancia crescendo de maneira significativa,
porém ainda ndo havendo muitas implementacdes
utilizando placas portéateis e de baixo custo.
Visando o estudo em relacdo a viabilidade da aplicacao
dessas técnicas, esse trabalho tem como objetivo a
implementacdo de métodos para a locomog¢éo de robds
de maneira autbnoma em um ambiente fechado e
controlado, por meio da utilizacdo de processamento de
imagem.

Resultados e Discusséo
Inicialmente, foi realizada a escolha da placa e camera,
visando preencher todos os requisitos para o trabalho,
como mostrado na Figura 1, resultando na escolha da
placa RaspBerry, juntamente com seu mébdulo de
camera, o qual permitia grande compatibilidade e ajuste
de resolucao.
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Figura 1. Deteccédo de objetos nas imagens.

Tendo como objetivo a deteccdo de objetos na imagem,
foi elaborado um sistema a partir do método proposto na
documentac@o da biblioteca OpenCv [1], na qual por
meio da deteccdo de bordas em uma imagem era
possivel o reconhecimento de contornos fechados, os
quais eram identificados como objetos. Esse método se
mostrou eficiente em aplicacbes para ambientes onde
ndo havia grande variag6es na superficie fotografada,
pode ser observado nas figuras 2.

Figura 2. Resultados na deteccédo de objetos.

Para realizar a locomocdo do sistema foi utilizado um
método que consistia na deteccdo de uma linha com
coloragdo predeterminada, necessitando cuidados com
variacdes de luminosidade. Esse método resultou em um
processamento de 20 imagens por segundo, utilizando a
montagem e o circuito de testes mostrados na Figura 3.

Figura 3. A esquerda montagem do robd e a direita
circuito de testes utilizados.

A deteccdo de linha juntamente com a verificacdo de
objetos permitiu o sistema identificar obstaculos, assim
aguardando a retirada do mesmo para continuar a
execucao do percurso. O método esbarrou na detecgao
da linha juntamente com os obstaculos, como pode ser
visto na figura 4, tornando necessario utilizar a detecgéo
pura da linha para separar a mesma dos objetos.

Figura 4. A esquerda Imagem obtida e a direita o
resultado do processamento da imagem.

Conclusdes
A implementacéo de visdo computacional para robds
moveis, utilizando uma cadmera uma RaspBerry, esbarra
em diversas dificuldades, principalmente em relacédo a
tempo de processamento e regularidade da imagem.
Esses problemas mostram uma necessidade em relagdo
a estudos para utilizacdo de métodos com melhor
eficacia, permitindo a utilizacdo de sistemas simples e
Menos custosos.
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