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Resumo

Dado o contexto “todo-terreno” do miniveiculo VERDE, é fundamental a robustez dos sistemas de controle e
sensoriamento a variagdes bruscas de relevo e ao deslizamento das rodas. Neste contexto, a odometria tradicional
através dos encoders dos motores pode apresentar um grande erro cumulativo, ao passo de que o sistema de GPS
também n&o possui precisdo suficiente para uma boa localizagdo do veiculo. Este trabalho tratara da escolha e do
estudo de viabilidade da implementacido do sistema de percepgdo sensorial do Veiculo Elétrico Robético com
Diferencial Eletronico (VERDE) através de visdo computacional, buscando o aproveitamento das caracteristicas
complementares das cameras para solucionar os problemas descritos, adotando como arcabouco de software o

sistema Robot Operating System (ROS).
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Introducao

Neste trabalho serdo tratados os estudos
desenvolvidos no primeiro semestre de atividades de
iniciagcdo cientifica, correspondente ao estudo da
infraestrutura ja implantada, o uso do ambiente de
simulagbes Gazebo e a revisdo da literatura de visao
computacional necessarios para a implementagdo dos
sistemas

Resultados e Discussao

O veiculo elétrico miniaturizado utilizado como
plataforma para esse trabalho é um veiculo Baja 5b 2.0
modificado, equipado com uma unidade de medidas
inerciais X-Sens, um sensor laser Hokuyo, uma camera
Pointgrey, trés motores maxon, sendo dois para as rodas
traseiras e um para o mecanismo de dire¢ao, um
computador Intense com processador Intel Core i7 e
baterias de polimero de litio para a alimentagdo. (A.
Ribeiro et al, L. Nogueira et al)

Figura 1. Miniveiculo elétrico VERDE.

O uso do arcabougo ROS e sua estrutura de
comunicagao entre nos permite o aproveitamento de
diversos algoritmos ja implementados, como drivers de
sensores, estimadores e controladores.

A implementacéo do sistema de odometria visual
e mapeamento se dara com a adaptacao de algoritmos
ja implementados de detecgdo e correspondéncia de
caracteristicas como o ORB, que possui licenga
opensource e apresentou uma redugdo do tempo de
execugcao e memoria utilizada de mais de 90% em

relagéo a algoritmos mais antigos como o SURF (Tareen
et al, E. Rublee et al).
Conclusoées

O trabalho desenvolvido até o momento mostra a
viabilidade da implementagcdo do sistema de viséo
computacional no veiculo, tanto na odometria visual
como para o mapeamento do ambiente. E esperado que
ao fim do periodo de atividades seja realizada a
implementacdo do sistema visual inercial fracamente
acoplado, proposto em (P. Corke et al) com ganhos de
desempenho do veiculo em ambiente off road.
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