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VISAO ROBOTICA PARA TRACKING NO REAL WEBLAB

Fernando Paolieri Neto (Bolsista ITI/PCI/CNPq), Profa. Dra. Eliane Gomes Guimardes (Co-
orientadora) e Prof. Dr. Eleri Cardozo (Orientador), Faculdade de Engenharia Elétrica e de
Computagédo - FEEC, UNICAMP

O objetivo do projeto REAL (Remotely Accessible Laboratory) é criar uma infra-estrutura para
laboratorios de acesso remoto (WeblLabs) que prové acesso via redes de alta velocidade
(RNP/GIGA e Fapesp/Kyatera/TIDIA) ou mesmo via Internet, a qualquer pesquisador, aos recursos
contidos no WebLab, como os robés moveis Pioneer 3 (P3DX) e os periféricos como cameras
panordmicas IP. Os pesquisadores remotos acessam 0S recursos e servicos disponiveis no
WebLab, como se estivessem fisicamente presentes no ambiente do usuario, utilizando-as
tecnologias proporcionadas pelo REAL. No contexto deste trabalho de IC foi desenvolvida uma
ferramenta capaz de realizar tracking (manter um objeto alvo em cena, no caso o rob6 Pioneer)
utilizando técnicas de visdo robdtica para encontrar fluxos 6pticos em quadros seqliencias e assim
identificar a posi¢@o e velocidade média de cada fluxo. Em seguida, foram utilizadas técnicas de
morfologia para preencher o objeto contido no fluxo e assim calcular os momentos invariantes do
objeto a fim de identifica-lo, desta forma movendo a camera a fim de manter o objeto alvo sempre
em cena. O usuario ndo precisard se preocupar em controlar a camera remotamente para

acompanhar o rob6 durante a realizacdo de sua navegacao.
Visdo robética - WebLab - Telerobética
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