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APLICAQ()ES REMOTAS PARA VISAO COMPUTACIONAL E NAVEGACAO ROBOTICA -
DEFINICAO DE TRANSLACOES E ROTACOES DE UM ROBO A PARTIR DA ANALISE DE
IMAGENS

Victor Brand&o Bini (Bolsista PIBIC/CNPQ) e Prof. Dr. Paulo Roberto Gardel Kurka (Orientador),
Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

Este projeto é a continuacdo da iniciagdo cientifica entitulada:“Simulac6es de navegacao de
rob6 autbnomo em ambiente bidimensional”, da cota 2008/2009 do PIBIC/CNPq, e extende os
resultados obtidos no projeto anterior e aplica-os no desenvolvimento de ferramentas para o
processamento remoto de imagens estereoscopicas, aplicado no controle de robds autbnomos
baseados em vis&o. E usado um algoritmo de correlacdo de pontos, sob 0 mesmo horizonte de
duas vistas perspectivas de um ambiente bidimensional, aplicando-o na deteccdo de
movimento e do mapa de profundidades. O algoritmo de correlacéo € baseado na distribuicao
de intensidades em torno de pontos especificos das imagens e na ponderacdo da correlagédo
geomeétrica e de intensidade. Este algoritmo € entdo empregado na detec¢cdo de movimento

utilizando geometria epipolar.
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