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FUSAO DE MONOVISAO COM LASER SICK PARA MODELAGEM DE AMBIENTE
COMPUTACIONAL 3D
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(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecanica - FEM, UNICAMP

O auxilio a humanos, por sistemas automatizados, autbnomos e semi-autbnomos, € uma
tendéncia decorrente da evolucéo tecnoldgica. Os rob6s mdveis e sistemas de auxilio ao
condutor sdo exemplos disso. A partir de uma necessidade explicita ou emergente, os sistemas
autbnomos ou semi-autbnomos vém atender substituindo ou auxiliando condutores. A
percepcao e o entendimento do ambiente por esses sistemas sao de vital importancia para sua
navegacdo. Neste sentido, o presente projeto visou criar um método para modelagem de um
ambiente 3D computacional para utilizagdo em sistemas autbnomos e semi-autbnomos a partir
da fusdo de dados fornecidos por dois sensores distintos: uma camera de monovisdo e um
laser SICK LMS-291, aparelho este capaz de fazer a varredura de todos os pontos de um vetor
de um plano. Para o laser adquirir os dados de uma matriz do ambiente, ele foi posto na
vertical associado a uma rotacdo. No projeto, primeiramente, foi feito um estudo em cima dos
trabalhos j& realizados nessa area e um estudo do funcionamento do laser e da cdmera. Apds
isso foi criado algoritmo para o tratamento dos dados recebidos dos sensores. Com isso, foi
gerado um método para selecdo da area comum, aquela que ambos os sensores capturam.

Por fim, um método autbnomo para unido dos dados tratados foi desenvolvido.
Fusao sensores - Laser sick monovisao - Ambiente 3D
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