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OBJETIVOS:

Em aplicacdes de robodtica mdvel, localizacdo e mapeamento sdo habilidades
fundamentais e importantes. Localizar-se com precisao e construir um mapa do ambiente
permite que o robd possa alcancar metas pré-determinadas. A localizacdo € uma das
caracteristicas mais importantes para a navegacdo autdbnoma de robds modveis, onde
robustez e precisdo sdo caracteristicas fundamentais. Essa tarefa baseia-se no mapa do seu
ambiente. Em contrapartida, a construcdo do mapa do ambiente depende da localizacdo
precisa do rob6 movel. Em ambientes desconhecidos este € um processo conflitante, mas
correlacionado.

A navegacdo robdtica baseada em visdo tem sido um grande objetivo para
pesquisadores tanto da area de robotica como na area de visdao computacional. Enquanto
este problema possui diversas solucdes para robbs equipados com dispositivos de
determinacdo de distancia, por uma variedade de razbes, a tarefa continua a ser um
desafio para robds equipados apenas com sensores de Vvisao.

O objetivo geral do projeto é o estudo e implementacdo de técnicas de localizacao
e mapeamento para suporte a navegacdo de rob6s moveis utilizando viséo 3D.

FERRAMENTAS DE DESENVOLVIMENTO:

Computador

Robé Pioneer com cameras embarcadas

Camera Kinect

Biblioteca de fungdes de processamento de imagem OpenCV e S2iLib.

PLANO DE TRABALHO / CRONOGRAMA

Revisdo bibliografica, estudo preliminar: 2 meses
Escolha de funcgdes a implementar: 2 meses
Implantacdo: 4 meses

Testes: 2 meses

Escrita da Dissertacdo e defesa - 2 meses
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