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INTRODUCAO

o Robdtica;

o Sensores de posicionamento;
o Visao Computacional,

o Marcos Visuais.




OBJETIVO DO TRABALHO

o Desenvolver um sistema de posicionamento
dinamico em um veiculo autbnomo nao tripulado,
proporcionando a deteccéo de obstaculos.




Fundamentacao teorica




oVEICULOS AUTONOMOS;

oVISAO COMPUTACIONAL;

oIMAGEM DIGITAL;




SENSORES

o Sentir o ambiente e comandar as reacoes;

o Interacdo com o ambiente;

o Melhor desempenho = muitos sensores;

o Sensores de colisao: infravermelho, sonar, laser,
cameras de video e sensores de contato;

o Sensores de posicionamento: bussola,
odometro e beacons (farois) .




LASER

o emissao de luz estimulada;

o luz monocromatica;

o a poténcia do feixe pode ser muito grande;
o o feixe resultante € colimado;

o luz coerente.




Trabalhos correlatos




“PROTOTIPO DE UM VEICULO AUTONOMO
TERRESTRE DOTADO DE UM SISTEMA OPTICO PARA
RASTREAMENTO DE TRAJETORIA”

olinha guia;
o corrige desvios;
o ambiente pré-modelado.

(ESTEVAM, 2003)




AUTOMATIC VEHICLE GUIDANCE: THE EXPERIENCE
OF ARGO AUTONOMOUS VEHICHLE

oVisao binocular;
odetecta e localiza obstaculos:
oaquisicao de dados de velocidade;

(FASCIOLI E BROGGI, 1999)




MULTI-CUE PEDESTRIAN DETECTION AND
TRACKING FROM A MOVING VEHICLE

o Deteccao de pedestres;
o Visao estereoscopica;
o Algoritmo de busca por forma.

(GAVRILA E MUNDER, 2007)




DESENVOLVIMENTO

o Requisitos
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» Diagrama de atividades
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REQUISITOS

o Funcionais
e captura de imagens atraves de uma camera;
 criacao de marcos visuais atraves de raios lasers;

» tratamento das imagens obtidas para detectar
marcos visuais criados pelos raio lasers;

» deteccéao de obstaculos dentro do campo de visao;
« calculo da distancia de obstaculos;
» utilizacado de funcdes trigonometricas.

o Nao Funcionais

» implementacao em JAVA, ambiente de
desenvolvimento Eclipse. ‘




DIAGRAMA DE ATIVIDADES
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IMPLEMENTACAO

o Java

o Eclipse 3.3.2

o Java Media Framework (JMF)
o Java Advanced Imaging (JAI)




OPERACIONALIDADE DA IMPLEMENTACAO




PROTOTIPO UTILIZADO EM TESTES




CALIBRACAO

o Definir cor do laser;
o Configurar distancias para calibracao;

o Calibrar a posicao do laser na imagem capturada,




DEFINIR COR DO LASER
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CONFIGURAR DISTANCIAS PARA CALIBRACAO
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DETECTAR OBSTACULO E CALCULAR DISTANCIA
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DETECTAR OBSTACULO E CALCULAR DISTANCIA

100 em 80 cm 60 cm

20 cm




DETECTAR OBSTACULO E CALCULAR DISTANCIA

Laser 1
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DETECTAR OBSTACULO E CALCULAR DISTANCIA

distMaxInicial — distCalibracao
pixelMaxCampoVisao — pixelCalib racao

relDesloc =

distPercorrida = relDesloc * ( pixelMaxCampoVisao — pixelAtual )




RESULTADOS E DISCUSSOES

Caracteristicas Este Estevam | Fascioli | Gabrila e
trabalho e Broggi| Munder
Captura através de X X X X
camera de video
Utilizacao de laser X
Deteccao de Obstaculos X X X
Calculo de distancia do X X

obstaculo




RESULTADOS E DISCUSSOES

o Altura do laser: 46,0 cm

Distancia Distancia Capturas (cm)
Maxima Calibracéao

Inicial Real TCC Real TCC Real TCC

80,0 60,0 40,0 37,0 XX XX XX XX
100,0 80,0 70,0 68,9 50,0 49,6 40,0 38,2
200,0 180,0 170,0 1740 150,0 152,8 100,0 109,0

300,0 280,0 270,0 2783 250,0 2616 200,0 2200




CONCLUSAO

o objetivo alcancado;

o localizacao do marco visual criado pelo laser;

o calculo da distancia do obstaculo;

o necessidade de calibracao inicial.




EXTENSOES

o utiizar duas cameras e dois lasers:
o Implementacao de filtros;

o incorporar em um veiculo autbnomo;
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