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| N T R O D U QAO Base de Imagens: Seqiiéncia de Deslocamentos

A navegacgdo visualé um processo que permite controlar o
deslocamento de um veiculo auténomo (rob6 mével) baseando-

se principalmente em um conjunto de imagens de referéncia imagem Atugl nee
capturadas previamente do caminho a ser percorrido. Vérias (match)
propostas sdo encontradas na literatura [Matsumoto et al. 1996,

Jones et al. 1997, Hu and Uchimura, 2002, Matsumoto et al.
1999, Gross et al. 2003], descrevendo sistemas que permitem o
controle do deslocamento de um robd, seguindo uma trajetéria
previamente especificada através de imagens. Estes sistemas
fazem uso déécnicas de controle e navegagao por imagens
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Figura 1: Navegacéo baseada em Imagens Monocromaticas [Jones et al. 1997]

OBJETIVO

O objetivo destes sistemas é buscar imitar um comportamento tipico ds ser
humanos: uma pessoa é capaz de ser conduzida por um caminho, armazenar em
sua memoéria o caminho percorrido, e em um momento posterior, realizar de modo
autbnomo novamente este mesmo caminho, baseando-se em suas lembrancas da
paisagem e de alguns pontos de referéncias memorizados.

(@) (b)
Figura 21(')”‘399"‘ ge Referéncia (?)d_e "Eagem capturada P€||0 Robd () O processo de navegagéo visual consiste usualmenom@aragio entre 2
centro das imagens ¢ indicado por uma cruz azul. imagens (imagem prévia do caminhe imagem atual capturada pelo robd)

Figura 3: Regi&o a estabelecendo uma correlag&mtre elas. Esta comparagdo pode se dar tanto em
ser procurada termos globais (compara imagens completas), quanto através da ideatfidac
(referéncia local). regides com padrées locais de referéncia identificados sobre a imagermadaptur
Fi . pelo rob6. Esta comparagdo busca identificar referéncias nas imagens,
igura 4: Imagem capturada pe ~ ~ L .
Robb onde esta indicado o centro e €Stabelecenc o quantc o robC est: deslocad err relagé a trajetoric previament
o0 ponto de maxima correlagio com  definida: deslocamento lateral (esquerda/direita) e frontal (para fi@ntpara
i o fragmento para os 3 canais RGB:  tras). Vide Figura 1.
& cor vermelha (a) = Red,
cor verde (b) = Green e
byt Ui FOCO DESTA PESQUISA
Buscou-se neste trabalho avaliar a possibilidade de adaptar os
trabalhos previamente desenvolvidos, baseado em correlagdo
normalizadaNCC — Normalized Cross-Correlatignque foram
gl aplicados apenas em imagens em tons de cinza (grayscale), de
E _ modo a explorar @iso de imagens coloridas
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METODOLOGIA
As regides locais de referéncia (fig. 3) séo localizadas na
imagem de referéncia (fig. 2(a)) e na imagem capturada pelo robd
(fig. 2(b)). Uma vez localizada a regido de referéncia, que pode
h ser Unica ou um conjunto de varias outras regides previamente
. selecionadas para cada imagem de referéncia, faz-se a analise de
& Figura 5: Em destaque o centro da Imagem, juntamente correlagéo individualmente para cada uma das componentes RGB

© COF!LPO;‘Oqu“? id_e”“ficlgm_a méXimda CO;’G'?‘??" da  (fig. 4(a,b,c)). Utilizando-se um critério baseado no valor do pico
regido de referéncia na IR (imagem de referéncia) ena  yo" correlagéo e também na concordancia entre as correlagdes
ICR (imagem capturada pelo robd). . . 8
processadas em cada um dos 3 componentes da imagem, é aceito

RESULTADOS e CONCLUSAO ou ndo um dado ponto de correspondéncia (fig. 5 - ponto aceito).

A solucéo implementada apresentou-se funcional e foi possivel validar o uSoniizat De posse das informagdes referentes ao deslocamento da posicdo
proposta através de experimentos praticos. Entretanto, constatamos que ssd@rizeceesperada e da atual posi¢cdo dos pontos de referéncia, s&o
melhorar a robustez do sistema quanto a variagdes de luminosidade da cena e quaiviados comandos para ajuste da posi¢do do robd: girar ou
velocidade de processamento (0 custo computacional é mais alto devido agancar. Foram realizados experimentos capturando imagens e
processamento das trés componentes de cor da imagem). Pesquisas estdo semd@ando o deslocamento de um robdé de acordo com os
realizadas atualmente no sentido de aperfeicoar este método de navagagBo v comandos gerados pelo sistema de navegag&o visual.
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