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Velculos Autdnomos Inteligentes

* Introducéo
 Robdtica: Autbmatos, Robbds Mdveis e Robds Autbnomos

* Veiculos Inteligentes
« Controle Inteligente de Veiculos Autonomos
e Visao Computacional
= Deteccao de Saida de Pista
= Deteccao de Obstaculos
= Deteccao e Reconhecimento de Sinais de Transito

= Navegacao Visual (Controle e Navegacao por Imagens)

Aplicacdes Praticas

Em discusséo... Continuacao...

Visdo Computacional Aplicacoes Praticas
Navegacdao Visual
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Navegacao Visual.
Controle e Navegacao por Imagens

- A navegacao visual permite:

controlar o deslocamento de um veiculo autbnomo utilizando um
conjunto de imagens de referéncia capturadas previamente

do caminho a ser percorrido.

-Esta técnica permite o controle e navegacao de veiculos
autdnomos através do uso de imagens.

Referéncias na literatura:

[Matsumoto et al. 1996] Visual navigation using view-sequenced route representation.
In: Proceedings of the IEEE ICRA 96.

[Jones et al. 1997] Appearance based processes for visual navigation. IROS'97.

[Matsumoto et al. 1999] Visual navigation using omnidirectional view sequence.
In: Proceedings of the IEEE/RSJ 1999.

[Righes and Osario 2005] Correlagao de Imagens Coloridas visando auxiliar na
Navegacao e Controle de Robds Autdnomos. ENIA 2005 / XXV Congresso da SBC.

Navegacéo
Visual
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Navegacao Visual

Base de Imagens: Seqiiéncia de Deslocamentos

Imagem Atual

Proxima Imagem

NCC
(match)

Navegacéo baseada em Imagens Monocromaticas [Jones et al. 1997]

Algoritmo: NCC — Normalized Cross-Correlation

Imagem capturada
pelo robd

Navegacéo
Visual
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[Matsumoto et al. 1996]

Navegacao Visual sy e
Matlab Code A Tw[:p/\,u—p

>> imgl = imread(’ir\b02ir08.jpg’);

>> img2 = imread(’icr\b02icr08.jpg’);

>> ncc = normxcorr2( img2(:,:,1), imgli(:,:,1) );

>> figure,surf(ncc),shading interp,axis ij,view(3);

>> title(’Ex. Correlacao’),ylabel(’Altura’),xlabel(’Largura’);

View-Sequenced Route Representation {¥5RR)

______ ]

Ex. Comelacao

|
I
06—
0oal IR:
02 Imagem de Referéncia
0.
02
200 }{\“-.--;; e ' o J___,,f:'“"-mo ICR: 1. Locallzation
400 T e e 1000 Imagem Capturada 2. Steering Angle Determination
WS Pelo Robb 3. Obstacle Detection
800 "\:‘\_’_’__.—"""'f
Altura 10000 Largura .
[Righes 2004, 2005] ' Action |

Navegacéo

Visual
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Navegacao Visual Righes 04

IR:
Imagem de
Referéncia

ICR:
Imagem
Capturada
Pelo Robd

(d) Mapa em G (e) Superficie em G (f) Vetor em G
Referéncia |
Local: i
¥
Sua
posicéo -

nalR e e T
na ICR
{z) Mapa em B (h) Superficie em B (1) Vetor em B

Navegacéo
Visual
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Navegacao Visua

-

[Righes 04]

() ICR (6) B de masicr corrdlichia {c) Regiao de maior correlagio

Navegacéo
Visual
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Navegacao Visual

Omnidirectional
Cameras

e 1

arols | L Ups'tor Moze Wnsow Help

e
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Navegacéo
Visual
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Navegacao Visual

Mobile Robot Localization
and Mapping with Uncertainty
using Scale-Invariant

Visual Landmarks

Stephen Se,
David Lowe,
Jim Little
(UBC, CA)

() ih)

Algoritmo:
SIFT

Reference

Int. Journal of Robotics Research
Vol. 21, No. 8, August 2002,

pp. 735-758, c) (d)

Fig. 3. The SIFT feature matches between consecutive frames: (a) between Figores 2ia) and (b) for a 10 em forward
movement; (b) between Figures 2ib) and (c) for a 5° clockwise rotation: (c) between Figures 2(c)and (d) for a 10 cm forward
movement; (d) between Figures 2(d) and (e) for a 5% clockwise rotation.

Navegacéo
Visual
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vEICULOS auTONOMOS ==

& Universidade do Vale do Fio dos Sinos - URISINGS possui um grupo de pesguisa de nome;
Lfe.'cv..'."os Autdnomos,

B FOTOS & VIDEOS : Este grupo multidisciplinar, envulvendo pesqmsadures dus
i Cursosde Engenharia El£ agdn
% PUBLICACOES Engenharia Mecdnica, Engenharla CI\-’I| edo P
rdizgiplinar de Pds-Gradua am L.“rurdg,
Znl, desenvolve & implermenta tecnologias para
automagdo veicular em velowos inteligentss, que poderm,
por exempla, mover-se de forma cormpletamente autdnoma,

naria :lél

CONTATOS

Rroletn e e P i Para alcancar este objetivo raior, diferentes sub-sisternas e
tecnologias sd30 desenvolvidos, muitos destes através de
parcerias corn a inddstria,

= Projeto Tubardo 5:

Dentre os objetivos dos diferentes projetos desenvolvidos pelo grupo destacam-se:

Desenvolvirmento da tecnologia D ve-8p-Wire,

Desenvolvimento de Sisternas de dpoio ao Motorista,
Desenvolvimento de Sistemnas de Supervsdo e Comando Hemaotos.,
Aplicagdes de Inteligénala Artificia! e robdtica mavel,

Aumento de seguranca nas estradas,

Exploracdo de lozais de dificil acessa.

Inspecdes em armbientes de risco & sadde hurmana,

Automatizagdo de sistermas de transporte,

Autornagdo rural,

= Projeto COHBRA:

Os projetos agui apresentados visarn analisar os diversos tipos de sensores, atuadores, sistermas
de controle, sistermas de redes e eletrdnica embarcada a serem implementados em Weiculos
Autdnornos,

http://www.eletrica.unisinos.br/~autonom

GPVA
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