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• Introdução
• Robótica: Autômatos, Robôs Móveis e Robôs Autônomos

• Veículos Inteligentes

• Controle Inteligente de Veículos Autônomos

• Visão Computacional� Detecção de Saída de Pista� Detecção de Obstáculos� Detecção e Reconhecimento de Sinais de Trânsito� Navegação Visual (Controle e Navegação por Imagens)

• Aplicações Práticas

Continuação…Continuação…
Aplicações PráticasAplicações Práticas

Em discussão…
Visão Computacional
Navegação Visual
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Navegação Visual:Navegação Visual:
Controle e Navegação por ImagensControle e Navegação por Imagens

Navegação 
Visual

-- A A navegação visual navegação visual permite: permite: 
controlar o deslocamento de um veículo autônomocontrolar o deslocamento de um veículo autônomo utilizando umutilizando um
conjunto de imagens de referência capturadas previamenteconjunto de imagens de referência capturadas previamente
do caminho a ser percorrido. do caminho a ser percorrido. 

--Esta técnica permite o controle e navegação de veículos Esta técnica permite o controle e navegação de veículos 
autônomos através do uso de imagens.autônomos através do uso de imagens.

Referências na literatura:Referências na literatura:
[Matsumoto [Matsumoto etet al. 1996] al. 1996] Visual navigation using viewVisual navigation using view--sequenced route representationsequenced route representation. . 
In: Proceedings of the IEEE ICRA 96. In: Proceedings of the IEEE ICRA 96. 
[Jones [Jones etet al. 1997] al. 1997] Appearance based processes for visual navigationAppearance based processes for visual navigation. IROS’97.. IROS’97.
[Matsumoto [Matsumoto etet al. 1999] al. 1999] Visual navigation using Visual navigation using omnidirectionalomnidirectional view sequenceview sequence. . 
In: Proceedings of the IEEE/RSJ 1999.In: Proceedings of the IEEE/RSJ 1999.
[[RighesRighes andand Osório 2005] Correlação de Imagens Coloridas visando auxiliar nOsório 2005] Correlação de Imagens Coloridas visando auxiliar na a 
Navegação e Controle de Robôs Autônomos. ENIA 2005 / XXV CongresNavegação e Controle de Robôs Autônomos. ENIA 2005 / XXV Congresso da SBC.so da SBC.
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Navegação VisualNavegação Visual

Navegação 
Visual

ImagemAtual

Próxima Imagem

Base de Imagens: Seqüência de Deslocamentos

Imagemcapturada
pelo robô

NCC
(match)

ImagemAtual

Próxima Imagem

Base de Imagens: Seqüência de Deslocamentos

Imagemcapturada
pelo robô

NCC
(match)

Navegação baseada em Imagens Monocromáticas [Jones Navegação baseada em Imagens Monocromáticas [Jones etet al. 1997]al. 1997]

AlgoritmoAlgoritmo: NCC : NCC –– Normalized CrossNormalized Cross--CorrelationCorrelation
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Navegação 
Visual

[Matsumoto et al. 1996]

[Righes 2004, 2005]

Matlab Code

IR:
Imagem de Referência

ICR:
Imagem Capturada
Pelo Robô
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Navegação VisualNavegação Visual

Navegação 
Visual

[Righes 04]

IR:
Imagem de
Referência

ICR:
Imagem 
Capturada
Pelo Robô

Referência
Local:

Sua
posição
na IR e 
na ICR
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[Righes 04]
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Omnidirectional
Cameras
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Navegação VisualNavegação Visual

Navegação 
Visual

Mobile Robot Localization 
and Mapping with Uncertainty 
using Scale-Invariant 
Visual Landmarks

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

Algoritmo:
SIFT

Reference
Int. Journal of Robotics Research
Vol. 21, No. 8, August 2002, 
pp. 735-758,
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