Mostra Nacional de Robdética

ROBOTICA INTELIGENTE

USO DE VISAO COMPUTACIONAL VOLTADA PARA O
CONTROLE E NAVEGACAO DE ROBOS MOVEIS AUTONOMOS
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Resumo do Trabalho:

Este trabalho visa permitir o desenvolvimento de um sistema
Inteligente que permita controlar a navegacao autonoma e
segura de um rob0 movel, baseado no uso de Iimagens
obtidas por uma camera de video.

Com este objetivo, neste projeto foram desenvolvidos
algoritmos inteligentes de visao computacional que permitem
a navegacao autonoma do robo, isto e, permitem que ele
detecte e desvie dos obstaculos, aléem de se adaptar as
caracteristicas do ambiente. Foram utilizados para Iisto
Algoritmos Geneticos gque sao capazes de ajustar e otimizar
0S parametros adotados no processamento das imagens, e
assim permitem melhorar significativamente o processo de

deteccao dos obstaculos.
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Contatos:

Matheus Doretto Compri - Curso de Ciencias da Computacao / LRM /ICMC / USP (matheusdc@icmc.usp.br)

Prof. Fernando S. Osorio - LRM/ICMC / USP Sao Carlos (fosorio@icmc.usp.br)

Prof. Denis F. Wolf -LRM /ICMC / USP Sao Carlos (denis@icmc.usp.br)

Apolo: INCTffﬁ
Laboratorio de Robotica Mével - LRM /ICMC / USP nsttuto Nacional de Cléncia e Tecnologa
USP Pro-Reitoria de Pesquisa — Programa PIBIT! on Sistemas Embarcados Grteos
Instituto Nacional de C&T em Sist. Embarcados Criticos INCT-SEC (

Centro de Robotica da USP de Sao Carlos - CRob/SC-USP '
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Laboratdorio de Robodtica Movel

Laboratorio LRM - http://www.Ilrm.icmc.usp.br/
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