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Resumo do Trabalho: 
  

Este trabalho visa permitir o desenvolvimento de um sistema 

inteligente que permita controlar a navegação autônoma e 

segura de um robô móvel, baseado no uso de imagens 

obtidas por uma câmera de vídeo. 
 

Com este objetivo, neste projeto foram desenvolvidos 

algoritmos inteligentes de visão computacional que permitem 

a navegação autônoma do robô, isto é, permitem que ele 

detecte e desvie dos obstáculos, além de se adaptar as 

características do ambiente. Foram utilizados para isto 

Algoritmos Genéticos que são capazes de ajustar e otimizar 

os parâmetros adotados no processamento das imagens, e 

assim permitem melhorar significativamente o processo de 

detecção dos obstáculos. 
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