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Introducao

Necessidade de se dar autonomia a robds mdveis

Maioria dos sensores nao cobre toda a area ao redor do robo

Mais informac¢des retornadas pela cdmera do qué por range
sensors

Utilizacdo de imagens Omnidirecionais

Uso da técnica de Campos Potenciais (navegagdo reativa)
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Equipamento Utilizado
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Imagem Omnidirecional
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Trabalhos Relacionados

@ Retificacdo das imagens

e Panoramica
e Bird's Eye View

@ Uso da imagem original
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Trabalhos Relacionados

“N. Winters and J. Santos-Victor. Omni-directional visual
navigation. In Proc. of the 7th International Symposyum on
Intelligent Robotic Systems (SIRS'99), 1999"
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Metodologia

@ Deteccdo de obstaculos
e Canny Edge Detector

@ Cilculo do centro da imagem
e Transformada de Hough

e Campos potenciais
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Deteccao de Obstaculos
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Area de Analise
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Célculo do Centro da Imagem

@ Lente e Camera podem estar inclinados entre si
@ Duas regides circulares bem definidas

@ Calculo a cada frame para maior robustez
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Execucdo do Hough Circular
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Campos Potenciais

@ Forcas Atrativas + Forcas Repulsivas

@ Imagem retirada das transparéncias do curso de Robdtica
Mével
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Conclusodes e Trabalhos Futuros

Resultado da deteccdo de obstaculos baseando-se nas bordas
ndo foi satisfatério

@ Analisar um método melhor de identificacdo de obstaculos na

imagem
o “Circularizar” area de verificacdo
@ Problema com minimos locais
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