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PROCESSAMENTO DE IMAGEM PARA IDENTIFICACAO DA ESTRUTURA
289 GEOMETRICA DOS OBSTACULOS PRESENTES NO AMBIENTE DE TRABALHO DE

ROBOS MOVEIS. Dionisio Doering, Waldir L. Roque (Departamento de Matematica Pura e Aplicada,
Instituto de Matematica - UFRGS).

No desenvolvimento de atividades com robds méveis autbnomos um dos aspectos mais importantes a ser tratado esta
relacionado a capacidade do robd em planejar trajetorias conexas e livres de colisdes, entre duas configuragdes do
ambiente de trabalho por onde este deve navegar. Em outras palavras, o sistema robdtico deve ser capaz de
identificar o espaco das configuracdes dos obstaculos e das configuracdes livres, para planejar caminhos de forma
segura e eficiente. Neste contexto, existe na literatura diversas técnicas de planejamento de trajetdrias, as quais
podem fazer uso de dados sensoriais. Dentre as varias técnicas, a geracdo de mapas de trajetorias, com base na
construcdo geométrica do Diagrama de Voronoi Generalizados (DVG), é bastante interessante por apresentar
caminhos com maxima desobstrucao.

No caso de DVG, pode-se usar como entrada de dados a estrutura geométrica minima dos obstaculos presentes no
ambiente de trabalho, a qual pode ser determinada atraves do processamento da imagem global, capturada por uma
camera de video. Neste trabalho, descrevemos as etapas necessarias no processamento de uma imagem real, obtida
com uma camera de video com visdo global, para identificagdo da estrutura geométrica minima de obstaculos
poligonais ou discos. Destacamos as seguintes etapas: a) captura da imagem real; b) recorte da &rea (til; c)
segmentacdo e binarizacdo; d) deteccdo de bordas; e) rotulagdo das componentes conexas; f) reconhecimento do
padrdo geométrico dos objetos; g) identificacdo dos vértices; h) geracdo dos dados de saida. Ao final destas etapas
temos informagdes suficientes para gerar 0 mapa de trajetérias com base no DVG e entdo podermos planejar
trajetdrias conexas, livres de colisdes, nas quais o robd podera navegar. (Fapergs/lUFRGS).
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