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OBJETIVOS:

Em aplicacbes de robdtica movel, a busca de determinados objetos no ambiente

pode ser uma tarefa desafiadora.

O uso de cameras embarcadas no robd tem se disseminado com o barateamento e

reducdo de tamanho dos sistemas de visdo. Um tipo de imagem que vem ganhando
aceitacdo na robdtica movel é o RGB-D, onde cada pixel contém informacao de cor (Red,
Green, Blue) e de distancia (D) ao plano de imagem.

A tarefa de reconhecer objetos em frames RGB-D tem sido tema de diversos

trabalhos de pesquisa. O objetivo central da dissertacdo de mestrado seria construir a
parte inicial de um pipeline de processamento de imagens para esta tarefa. A parte a ser
desenvolvida incluiria as seguintes sub-tarefas:

Desenvolver software para capturar imagens RGB da cena a partir de uma camera
Kinect

Desenvolver software para capturar imagens de Distancia (mapa de disparidade)
da mesma cena

Desenvolver e implementar filtros para ambas as imagens
Executar o pareamento (fusdo) das duas imagens
Se viavel no tempo disponivel, fazer a segmentacdo dos objetos na cena

FERRAMENTAS DE DESENVOLVIMENTO:

e Robb Pioneer
e Camera Kinect
e Biblioteca de funcdes de processamento de imagem OpenCV e S2iL.ib.

PLANO DE TRABALHO / CRONOGRAMA

Revisdo bibliografica, estudo preliminar: 3 meses
Escolha de funcdes a implementar: 2 meses
Implantagdo: 4 meses

Testes: 2 meses

Escrita da Dissertacdo e defesa - 2 meses
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