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OBJETIVOS: 

 

 Em aplicações de robótica móvel, a busca de determinados objetos no ambiente 

pode ser uma tarefa desafiadora.  

 O uso de câmeras embarcadas no robô tem se disseminado com o barateamento e 

redução de tamanho dos sistemas de visão. Um tipo de imagem que vem ganhando 

aceitação na robótica móvel é o RGB-D, onde cada pixel contém informação de cor (Red, 

Green, Blue) e de distância (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 dissertação 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 câmera 

Kinect 

 Desenvolver software para capturar imagens de Distância (mapa de disparidade) 

da mesma cena 

 Desenvolver e implementar filtros para ambas as imagens 

 Executar o pareamento (fusão) das duas imagens 

 Se viável no tempo disponível, fazer a segmentação dos objetos na cena 

  

FERRAMENTAS DE DESENVOLVIMENTO: 

 

 Robô Pioneer  

 Câmera Kinect 

 Biblioteca de funções de processamento de imagem OpenCV e S2iLib. 

 

PLANO DE TRABALHO / CRONOGRAMA 

 

Revisão bibliográfica, estudo preliminar: 3 meses 

Escolha de funções a implementar: 2 meses 

Implantação: 4 meses 

Testes: 2 meses 

Escrita da Dissertação e defesa - 2 meses 
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