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IntroduIntroduççãoão

DDesenvolvimento de umesenvolvimento de um sistema de navegasistema de navegaçção para um ão para um 
veveíículo autculo autóónomo;nomo;

Para operar em ambientes semiPara operar em ambientes semi--estruturados;estruturados;

Referencia de partida um robot jReferencia de partida um robot jáá existente existente –– Projecto Projecto 
RunnerRunner
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ObjectivosObjectivos//RequesitosRequesitos

1.1.Estudo do trabalho desenvolvidoEstudo do trabalho desenvolvido

2.2.Maximizar o trabalho feitoMaximizar o trabalho feito

3.3.Manter a filosofia de programaManter a filosofia de programaçção e desenvolvimentoão e desenvolvimento

Facilmente Facilmente reprogramavelreprogramavel
Codigo Codigo modelar/modelar/expansivelexpansivel
Nada de Nada de ““HardHard codecode””

4.4.Criar capacidade de detecCriar capacidade de detecçção de inventos externosão de inventos externos
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projectoprojecto
Modelo da câmaraModelo da câmara
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projecprojecçção em perspectiva segundo ão em perspectiva segundo pinholepinhole
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projectoprojecto
ReferenciaisReferenciais
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projectoprojecto
Referencias continuaReferencias continuaççãoão



LicLic. Eng. . Eng. ElectrotElectrotéécnicacnica –– ElectrElectróónicanica e e ComputadoresComputadores ISEP  2004ISEP  2004

projectoprojecto
MudanMudançça de referenciala de referencial

A representaA representaçção do ponto  ão do ponto  PwPw no referencial da câmara (no referencial da câmara (PcPc) ) éé dado pelasdado pelas
seguintes equaseguintes equaçções:ões:

TPRP wc += *
⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡
+

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡
=

⎥
⎥
⎥

⎦

⎤

⎢
⎢
⎢

⎣

⎡

3

2

1

333231

232221

131211

*
T
T
T

Z
Y
X

mmm
mmm
mmm

Z
Y
X

w

w

w

c

c

c

c

c

c

c

Z
Y

fv

Z
X

fu

=

=

3333231

2232221

3333231

1131211

TZmYmXm
TZmYmXm

v

TZmYmXm
TZmYmXm

u

www

www

www

www

+++
+++

=

+++
+++

=

cc2+yd*fc2=yp
cc1+yd)*alpha_c+(xd*fc1=xp



LicLic. Eng. . Eng. ElectrotElectrotéécnicacnica –– ElectrElectróónicanica e e ComputadoresComputadores ISEP  2004ISEP  2004

ProjectoProjecto
HodometriaHodometria
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Incremento da posiIncremento da posiçção ão 

Incremento da orientaIncremento da orientaççãoão

PosiPosiçção e Orientaão e Orientaççãoão

TrajectTrajectóória curvilria curvilííneanea
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ImplementaImplementaççãoão
Plataforma de desenvolvimentoPlataforma de desenvolvimento
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ImplementaImplementaççãoão

ComputadorComputador
Câmara Câmara 
RadiolinksRadiolinks
Motores DC c/  Motores DC c/  encodersencoders óópticospticos
Pontes HPontes H
Placa de EixosPlaca de Eixos
BateriasBaterias
Conversor DC/DCConversor DC/DC

Arquitectura de hardwareArquitectura de hardware
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ImplementaImplementaççãoão

Arquitectura de Arquitectura de SoftwareSoftware
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ImplementaImplementaççãoão
CenCenááriorio

Prova de conduProva de conduçção autão autóónomanoma
Forma de Forma de ““oitooito””
Linhas limites brancasLinhas limites brancas
Fundo PretoFundo Preto
SemSemááforos foros 
TTúúnelnel

Pista de testes Pista de testes –– ISEPISEP
Menor dimensãoMenor dimensão
Linhas limites pretasLinhas limites pretas
Fundo claroFundo claro
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ImplementaImplementaççãoão
Algoritmo de reconhecimento do Algoritmo de reconhecimento do semaforosemaforo
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ImplementaImplementaççãoão
Algoritmo de visão em perspectivaAlgoritmo de visão em perspectiva
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ResultadosResultados
Tempo da rotina de identificaTempo da rotina de identificaçção do semão do semááforoforo

Em mEm méédia 7.27usecdia 7.27usec

ResultadosResultados

Tempo da rotina de visão em perspectivaTempo da rotina de visão em perspectiva

Em mEm méédia 389,9usecdia 389,9usec
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ResultadosResultados
Rotina de identificaRotina de identificaçção do semão do semááforoforo

Figura 1 Figura 2                  Figura 3              Figura 4                    Figura 5                   Figura 6
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ResultadosResultados
Rotina de visão em perspectivaRotina de visão em perspectiva
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ConclusõesConclusões

Foi abordado o problema da navegaFoi abordado o problema da navegaçção, e a detecão, e a detecçção de inventos ão de inventos 
relevantes para o comprimento de uma missãorelevantes para o comprimento de uma missão

O trabalho pode ser testado em ambiente operacional O trabalho pode ser testado em ambiente operacional 
nomeadamente no Festival Nacional de Robnomeadamente no Festival Nacional de Robóótica 2004tica 2004

Para a resoluPara a resoluçção deste problema, foram desenvolvido novos ão deste problema, foram desenvolvido novos 
sistemas de aquisisistemas de aquisiççãoão

Os resultados obtidos do desempenho do sistema são Os resultados obtidos do desempenho do sistema são 
satisfatsatisfatóóriosrios
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FimFim


