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PretendePretende--se integrar se integrar 
informainformaçção de ão de 
fronteiras de cor na fronteiras de cor na 
imagem, e elementos imagem, e elementos 
geomgeoméétricos do tricos do 
ambiente (tais como ambiente (tais como 
linhas) da prova de linhas) da prova de 
conduconduçção autão autóónoma noma 
do FNR no sistema de do FNR no sistema de 
naveganavegaçção do veão do veíículo culo 
autautóónomo.nomo.
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A transformada de Hough A transformada de Hough éé um mum méétodo muito usado em todo muito usado em 
Visão Computacional,Visão Computacional, que permite detectar formas que que permite detectar formas que 
sejam facilmente parametrizadas (linhas, csejam facilmente parametrizadas (linhas, cíírculos, elipses, rculos, elipses, 
etc) em imagens computacionais.etc) em imagens computacionais.
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A transformada de Hough consiste num A transformada de Hough consiste num 
algoritmo que procura a linha/curva que algoritmo que procura a linha/curva que 
melhor se ajusta a um conjunto de pontosmelhor se ajusta a um conjunto de pontos

Diagrama de blocosDiagrama de blocos

Acumulador:Acumulador:

O algoritmo usado deverO algoritmo usado deveráá percorrer todos os pontos (percorrer todos os pontos (xi,yixi,yi) ) 
dos edges, e projectdos edges, e projectáá--los numa curva sinusoidal (r, los numa curva sinusoidal (r, θθ) e ) e 
incrementar o acumulador que pertencer a esta curva. Um incrementar o acumulador que pertencer a esta curva. Um 
valor muito elevado no vector de acumuladores representa valor muito elevado no vector de acumuladores representa 
indindíícios muito fortes de que existe uma determinada linha na cios muito fortes de que existe uma determinada linha na 
imagem.imagem.

EspaEspaçço de acumuladoreso de acumuladores

O sistema de Visão tem uma O sistema de Visão tem uma 
arquitectura prarquitectura próópria e estpria e estáá incluincluíído na do na 
arquitectura global do software dos arquitectura global do software dos 
robots robots ““RunnerRunner””. . 

O principal objectivo do mO principal objectivo do móódulo de dulo de 
Visão Visão éé identificar identificar ““targetstargets”” (objectos) (objectos) 
encontrados na imagem e encontrados na imagem e 
disponibilizar disponibilizar ààs camadas superiores s camadas superiores 
informainformaçções ões úúteis sobre estes, tais teis sobre estes, tais 
como: identificar a posicomo: identificar a posiçção destes em ão destes em 
relarelaçção ao referencial do robot, ão ao referencial do robot, 
identificar a cor e a forma dos identificar a cor e a forma dos 
““targetstargets”” (linhas, passadeira, (linhas, passadeira, 
semsemááforos, obstforos, obstááculo, tculo, túúnel, zona de nel, zona de 
obras, parque, pontos obras, parque, pontos úúnicos). nicos). 

Uma parte significativa do nosso Uma parte significativa do nosso 
trabalho foi desenvolver o conjunto trabalho foi desenvolver o conjunto 
de camadas do mde camadas do móódulo de Visão dulo de Visão 
responsresponsááveis pelo seu funcionamento veis pelo seu funcionamento 
e definir a fune definir a funçção de cada camada.ão de cada camada.


