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OBJETIVOS: 

 

 Em aplicações de robótica móvel, localização e mapeamento são habilidades 

fundamentais e importantes. Localizar-se com precisão e construir um mapa do ambiente 

permite que o robô possa alcançar metas pré-determinadas. A localização é uma das 

características mais importantes para a navegação autônoma de robôs móveis, onde 

robustez e precisão são características fundamentais. Essa tarefa baseia-se no mapa do seu 

ambiente. Em contrapartida, a construção do mapa do ambiente depende da localização 

precisa do robô móvel. Em ambientes desconhecidos este é um processo conflitante, mas 

correlacionado.  

 A navegação robótica baseada em visão tem sido um grande objetivo para 

pesquisadores tanto da área de robótica como na área de visão computacional. Enquanto 

este problema possui diversas soluções para robôs equipados com dispositivos de 

determinação de distância, por uma variedade de razões, a tarefa continua a ser um 

desafio para robôs equipados apenas com sensores de visão.  

 O objetivo geral do projeto é o estudo e implementação de técnicas de localização 

e mapeamento para suporte à navegação de robôs móveis utilizando visão 3D.  

 

FERRAMENTAS DE DESENVOLVIMENTO: 

 

 Computador  

 Robô Pioneer com câmeras embarcadas 

 Câmera Kinect 

 Biblioteca de funções de processamento de imagem OpenCV e S2iLib. 

 

PLANO DE TRABALHO / CRONOGRAMA 

 

Revisão bibliográfica, estudo preliminar: 2 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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