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A utilizacdo de sistemas de visdo computacional em aplicagdes de robdtica movel permite a
realizacdo de diferentes tarefas com alto grau de autonomia, tais como navegagao, controle servo-
visual e tele operagao de robds. O uso de imagens para captura de informagdes acerca do meio
explorado por maquinas inteligentes amplia a gama de atuacgdes possiveis sobre o ambiente, na
medida em que estas imagens podem ser tanto processadas automaticamente quanto
interpretadas por um operador humano. Sistemas de visdo omnidirecional provéem imagens com
campo de visao de 360° e podem ser construidos segundo diversos modelos, que englobam desde
0 uso de multiplas cAmeras apontadas em diferentes dire¢gbes ou de uma Unica camera livre para
girar em torno de um eixo fixo até uma combinacao de lentes e espelhos convexos. Este trabalho
tem como objetivo a implementacado de um sistema de visdo omnidirecional, utilizando para tanto
um espelho esférico e uma camera de video conectada a um PC. A tarefa é determinar a
localizagdo de um robé em seu plano de deslocamento por um ambiente estruturado. O controle da
movimentagao do robd sera realizado através de realimentacdo em tempo real, utilizando dados
obtidos a partir do processamento das imagens adquiridas pelo sistema. Esta primeira parte visa a
montagem e definicdo do sub-sistema de aquisicdo das imagens: caracterizagdo do espelho,

calibracdo de cadmera e modelagem numérica do sistema de localizacao.
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