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IntroduçãoIntrodução

Este trabalho relata o estudo, projeto e implementação de uma ferramenta de visão

robótica capaz de realizar Tracking usando uma Net Câmera Axis 213/214 PTZ pararobótica capaz de realizar Tracking usando uma Net Câmera Axis 213/214 PTZ para

acompanhar remotamente o robô Pionner P3-DX durante a execução de sua navegação.

Utilizou-se técnicas de visão robótica e de morfologia para mover a câmera a fim de

manter o robô alvo sempre no centro da cena em uma das janelas de visualização damanter o robô alvo sempre no centro da cena em uma das janelas de visualização da

interface do REAL WebLab aberta a partir de um Navegador Web.

Algoritmo de rastreamentoAlgoritmo de rastreamento

Este algoritmo de rastreamento se baseia na movimentação, e a maneira mais fácil de descobrir a diferença entre dois quadros

seqüenciais é realizando a subtração destes pixel a pixel. Como resultado temos uma imagem segmentada que realça o que seseqüenciais é realizando a subtração destes pixel a pixel. Como resultado temos uma imagem segmentada que realça o que se

moveu nestes dois quadros.
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