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O objetivo do projeto REAL (Remotely Accessible Laboratory) é criar uma infra-estrutura para 
laboratórios de acesso remoto (WebLabs) que provê acesso via redes de alta velocidade 
(RNP/GIGA e Fapesp/Kyatera/TIDIA) ou mesmo via Internet, a qualquer pesquisador, aos recursos 
contidos no WebLab, como os robôs móveis Pioneer 3 (P3DX) e os periféricos como câmeras 
panorâmicas IP. Os pesquisadores remotos acessam os recursos e serviços disponíveis no 
WebLab, como se estivessem fisicamente presentes no ambiente do usuário, utilizando-as 
tecnologias proporcionadas pelo REAL. No contexto deste trabalho de IC foi desenvolvida uma 
ferramenta capaz de realizar tracking (manter um objeto alvo em cena, no caso o robô Pioneer) 
utilizando técnicas de visão robótica para encontrar fluxos ópticos em quadros seqüencias e assim 
identificar a posição e velocidade média de cada fluxo. Em seguida, foram utilizadas técnicas de 
morfologia para preencher o objeto contido no fluxo e assim calcular os momentos invariantes do 
objeto a fim de identificá-lo, desta forma movendo a câmera a fim de manter o objeto alvo sempre 
em cena. O usuário não precisará se preocupar em controlar a câmera remotamente para 
acompanhar o robô durante a realização de sua navegação. 
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