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Este projeto é a continuação da iniciação científica entitulada:“Simulações de navegação de 
robô autônomo em ambiente bidimensional”, da cota 2008/2009 do PIBIC/CNPq, e extende os 
resultados obtidos no projeto anterior e aplicá-os no desenvolvimento de ferramentas para o 
processamento remoto de imagens estereoscópicas, aplicado no controle de robôs autônomos 
baseados em visão. É usado um algoritmo de correlação de pontos, sob o mesmo horizonte de 
duas vistas perspectivas de um ambiente bidimensional, aplicando-o na detecção de 
movimento e do mapa de profundidades. O algoritmo de correlação é baseado na distribuição 
de intensidades em torno de pontos específicos das imagens e na ponderação da correlação 
geométrica e de intensidade. Este algoritmo é então empregado na detecção de movimento 
utilizando geometria epipolar. 
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