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SISTEMA DE MEDICAO E CONTROLE DE DISTANCIA FRONTAL BASEADO NA FUSAO
ENTRE CAMERA DIGITAL E APONTADOR LASER

Fabio Mazzariol Santiciolli (Bolsista FAPESP) e Prof. Dr. Douglas Eduardo Zampieri
(Orientador), Faculdade de Engenharia Mecénica - FEM, UNICAMP

A navegacdo em tempo real € um dos principais desafios da robotica movel. Com o
desenvolvimento de métodos de sensoriamento de baixo custo computacional é possivel
chegar mais préoximo deste objetivo. Este projeto de iniciagao cientifica propde a fusé@o entre
visdo monocular e apontador laser de modo a formar um sensor de disténcia frontal. A
principio, os materiais basicos sdo uma webcam e um apontador laser comum, como os
usados em palestras. Ao alinhar o eixo da webcam com o eixo do laser, separados por uma
distancia conhecida (H), é possivel calcular a distancia deste conjunto e um alvo iluminado pelo
laser. Este calculo é feito com base em H e a posi¢édo do ponto iluminado pelo laser na matriz
de pixels da imagem da webcam. Com esses dados, um algoritmo construido na linguagem de
programacao Java faz uma analise trigonométrica que resulta na distancia procurada. A etapa
seguinte sera consiste em usar o robd mével SRV-1 (que possui webcam e dois apontadores
laser) para desenvolver um algoritmo que permita que o0 mesmo pare diante de um obstaculo a
uma distancia previamente definida. Como etapa final, este algoritmo sera evoluido de modo

gue o robd siga um outro mével, ambos com trajetéria retilinea.
Combinagéo de sensores - Webcam e laser - Plataforma mével autbnoma
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