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Objetivos

A navegacdo autbnoma de veiculos é um
tépico importante na area de pesquisas de
robética, com variadas aplicacdes [1]. O Projeto
NaVis (Navegagdo Visual em Veiculos Autd-
nomos) tem o objetivo de desenvolver sistemas
capazes de controlar robés moveis para que
eles possam se locomover sem necessitar de
alguém para os guiar, fazendo uso da visdo
computacional. O objetivo deste trabalho é o
estudo e a implementacdo de algoritmos de
correlagdo entre imagens que sirva ao
proposito da navegacédo autbnoma.

Métodos/Procedimentos

Busca-se encontrar uma correlagdo entre
imagens através da analise de um par destas.
Em uma delas é selecionada uma regido de
interesse, entdo se busca na outra imagem a
area correspondente mais similar possivel.

Foi usada uma biblioteca para manipulacéo e
tratamento de imagens chamada OpenCV.
Com ela, calcula-se o histograma da regido de
interesse na imagem original. Depois, uma
janela deslizante percorre a imagem alvo, e
para cada posi¢cao desta um novo histograma é
calculado. Aquele cuja diferenca em relagéo ao
histograma da imagem original for menor (com
a maior correlacéo) € escolhido, e a posicdo
desta regido é apresentada ao usuario (alvo
buscado). O processo € ilustrado pela Figura 1.

Janela percorrendo Histograma

segunda imagem > da

Histograma
da regido

janela

/// \\\\\\\ Histogramas

Regido selecionada na com menor

primeira imagem diferenca

Figura 1: Funcionamento do algoritmo de correlacdo
entre imagens

Uma versdo otimizada deste algoritmo foi
desenvolvida usando a idéia de piramides de
Gauss [2]. As imagens sdo re-escaladas para
resolucbes menores e uma busca inicial
acontece nas imagens reduzidas. O resultado é
projetado sobre as imagens em tamanho
original, com uma margem de erro, e a janela
deslizante do algoritmo original percorre
somente essa regido. Isso reduz a quantidade
de calculos, pois é necessario gerar menos
histogramas para produzir a resposta.

Resultados

Os testes com ambos os algoritmos de corre-
lacdo de histogramas desenvolvidos mostram
gue é possivel encontrar correlacdo entre as
imagens de forma satisfatéria. O resultado
obtido tem qualidade suficiente para servir de
referéncia ao sistema de navegacao do robd,
segundo a analise de um especialista da area.
Outro aspecto importante analisado foi o tempo
de execucao dos algoritmos, que permite o seu
uso em aplicacdes de robdtica autbnoma.

Conclusodes

A qualidade dos resultados e o tempo de
execucao (préximo a um segundo, em média),
permite 0 uso do algoritmo em aplicacdes de
soft real-time. Nelas, o sistema roda em tempo
real, mas ndo existe 0 compromisso rigido de
tempo de entrega do resultado, como em
aplicacgbes tradicionais desse tipo.
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