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RESUMO

MOTIVACAO: Um grande esforco é empregado tanto pela area académica como pela industria para
o desenvolvimento de tecnologias que possam trazer melhorias para o futuro e, portanto, a robotica
movel cresce cada vez mais acelerada devido a tais agentes impulsionadores. O desenvolvimento de
um sistema de visdo computacional para robos moéveis trazem melhorias para o ambiente de trabalho
(seguranca e otimizagdo), assim como novas possibilidades de se realizar trabalhos ja existentes ou
mesmo novos trabalhos que s6 possam ser realizados por meio de robds. Sdo exemplos de aplicacao,
os veiculos AGV (Veiculos Autonomamente Guiados) em industrias com plantas autdnomas de
fabricagdo, veiculos moéveis autdbnomos em servigos domésticos, veiculos aéreos nao tripulados em
aplicacdes militares, veiculos subaquaticos autonomos, dentre outros.

OBJETIVO: Pretende-se com este trabalho desenvolver aplicagdes de visdo computacional
utilizando-se algumas linguagens de computagdo cientifica (C++, C#), além da biblioteca OpenCV.
Desta forma esses “ajudadores computacionais™ serdo utilizados para serem integrados a plataformas
roboticas, provendo ao robd autonomia para vencer obstaculos, de modo a contribuir com a evolugao
da pesquisa no Brasil, relacionada a visdo computacional em robdtica moével.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEO: Com o advento do pré-sal no Brasil, o petroleo
sera extraido a profundidades elevadas e medidas de seguranga para a operacao precisam ser tomadas,
como, por exemplo, a manutencdo dos pocos de extragdo. No entanto, essa tarefa pode ser muito
arriscada para serem realizadas por humanos. Portanto, nesse cenario cresce a necessidade de
ferramentas capazes de solucionar tais problemas. Assim, a utilizagdo de robds moveis assistidos por
visdo computacional surge como proposta viavel para operagdes no fundo do mar. Dessa forma, o
estudo da visdo computacional torna-se extremamente interessante para a area petrolifera, devido as
suas vantagens de operacdo, possibilitando assim que o planejamento e¢ controle das trajetérias de
robds moveis, seja feita de forma a otimizar seu funcionamento em operagao, podendo trazer menor
desgaste de equipamento, menor gasto de energia, maior confiabilidade e reducao de custos.

RESULTADOS OBTIDOS: A simulagdo numérica ja consagrou-se como a principal ferramenta de
apoio a investigacdo de estratégias de otimizagdo. No entanto, deve-se ressaltar que para viabilizar o
desenvolvimento de estratégias realmente efetivas, torna-se necessaria também a avaliagdo
experimental das metodologias propostas. Deste modo, em uma etapa preliminar serdo utilizadas
simulacdes numéricas para avaliar a performance dos algoritmos propostos. Porém, pretende-se
também que estes algoritmos sejam implementados fisicamente e devidamente testados
experimentalmente.

AP0I0:

‘ D)ol —

@'ﬂ 5 i

7°PD ASSOONAD ESIGRERA B PLDEN o
ar . PETROLED GAS o _



