


Resumo de Sistema de Visao 
Computacional Para Um Robo Cilindrico 
Pneumatico

O presente trabalho consiste na elaboraÿýÿýo de um sistema de visÿýo
computacional para um robÿý cilÿýndrico de cinco graus de liberdade acionado
pneumaticamente. Como resultado da aplicaÿýÿýo do mÿýtodo desenvolvido,
obtÿým-se a posiÿýÿýo e orientaÿýÿýo de peÿýas a fim de que as mesmas possam ser
capturadas corretamente pelo robÿý.

Para a obtenÿýÿýo da posiÿýÿýo e orientaÿýÿýo das peÿýas, utilizou-se o mÿýtodo de cÿýlculo
dos momentos para extraÿýÿýo de caracterÿýsticas de uma imagem, alÿým da
relaÿýÿýo entre suas coordenadas em pixels com o sistema de coordenadas
do robÿý.

O desenvolvimento do presente trabalho visou tambÿým a integrar a esse
sistema de visÿýo computacional, um algoritmo de planejamento de trajetÿýrias
do robÿý, o qual, apÿýs receber os valores das coordenadas necessÿýrias, gera
a trajetÿýria a ser seguida pelo robÿý, de forma que este possa pegar a peÿýa
em uma determinada posiÿýÿýo e deslocÿý-la atÿý outra posiÿýÿýo prÿý-determinada.

Tambÿým faz parte do escopo deste trabalho, a integraÿýÿýo do sistema de visÿýo,
incluindo o planejamento de trajetÿýrias, a um algoritmo de controle dos
atuadores com compensaÿýÿýo de atrito e a realizaÿýÿýo de testes experimentais
com manipulaÿýÿýo de peÿýas.
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