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Sistemas de visão computacional são cada vez mais utilizados na indústria. Sua 

aplicação vai desde o referenciamento de peças até sistemas de controle. Um sistema de visão 

depende principalmente de uma câmera para a obtenção de imagens e um conjunto de rotinas, 

que processam a imagem captada e fazem com que a máquina desempenhe determinada 

função.  

O presente trabalho tem como principal objetivo o desenvolvimento de rotinas para o 

reconhecimento de peças, determinando sua forma e comparando tamanhos, visando a 

aplicação em um manipulador eletropneumático de três eixos. Para reconhecimento das 

formas geométricas, estão sendo desenvolvidas rotinas que se baseiam no método de código 

da cadeia, onde um conjunto de dados numéricos representam a fronteira do objeto através de 

uma sequencia conectada de segmentos, direção e comprimentos definidos. Já a comparação 

de tamanhos entre peças será feita a partir da relação quantidade de pixel/área. Após a 

determinação das formas e tamanhos de cada peça, é possível definir um algoritmo de 

posicionamento do robô eletropneumático, permitindo o reposicionamento e separação de 

peças distintas. 

 

 


