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Pura e Aplicada, Instituto de Matematica, UFRGS).

Neste trabalho discutimos a criagdo de ambientes de trabalho 3D para o Simulador de Rob6s Virtuais a partir da
imagem digital 2D de objetos poligonais simples ou generalizados e circulos. A geragdo dos objetos tridimensionais
é realizada pela introducdo de uma coordenada espacial e de um conjunto de primitivas definidas pelo Modelador de
Rob6s Virtuais (MRV). Durante os ultimos anos o Grupo de Pesquisa em Robotica Mével e Processamento de
Imagem, liderado pelo Prof. Roque na Universidade Federal do Rio Grande do Sul, vém desenvolvendo o projeto
ROTA, o qual esta direcionado para o planejamento de trajetérias de robds méveis com base em visdo global. O
sistema ROTA estd, atualmente, constituido de trés modulos: i) Mddulo de Visdo Global (MVG), ii) Médulo de
Planejamento de Trajetorias e iii) Mddulo de Controle e Navegagdo. O MVG é responsavel pela captura da imagem
do ambiente de trabalho real do rob6, identificando a estrutura geométrica minima dos objetos e do robd presentes no
cenario. A criacdo de ambientes 3D para 0 MRV pode ser realizada utilizando-se um editor grafico ou a partir da
construcdo de um arquivo de descrigdo de objetos, embora a utilizacdo do editor inviabilize a atualizagcdo automatica
dos ambientes. Através do processamento da imagem capturada pelo MVG, é gerado um arquivo contendo a
descricao dos objetos e a configuracdo do robd para a visualizagdo destes no Simulador de Rob6s Virtuais. O arquivo
criado é composto por um conjunto de primitivas e parametros organizados de tal forma que possam representar
fielmente o ambiente real no Simulador de Robds Virtuais. No presente estagio deste projeto, a integracdo entre o
MVG e 0 MRV ocorre através do arquivo de descri¢do dos objetos. No entanto, estamos trabalhando na incluséo do
MVG no MRV, permitindo assim a gera¢do mais eficiente de ambientes de trabalho por imagem para o Simulador de
Robh6s Virtuais. (PIBIC/CNPg-UFRGS).
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