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Desenvolvimento de um sistema de visdo (aquisicado e tratamento de imagem)
para aplicacdo associada a um rob6 industrial antropomorfo denominado SVR
Sistema de Visdo Robodtica. O objetivo é reconhecer diferentes objetos em
posicdes aleatorias dentro do campo de cobertura de uma camera. Definidas
as coordenadas de posigao, inicia-se o0 processo de transmissédo dessas ao
controle do robd para gerar a trajetéria necessaria a manipulacdo dos objetos
reconhecidos. O aplicativo foi desenvolvido em linguagem Visual Basic
utilizando rotinas de transmissdo de dados ja disponiveis no Laboratorio de
Robotica do DEMEC. Séo utilizados equipamentos de captura de imagem
integrados a um computador interligado ao controle do robd. Cabe ressaltar
ainda que o sistema de visao desenvolvido caracteriza-se pela sua facilidade
de implementacéo e aplicacdo em tarefas de manipulacao robotica industrial. O
programa é utilizado em situacdes que exijam a determinagdo da posicao de
objetos num ponto de uma esteira em movimento, no campo do sistema de
visdo, dentro de uma porgdo do volume de trabalho do robd. Os resultados
obtidos atendem os objetivos, comprovando que sistemas de visdo mais
simples, desenvolvidos em computadores pessoais, podem gerar resultados
com boa precisao de localizacdo. O presente sistema identifica-se como uma
alternativa viavel para o controle do rob6 através de um microcomputador PC,
apresentando alta confiabilidade e baixo custo de implementacdo em
operacoes de manipulagao.



