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1. Introdução 
 

Nos últimos anos o papel de robôs e agentes autônomos na sociedade tem crescido 

continuamente. Robôs estão sendo utilizados na indústria, para suporte médico, para 

entretenimento e também para localização de objetos e pessoas. Pesquisas recentes têm 

sido voltadas ao desenvolvimento de robôs humanoides capazes de realizar tarefas 

complexas, como auxiliar humanos e realizar de tarefas perigosas autonomamente, que 

requerem um nível de percepção e interação com o ambiente difícil de serem 

implementados. Para ser um agente autônomo interativo é necessário interpretar os 

dados obtidos através de sensores de modo a tomar decisões e navegar pelo ambiente. 

 

Essa pesquisa objetiva utilizar visão computacional, mais especificamente visão estéreo, 

para implementar funcionalidades de reconstrução tridimensional utilizando um agente 

autônomo interativo, baseando-se assim em informações visuais para entender o cenário 

ao redor dos robôs. Utilizando um par de câmeras e triangulando as duas imagens 

obtidas, é possível calcular a posição dos objetos visualizados e encontrar mais detalhes 

da cena, o relacionamento entre essas imagens é chamado de mapa de disparidade. 

Disparidade é o termo que caracteriza a diferença da posição de um determinado pixel 

em uma imagem e de seu correspondente na outra imagem. A partir da informação 

sobre disparidade e de informações inerentes a configuração das câmeras, como 

distância focal e distância entre câmeras, é possível encontrar a posição em coordenadas 

tridimensionais reais de um ponto visível. 

 

Em termos gerais, um mapa de disparidade fornece informações suficientes para a 

construção de um modelo 3D de um determinado cenário. Entretanto, esse modelo 3D 

oriundo do processo de reconstrução estéreo é inerentemente ruidoso, uma vez que 

diversos fatores do processo podem e costumam inserir erros no cálculo (como a 

calibração das câmeras, o casamento entre as imagens, a visão unilateral de 

determinados objetos, etc.) Para corrigir esses erros, é possível utilizar um conjunto de 

mapas [1] em vez de um só.  

 

Integrando as informações de uma coleção de mapas de disparidade é possível estimar 

com mais fidelidade o valor correto e por fim calcular o mapa de ocupação. A ideia 

básica por trás do mapa de ocupação é representar o ambiente no qual o agente se 

encontra através de variáveis discretas que representam obstáculos ou objetos dentro de 

um ambiente. O mapa de ocupação é otimizado a medida que o robô interage com o 

ambiente, obtendo mais informações do mesmo, a cada decisão tomada. [2]. 

 

O conjunto de iterações que geram o mapa de ocupação visa aprimorar a quantidade de 

informações presentes no mesmo. Dessa forma, a cada iteração o agente tem que tomar 

uma decisão do próximo movimento espacial e de câmera mais apropriado para a tarefa 

a que foi programado [3]. 

 

Definir os movimentos que devem ser feitos em seguida e para onde apontar a câmera 

são duas dificuldades frequentemente abordadas na literatura como problemas de 

decisão, respectivamente, Next-Best-View e Next-Best-Position. Tais problemas estão 

ligados diretamente a quantidade de graus de liberdade do agente, assim como a 

qualidade dos dados obtidos pelos sensores. A proposta do projeto resume-se a 

desenvolver um método para exploração de ambientes remotos através de um agente 

com visão estéreo. 

 



2. Objetivo 
 

 

Este trabalho irá fazer uma avaliação de algoritmos de fusão de mapas de disparidade, 

sob os aspectos de custo e confiabilidade do resultado assim como indicar os melhores 

algoritmos para casos de visão em ambientes ruidosos, o estudo de caso será o ambiente 

submarino. 

 

O trabalho compreende a avaliação do estado da arte de algoritmos para exploração de 

ambientes desconhecidos por robôs humanoides, visando tarefas de busca, identificação 

e operação remota de equipamentos. 
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