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SUMARIO
Nesta comunicagdo relatam-se as actividades

desenvolvidas no dominio da Visdo por Computador no
dmbito do Projecto "Desenvolvimento e Aplicagdes de
Robdtica e Visdo por Computador" do Laboratédrio
Nacional de Engenharia e Tecnologia Industrial. O
autor ¢ o investigador responsavel por este projecto,
iniciado em 1987 e com duragdo prevista de 4 anos.

1. INTRODUGAO

(o) objectivo global do Projecto "Robdtica e Visdo por
Computador"” do LNETI & o desenvolvimento de potencial técnico
e cientifico em Robdtica, visando a aplicagdo desta tecnologia
na Inddstria Portuguesa. As actividades desenvolvidas neste
projecto insidem sobre trés areas diversas:

- Concepgdo de sistemas automdticos de classificagéo
e inspecgdo visual de superficies industriais.

- Concepgdo de células de automagdo flexivel.
- Projecto de veilculos autdnomos para execugdo de tarefas de

movimentagdo em automagdo flexivel, e de seguranga e
vigildncia de edificios e instalagdes.
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2.INSPECGAO E CLASSIFICAGAO AUTOMATICAS

A inddstria cortigeira representa uma componente importante na
economia portuguesa. Portugal ¢é o maior produtor mundial,
dominando 60% do mercado. O aumento do volume de exportagdes
tem sido acompanhado por exigéncias crescentes de controlo de
qualidade por parte dos clientes. A automagdo de alguns
sectores importantes no ciclo de produgéo, como a
classificagdo e inspecgdo, ndo foi contudo ainda implementada.

(0] LNETI, em colaboragdo com uma sociedade cortigeira
portuguesa, estuda presentemente a viabilidade do projecto de
sistemas automdticos eficientes para a classificagdo e

inspecgdo de mosaicos de aglomerado de cortiga.

Foi desenvolvido um conjunto de programas para processamento
de imagem e concebido um sistema protdtipo para classificagéo
automdtica de mosaicos de aglomerado de cortiga, a instalar
brevemente numa fabrica do sector cortigeiro portugués [1].
Decorrem estudos referentes 4 resolugdo do problema da
inspecgdo automdtica [2].

3.ROBOTICA INDUSTRIAL

A principal actividade nesta A4rea & o envolvimento na
concepg¢do de uma célula robotizada de alimentagdo de uma

madquina ferramenta assistida por vis#io artificial. Para isso
foi desenvolvido um conjunto de programas para permitir a
cooperagdo visdo-robd em tarefas de reconhecimento,

localizagdo e manipulagdo de pegas mecénicas [7].

Foi concebido e projectado um robd para actividades de ensino,
controlado por um computador pessoal, [3]1[4] e um conjunto de
programas de simulagdo cinemdtica de robdés industriais" [6], e
organizado um curso de formagfo profissional em Robdtica para
elementos da Industria. Foi acompanhado o processo de
robotizagdo numa empresa do sector automével e concebido um
algoritmo para a optimizag8o do percurso da ferramenta no
corte de formas de tecido, utilizando técnicas de Inteligéncia
Artificial [5]

4 .ROBOTICA AVANGADA

Nesta 4rea decorre o projecto e concepgdio de um sistema de
percepgdo capaz de fornecer dados que permitam a pilotagem de
um velculo auto-guiado (AGV) utilizando técnicas de Visdo por
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Computador passiva e activa. O velculo devera seguir
continuamente um trago de referéncia no solo, evitando e
contornando os obstdculos detectados no seu caminho. No
futuro, pretende-se possibilitar o posicionamento do veiculo
em relagdo ao ambiente e, nessa fase, o AGV inteligente pode
ser Jja encarado como um robd mével avangado. Este projecto
insere-se na tendéncia actual da investigagdo avangada em
Robdtica sofisticando as aplicag¢des fabris dos AGVs e
alargando as suas aplicag¢des na Indidstria e nos servigos
(construgdo civil, exploragdo, seguranga e vigilAncia de
edificios e instalagdes).

Decorrem os estudos referentes A& concepgédo de algoritmos
eficientes para o reconhecimento e localizagdo do trago de
referéncia (visdo 2D) e para o planeamento de percursos e
controlo de movimento do veiculo, wutilizando arquitecturas
paralelas baseadas em "transputers".

O autor participou na Comissd@io Organizadora de dois Workshops
(NATO ARW) sobre Robdtica Mdvel e estd em fase adiantada de
preparagdo um projecto de cooperagdo com outras instituigdes
europeias no &mbito da Robdtica Mdével e Visdo Avangada.
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