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Resumo

Teixeira, Lucas P.; Gattass, Marcelo; Raposo, Alberto B.. Local
SLAM. Rio de Janeiro, 2010. [66p. Dissertacao de Mestrado —
Departamento de Informatica, Pontificia Universidade Catolica do
Rio de Janeiro.

Atualmente, sistemas de visao computacional em computadores portateis
estao se tornando uma importante ferramenta de uso pessoal. Sistemas
de visao para localizacao de objetos é uma area de pesquisa muito ativa.
Essa dissertagao propoe um algoritmo para localizar posicoes no espaco
e objetos em ambientes nao instrumentados com o uso de uma camera
web e um computador pessoal. Para isso, sao usados dois algoritmos de
rastreamento de marcadores para reinicializar frequentemente um algoritmo
de Visual Simultaneous Localisation and Mapping. Essa dissertagao também
apresenta uma implementacdo e um conjunto de testes para validar o

algoritmo proposto.

Palavras—chave
SLAM. Rastreamento. Visao Computacional. Reconhecimento de

Padroes.
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Abstract

Teixeira, Lucas P.; Gattass, Marcelo; Raposo, Alberto B.. Local
SLAM. Rio de Janeiro, 2010. [66p. MsC Dissertation — Departa-
mento de Informatica, Pontificia Universidade Catélica do Rio de
Janeiro.

Nowadays, vision systems in portable computers are becoming an important
tool for personal use. Vision systems for object localization are an active
area of research. This dissertation proposes an algorithm to locate position
and objects in a regular environment with the use of a simple webcam
and a personal computer. To that end, we use two algorithms of marker
tracking to reboot often a Visual Simultaneous Localisation and Mapping
algorithm. This dissertation also presents an implementation and a set of

tests that validate the proposed algorithm.

Keywords
SLAM. Tracking. Computer Vision. Pattern Recognition.
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O primeiro dever da inteligéncia é desconfiar
dela mesma.

Albert Einstein, .
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