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A automatizagiio de processos industriais vem ganhando espago a cada ano, pois hd diversas tarefas na
indistria que podem ser desempenhadas com maior eficiéncia por robds, economizando tempo, dinheiro,
além de em alguns casos evitar que o trabalhador seja submetido a perigos desnecessarios ou esforgo
repetitivo. Este trabalho mostra o desenvolvimento de um sistema de visdo para guiar um robd de
manipulago de cabegotes fundidos de motores e € uma extensdo de outro trabalho ja desenvolvido pelo
grupo de pesquisa em que o estudante estd inserido. Entre as dificuldades do projeto, a principal encontra-
se na pequena diferenga entre o fundo das imagens, roletes de ago de um transportador industrial, e as
faces usinadas dos cabegotes. O trabalho inicial utilizou o Coeficiente de Correlagdio de Pearson para
identificar os tipos de cabegotes e vérias técnicas de processamento de imagem e viséo computacional
para encontrar posi¢io e orientagdo dos cabegotes no fim de linha de um transportador industrial e assim
possibilitar a pega pelo robd. A extensdo do trabalho visou a implementagdo de técnicas de visdo
computacional alternativas a aquelas que foram utilizadas no projeto original, para serem testadas e
verificar se também eram solugdes vélidas para o projeto e comparar os desempenhos obtidos. Os
algoritmos utilizados na extensdio do trabalho foram Scale Invariant Feature Transform (SIFT), Speeded
Up Robust Features (SURF) e Oriented FAST and Rotated BRIEF (ORB). Estes algoritmos foram
implementados em linguagem C++ utilizando a biblioteca OpenCV. Os testes foram realizados num
conjunto de 129 imagens contendo 3 tipos de cabegotes em angulos e posigdes variados. A precisdo dos
programas implementados foi testada medindo os seguintes parametros: desvio entre o angulo real do
motor em relagiio ao eixo horizontal inferior da imagem e o Angulo encontrado pelo algoritmo, o desvio
na distancia entre os centros dos furos do motor e os centros calculados pelo programa. Os resultados
obtidos utilizando SIFT, SURF e ORB sdo comparados entre si e também com os resultados obtidos pela
solugdo inicial. Até o momento se concluiu que os algoritmos SIFT e SURF sdo alternativas vidveis, com
resultados consistentes e tempo de execugio aceitdvel. Ja o algoritmo ORB se mostrou muito veloz, porém
ainda ndo ¢ possivel assegurar que n3o haveria problemas ao utiliza-lo. No momento a vers&o anterior do
trabalho esta sendo adaptada para as mesmas condigdes em que foram feitos os testes com SIFT, SURF e
ORB para que os resultados entre as quatro solugdes possam ser comparados.
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