Projectos 2000/2001

Camara 3D

O projecto consiste na utilizagdo e processamento de imagens adquiridas por um sistema que regista os dados de um veiculo
movel e jA desenvolvido no DEE. O sistema foi desenvolvido para armazenar dados de um sistema inercial de bordo,
conjuntamente com os dados dum sistema GPS e de duas camaras de video, todos sincronizados no tempo. As imagens sdo
registadas em conjunto com a posicéo, velocidade e aceleragdo das cdmaras quando estas se movimentam.

Durante o projecto serdo adquiridas sequéncias de imagens e de dados inerciais e GPS que serdo utilizados no desenvolvimento
dos algoritmos de extraccdo de informacdo tridimensional densa e a partir das imagens. Pretende-se que os alunos fagam o
desenvolvimento dos diferentes tipos de algoritmos, inicialmente em software "Matlab” e mais tarde em linguagem C. Ap6s uma
escolha do algoritmo mais adequado iniciar-se-a a fase de realizagdo do sistema para funcionamento em "tempo-real”, no sistema
de aquisicdo e em linguagem C. Com base na experiéncia adquirida em projectos anteriores, pretende-se construir um sistema
compacto e robusto.

O projecto terminara com o teste da funcionalidade do sistema com a camara em movimento de translacdo puro, rotacéo pura e
movimento livre (com 6graus de liberdade).
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Sistema disponivel para adquirir imagens

A realizacdo do projecto tera uma primeira fase de estudo e de adaptagdo ao sistema de desenvolvimento do projecto (tarefa T1),
seguindo-se a implementacdo dos algoritmos de processamento (tarefa T2), terminando com a programacdo do sistema final e
testes (tarefa T3). O resultado final devera ser um sistema operacional, modular e de facil utilizagéo.

O projecto esta planeado para ser executado por um ou dois estudantes do 5%no durante o corrente ano lectivo e com as
seguintes duragoes:

Tarefa T1 -- Més 1,2

Tarefa T2 - Més 345¢e6

Tarefa T3-Més78¢e9
O projecto termina com um relatério final e um demonstrador da funcionalidade do sistema. O projecto devera ser realizado no
Instituto de Sistemas e Robdtica do D.E.E. (Laborat6rio de Rob6tica M6vel).

Orientador do projecto: Jorge Lobo Co-orientador do projecto: Jorge Dias.

Para obter mais informacGes podera contactar o orientador ou co-orientador do projecto. (e-mail: jlobo@isr.uc.pt ou
jorge@isr.uc.pt, telefone interno 1117/1124 ou externo 239-796219). Os grupos candidatos ao projecto devem fornecer uma lista
das classificacdes nas diferentes disciplinas ao longo do curso, pelos elementos do grupo. Devem ainda fornecer o conjunto de
disciplinas em que se encontram inscritos no presente ano lectivo.
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Modulo do Projecto ATS — Sistema

Distribuido de Seguimento de Veiculos.

(projecto financiado pela Fundacédo de Ciéncia e Tecnologia)

Este projecto consiste no desenvolvimento de um moédulo de um sistema de vigilancia automatica de trafego rodoviario (ATS
Automatic Traffic Surveillance). O sistema serad constituido por varias camaras fixas, ligadas a computadores em rede. O projecto
devera permitir detectar e seguir automdveis nas imagens cuja cobertura é feita com camaras distribuidas ao longo de grandes
areas distribuidas. Parametros de fluxo de trafego deverdo ser obtidos incluido comportamentos de conducdo anormais.
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Caso tipico de estudo Registos de dados do veiculo

A realizacdo do projecto tera uma primeira fase de estudo e de adaptagdo ao sistema de desenvolvimento do projecto (tarefa T1),
seguindo-se a implementacéo dos algoritmos de processamento para registo e seguimento das trajectérias dos veiculos(tarefa T2),
terminado com a programacdo do sistema final e testes (tarefa T3).

O projecto consiste no desenvolvimento de um sistema de que permita a monitorizar e registar o trafego rodoviario e a primeira
fase do projecto corresponde ao estudo dos principios de funcionamento e algoritmos de seguimento de objectos em movimento,
em imagens (tarefa T1), seguindo-se a implementacdo de algoritmos para o seguimento distribuido por varios computadores
(tarefa T2). Ap0s esta tarefa devera ser realizada um fase de calibracdo e testes com os sensores inerciais e de GPS (tarefa T3). O
resultado final deve ser um sistema operacional que devera ser ligado ao restante do sistema ATS.

O projecto esta planeado para ser executado por um grupo de estudantes do 5°no durante o corrente ano lectivo e com as
seguintes duragoes:

Tarefa T1 -- Més 1,2

Tarefa T2 -Més 3,45¢e 6

Tarefa T3-Més78¢e9
O projecto termina com um relatério final e um demonstrador da funcionalidade do sistema. O projecto devera ser realizado no
Instituto de Sistemas e Robdtica do D.E.E. (Laborat6rio de Rob6tica Movel).

Orientador do projecto: Jorge Dias. Co-orientador do projecto: Paulo Peixoto.

Para obter mais informagOes podera contactar o orientador ou co-orientador do projecto. (e-mail: jorge@isr.uc.pt ou
peixoto@isr.uc.pt, telefone interno 1117/1351 ou externo 239-796219). Os grupos candidatos ao projecto devem fornecer
uma lista das classificacfes nas diferentes disciplinas ao longo do curso, pelos elementos do grupo. Devem ainda fornecer o
conjunto de disciplinas em que se encontram inscritos no presente ano lectivo.
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Modulo do Projecto ATS -

Monitorizacao de Trafego por Imagens .

(Projecto Financiado pela Fundacédo de Ciéncia e Tecnologia)

Este projecto consiste no desenvolvimento de um moédulo de um sistema de vigilancia automatica de trafego rodoviario (ATS
Automatic Traffic Surveillance). Este médulo sera responsavel por segmentar as imagens de camaras que visualizam trafego
rodoviario, fornecer dados sobre o movimento dos veiculos e o seu fluxo. O software a desenvolver devera detectar o
movimento dos automaveis nas imagens, assim como as condicdes das suas luzes de sinalizagdo (travagem, pisca-pisca, paragem,
...). Estes dados da segmentacgdo serdo posteriormente enviados para a rede de computadores que suporta o sistema de vigilancia.
O projecto ira fornecer os dados que permitirdo detectar e registar as imagens de automoveis circulando em estradas vigiadas com
camaras distribuidas ao longo de diferentes areas geograficas, determinando e analisando parametros do fluxo de trafego que

permitirdo detectar comportamentos de condugdo anormais.
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A realizacdo do projecto tera uma primeira fase de estudo e de adaptagdo ao sistema de desenvolvimento do projecto (tarefa T1),
seguindo-se a implementacdo dos algoritmos de processamento que permitem segmentar as imagens, detectando os pardmetros de
movimento do veiculo (tarefa T2). Na fase seguinte serd o desenvolvimento do sistema final e na qual se incluirdo testes (tarefa
T3). O resultado final deve ser um sistema operacional que devera ser ligado ao restante do sistema ATS.

O projecto esta planeado para ser executado por um grupo de estudantes do 5°no durante o corrente ano lectivo e com as
seguintes duragoes:

Tarefa T1 -- Més 1,2

Tarefa T2 -Més 3,45e 6

Tarefa T3-Més 7,8¢e9
O projecto termina com um relatério final e um demonstrador da funcionalidade do sistema. O projecto devera ser realizado no

Instituto de Sistemas e Robética do D.E.E. (Laboratério de Visao).

Orientador do projecto: Paulo Peixoto. Co-orientador do projecto: Jorge Dias.

Para obter mais informacGes podera contactar o orientador ou co-orientador do projecto. (e-mail: peixoto@isr.uc.pt ou
jorge@isr.uc.pt, telefone interno 1351/1117 ou externo 239-796219). Os grupos candidatos ao projecto devem fornecer uma
lista das classificacdes nas diferentes disciplinas ao longo do curso, pelos elementos do grupo. Devem ainda fornecer o
conjunto de disciplinas em que se encontram inscritos no presente ano lectivo.
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SPHERE- Desenvolvimento de um

Robot Esferico para Aplicacoes de
Vigilancia.

Neste projecto pretende-se desenvolver um pequeno robot com geometria esférica, actuado electricamente e com possibilidade
de aplicagdo em sistemas de vigilancia.

A parte mecanica do robot devera ser projectada, construida e instrumentada de forma operacionalizar um prot6tipo que
permitira a realizar estudos para controlo de trajectérias e desenvolvimento de aplicacGes de vigilancia. O hardware digital sera,
sempre que possivel, desenvolvido em sistemas programaveis e com linguagem VHDL com o objectivo de obter uma grande
integragéo dos circuitos.

Na primeira fase do projecto sera realizado um levantamento das diferentes configuracdes mecanicas de outros prototipos ja
desenvolvidos (tarefa T1), seleccionando a geometria mais favoravel para a construgdo com o0S recursos existentes no
Departamento de Engenharia Electrotécnica e no Instituto de Sistemas e Robética. Depois desta seleccdo iniciar-se-a 0 projecto
do sistema e a consequente desenvolvimento do sistema mecanico e da electrénica de controlo (tarefa T2).

O projecto/estagio terminara com o desenvolvimentos de um conjunto de programas de teste que demonstrara a funcionalidade
do sistema de controlo do sistema mecénico (tarefa T3).

O projecto esta planeado para ser executado por um ou dois estudantes do 5%no durante o corrente ano lectivo e com as
seguintes duragoes:

Tarefa T1 -- Més 1,2

Tarefa T2 - Mé&s345¢e6

Tarefa T3-Més78¢e9
O projecto termina com um relatério final e um demonstrador da funcionalidade do sistema. O projecto devera ser realizado no
Instituto de Sistemas e Robdtica do D.E.E. (Laboratério de Rob6tica Movel).

Orientador do projecto: Jorge Dias. Co-orientador do projecto: Jorge Lobo.

Para obter mais informagGes podera contactar o orientador ou co-orientador do projecto. (e-mail: jorge@isr.uc.pt ou
jlobo@isr.uc.pt, telefone interno 1117/1124 ou externo 239-796219). Os grupos candidatos ao projecto devem fornecer uma lista
das classificacdes nas diferentes disciplinas ao longo do curso, pelos elementos do grupo. Devem ainda fornecer o conjunto de
disciplinas em que se encontram inscritos no presente ano lectivo.
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Posicionamento de Veiculos utilizando

GPS diferencial e tecnologia WAP.

Neste projecto pretende-se desenvolver um sistema de apoio ao posicionamento de veiculos utilizando tecnologia DGPS e WAP.
O sistema devera ser desenvolvido de forma a que um veiculo movel, dotado do sistema GPS com GSM e acesso WAP possa
reportar sua posicdo para uma estagdo central que faz a gestdo dos varios veiculos (medidas de trafego, velocidades e localizagdes
do veiculo, etc ....) e corrigir a sua posicdo

a GPS Satellites A realizacdo do projecto tera uma primeira fase de estudo
M dos principios de funcionamento dos dispositivos de
H posicionamento utilizando DGPS e da tecnologia WAP
(tarefa T1). Apds a execucdo desta tarefa os alunos deverdo
iniciar o processo de integragdo dos varios sistemas nos quais
se incluem a colocacdo em funcionamento de uma estacdo
base para correc¢do de dados GPS, ligacéo e teste da rede de
comunicacdes e software de gestdo de unidades moveis
(veiculos). Na tarefa T2 sera feito o seu desenvolvimento e
na tarefa T3 a sua execuc¢do. O projecto terminara com testes
do sistema final (tarefa T4).

O projecto esta planeado para ser executado por um grupo
de estudantes do 5°%no durante o corrente ano lectivo e com
as seguintes duracoes:

. .. . Tarefa T1 -- Més 1,2
Mobil C t1 B Stati N
&PS Unit Ntk Softrre Tarefa T2 — Més 3,45 ¢ 6
TarefaT3-Més78¢e9

O projecto termina com um relatério final e um demonstrador da funcionalidade do sistema. O projecto devera ser realizado no
Instituto de Sistemas e Robdtica do D.E.E. (Laborat6rio de Rob6tica Movel).

Orientador do projecto: Jorge Lobo. Co-orientador do projecto: Jorge Dias.

Para obter mais informagdes podera contactar o orientador do projecto. (e-mail: jlobo@isr.uc.pt ou jorge@isr.uc.pt, telefone
interno 1117/1124 ou externo 239-796219). Os grupos candidatos ao projecto devem fornecer uma lista das classificagBes nas
diferentes disciplinas ao longo do curso, pelos elementos do grupo. Devem ainda fornecer o conjunto de disciplinas em que se
encontram inscritos no presente ano lectivo.




