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Historico

O ATLASMV3 iniciou a sua participa¢ao na competicao
no Robdtica 2008 em Aveiro onde obteve um terceiro
lugar. O ano passado em Castelo Banco obteve o
primeiro lugar sagrando-se pela primeira vez campeao
nacional em conducao auténoma.
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Hardware

Construido totalmente de raiz para a prova, o
ATLASMV3 possui um motor Maxxon para tracgao e
um servomotor para controlo da direccao. Toda a elec-
tronica é modular ligada a um bus comum. Possui
ainda trés camaras Fire-i para deteccao da estrada e
sinalizacao, dois fotodetectores e uma unidade laser
Hokuyo para detecgao de obstaculos.

Software

O software foi desenvolvido em C/C++ e assenta no conceito de
modularidade com base no modelo CARMEN; assim existem varios
maodulos cada um responsavel por uma pequena tarefa. O sistema
operativo utilizado é o Ubuntu 64 bits. O software utiliza para pro-
cessamento de imagem a biblioteca OpenCV.

Funcionamento

O processo de deteccao de estrada inicia-se com uma transfor-
macao de perspectiva das imagens adquiridas para uma per-
spectiva birdview, de seqguida a estrada é procurada com base
em varios modelos possiveis de estrada extraindo assim a
posicao e atitude do rob6. Os obstaculos sao detectados usando
uma unidade laser. A informacdao combinada da estrada e dos
obstaculos permite efectuar a navegacao do rob6. A deteccao da
sinalizacao é efectuada com recurso a Haar features e segmenta-
cao de cor.
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