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Resumo 

Este projeto apresenta contribuições parciais das pesquisas 

realizadas pela equipe Botroops no desenvolvimento do seu 

projeto para participar da categoria IEEE Very Small Size 

Soccer na Competição Latino Americana e Brasileira de 

Robótica (LARC/CBR) 2018. O documento apresenta 

técnicas pesquisadas para construção e programação dos 

robôs, tais como processamento de imagens, localização, 

estratégias, comunicação por radiofrequência, motores. 

Palavras-chave: Robótica, Visão Computacional, 

Processamento de Imagens. 

 

Introdução 

A equipe Botroops de futebol de robôs é formada por 

membros do GREAT (Group of Robotics And Educational 

Technologies) do Instituto Federal de Mato Grosso do Sul 

para participar da Competição Latino-Americana e 

Brasileira de Robótica (LARC/CBR), na categoria IEEE 

Very Small Size Soccer. 

Nessa categoria, cada equipe deve desenvolver três robôs 

que irão compor cada time, sobre o campo terá uma câmera 

instalada, já a parte lógica será de responsabilidade de um 

computador que realizará o processamento das imagens e 

estratégias a serem adotadas, permitindo que os 

componentes do time sejam capazes de agir de modo 

autônomo em uma partida de futebol. 

A seguir será apresentado metodologia que estamos 

aplicando para desenvolvimento do projeto, as quais foram 

definidas em três categoria, definição de estratégias, 

definição de métodos e ferramentas que serão utilizadas, por 

último dispositivos, montagem dos robôs e os teste 

eficiência. 

 

Metodologia 

  O primeiro método utilizado foi aplicar o filtro nas 

imagens melhorando a identificação dos robôs, para isto 

utilizamos o filtro Gaussiano. Já para identificar os robôs do 

time, os robôs adversários, a bola e o cenário da quadra, as 

técnicas aplicadas foram estruturais, onde a estrutura é a 

forma como estes padrões se relacionam, O algoritmo 

Camshift é técnica que foi adaptada do “média por 

deslocamento” (mean shift), é um algoritmo que busca fazer 

o rastreamento de cor e é utilizado para encontrar o tamanho 

e localização do objeto geralmente é utilizado em detecção 

de movimento. 

Outra técnica que existe no OpenCV é a de localização de 

subpixel são utilizadas para que se obtenha com maior 

precisão a localização de características dos objetos. Entre 

as aplicações estão o rastreamento e a reconstrução de 

imagens repartidas. 

No caso de pouca eficiência nos métodos de identificação, 

pretendemos aplicar o método de segmentação para 

obtermos melhores resultados. Existem diversas formas de 

segmentar imagens, a segmentação pode ser baseada nas 

descontinuidades e similaridades dos diferentes aspectos da 

imagem, podem ser baseadas em limites e áreas. As 

descontinuidades são representadas pelas mudanças bruscas 

nos níveis de tons, cores e texturas. Já as similaridades 

baseiam-se no quanto esses aspectos podem ser comuns 

pelos diversos pixels. 

As ferramentas utilizadas são a biblioteca OpenCV com QT 

devido a variedades de técnicas prontas, no caso das 

linguagens aplicadas são duas, a linguagem de programação 

C é utilizada para controle dos mecanismos dos robôs, já a 

parte de visão computacional, processamento de imagens e 

tomada de decisão, utilizamos a linguagem de programação 

Python. 

Outra técnica que existe no OpenCV é a de localização de 

subpixel são utilizadas para que se obtenha com maior 

precisão a localização de características dos objetos. Entre 

as aplicações estão o rastreamento e a reconstrução de 

imagens repartidas. 

 

Resultados e Discussão 

No último estágio onde toda a arquitetura do campo já está 

montada, o sistema de visão computacional está 

funcionando e o sistema de gerenciamento dos robôs foi 

aplicado para controle, entramos então na fase de criarmos 

estratégias onde definiremos situações em que os 

componentes do time se moverão individualmente ou em 

equipe. 

Em uma situação onde o robô tenha que se locomover até a 

bola, é definido qual deles que irá se mover, quais medidas 

de defesa no caso de um ataque do time adversário, 

velocidade de rotação dos motores e posicionamento em 

quadra. Todo esse processo sendo definido pelo computador 

que recebe as imagens pela câmera que está acima da quadra 

processa esses dados e faz a tomada de decisão que por 

último é enviado por rádio frequência para cada um dos 

robôs. 
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Considerações Finais 

O projeto está sendo desenvolvido de forma simples, 

utilizando conceitos fundamentais para obter o melhor 

desempenho de cada componente do time. A partir do 

sistema de visão computacional é feita toda captura das 

imagens. São utilizadas técnicas de programação para fazer 

o processamento de forma mais eficiente. E, a partir do 

processamento e análise desses dados são definidas 

estratégias que são aplicadas durante a partida. 
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