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1.0BJETIVO Através de experimentos, obtivemos éxito na deteded
faces em diferentes escalas e expressdes facisisnes

reconhecimento facial e integra-lo ao rob6 PeortlgHo em uma mesma imagem. A Figura 1 ilustra um exemplo

gue sera capaz de reconhecer pessoas e tomar ag(”)ggs resultados obtidos pelo robd Peoplel?o_t PagCeRd
baseadas neste reconhecimento. Com o desenvoleiment”® faces em tempo real no nosso laboratorio.

desta técnica poderemos aplica-la em sistema
inteligentes de seguranca e programar robds com aj
mesmas finalidades.

2. MATERIAL E METODOS

Para a realizacdo do projeto utilizamos o robd
Peoplebot, pertencente ao Laboratério de Inteligénc
Artificial da FEI, integrado com uma camera de heg#o
640 x 480 pixels. Este rob6 possui um computador
interno Pentium I, sistema operacional Windows, XP
512 Mb de meméria RAM e HD de 40 Gb. A
implementacdo dos métodos de visdo computacional § — ‘ @ |
realizada com auxilio da biblioteca OpenCV [2], em |——- N =
linguagem de programacao C++ [3]. = ’

O reconhecimento facial é precedido de duas etapad
fundamentais para sua realizacdo: a captura dggima Figura 1. Exemplo de deteccéo de faces pelo PeopleB
a deteccdo das faces nas mesmas. Apds a captura dos
frames das imagens através da camera acopladé@p ro 4 cONCLUSOES E TRABALHOS FUTUROS
foi integrado o algoritmo de deteccéo de Viola ee3d4]
que verifica cada frame para encontrar as respectiv

faces. O processo de deteccdo inicia-se com aagabc  IMagens mostrou-s:ja sausfator(;o, fporem é necessario
das caracteristicas Haar [4], que transforma odram  a@pPrimorar o tempo de captura de irames, pois 0 mesm

uma representacdo vetorial numérica. Logo apos, sagPresenta intervalos entre frames maiores queearazhp,

utilizados classificadores que baseados nos vetoreQOdb‘?ndo (E)rejudmar a dmangca de r;nte_ragac:j t(l:zc?:m 0
numéricos encontram um limiar que melhor separa o@MPIente durante o processo de reconhecimentd tacia

valor de uma caracteristica entre imagens defiridaso 00 futuramente. Como trabalhos futuros, objetam
exemplos positivos e negativos. Para uma me|hordesenvolver 0 método de reconhecimento facial iathky
estimativa das regides que compreendem a face &0 sistema de captura e deteccdo de imagens descrit

utilizado um algoritmo de aprendizado Adaboost [5]. sucintamente neste trabalho.
Com a etapa de deteccdo concluida, daremos inicio
aos estudos referentes ao reconhecimento faci@],[6m 5. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
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O objetivo deste trabalho é desenvolver um sistna

O sistema de captura, deteccdo e armazenamento das




