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O uso de veículos subaquáticos para tarefas de inspeção está cada vez mais disseminado pela indústria, principalmente para extração de óleo e gás. Porém, necessita de operadores treinados que efetuam o controle do veículo em ambientes com correntes marinhas e outras perturbações. Para isso, contam apenas com imagens obtidas por uma câmera presa ao veículo.


Técnicas de visão computacional podem contribuir para dar maior autonomia às operações de inspeções subaquáticas, tornando a tarefa semi-automatizada. Para isso foi desenvolvido um método para determinar a distância do veículo até o cabo a ser inspecionado, utilizado para isso apenas um conhecimento a priori do tamanho do cabo, informação comumente disponível. Com essa informação pode-se efetuar um controle de distância de modo a manter o veículo posicionado a uma distância constante do cabo.
O método é composto de um pré-processamento utilizando algoritmos de redução do ruído e de extração de bordas Canny, associado a métodos de morfologia matemática para a reconstrução das bordas. Por fim, o uso de transformada de Hough de modo a localizar as bordas do cabo e distância em pixels entre bordas (largura do cabo). Com uma câmera calibrada e o conhecimento da largura do cabo, determina-se a distância até o cabo. 

Os resultados obtidos com um ROV real, porém em ambiente controlado, mostrou a factibilidade do método, que precisa ainda de adaptações para poder lidar com situações reais de operação no qual a visão é restrita.
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