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INTRODUCAO

As aplicacles gerais da Visdo Computacional incluem Constru¢do de modelos 3D, Padroes de
Movimento, Seguranca Automotiva, Reconhecimento Otico de Caracteres, Medicina, Realidade
Aumentada, Visao de Maquina entre outros (SZELISKI, 2010). Neste trabalho, algumas bibliotecas
voltadas ao reconhecimento de formas basicas presentes em ambiente controlado como pés de mesas e
cadeiras, bebedouros e outros moveis ou em campo como troncos de arvores, postes, arbustos e
automoveis talvez sejam suficientes, tendo em vista que a implementagdo sera feita junto a Veiculo
Terrestre nao Tripulado - VINT - cuja finalidade deslocar-se enquanto efetua monitoramento remoto.
A identificagdo de obstaculos, entretanto, sera semissupervisionada, ou seja, em alguns casos, 0 VINT
dependera do comando do operador para atuar. Os comandos serdo feitos por voz ou por texto escrito
utilizando uma Interface Humano-Computador - IHC - com Processamento de Linguagem Natural —
PLN - e intermediada pelo rob6 de conversagdo Solar, pertencente ao Projeto Solar-Sima. Detectada a
presenca de obstaculos, o VINT pode seguir uma rotina prevista ou solicitar ao operador a instrugdo
mais adequada: virar, voltar, mudar a rota entre outros. Nesses casos, o PLN permite que a maquina
atenda aos comandos usando o idioma do operador (MANFIO, 2016; MORENO, MANFIO,
BARBOSA, 2015; RICH, 1993).

Valido salientar que esta implementagao esta alinhada as necessidades do Projeto Fapesp 2017/19136-
0 outorgado em 2018, em desenvolvimento na propria IES e no IPMet de Bauru, e que tem por finalidade
coletar dados de chuvas de granizo em areas do Estado de Sdo Paulo e Parana, com énfase na regido
de Garga-SP.

OBJETIVOS

Este trabalho tem como objetivo a implementagdo de um sistema de Visdo Computacional
supervisionada por voz em VINT para aplicagdes urbanas, rurais e industriais associada a recursos [oT.
Como objetivos especificos pretende-se que o VINT amplie sua capacidade em desviar-se de obstaculos
(i) em ambientes controlados - pés de mesas e cadeiras, bebedouros etc, (ii) em campo - troncos de
arvores, postes, arbustos, automoveis etc e (iii) em condi¢des adversas como a na presenca de cabos,
alambrados entre outros.

METODOLOGIA

Para a realizagdo do presente projeto foram utilizados uma camera, um computador compacto, um
microcontrolador e um VINT. A cdmera ¢ o modelo Pi e o microcontrolador foi o Arduino. O prototipo
¢ um VTNT com tragdo integral e estrutura em madeira. O controle por PLN permitird que o
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deslocamento seja feito com seguranga caso o algoritmo ndo resolva um problema inesperado como
queda de barreiras

Atualmente, o operador consulta os dados ou envia os comandos ao VINT por voz ou texto escrito a
partir do robd Solar que esta instalado no servidor. O robd, por sua vez, solicita os dados aos prototipos
- VINT ou buscador solar - que retornam imediatamente, seja via USB em ambiente controlado, seja
via radio quando a distancia.

O Solar é um robd de conversagdo desenvolvido em C# que utiliza o reconhecedor o

Coruja (FALA BRASIL, 2019). A busca de palavras-chave ¢ feita por meio de tabelas hash (MORENO,
2017) e ha um recurso de aprendizado de méquina - Machine Learning - em implementacdo usando
Python (SILVA; MANFIO; GUERRA, 2018) por alunos da Fatec. Os recursos de PLN utilizados no
Solar permitem que possa atender a comandos nas linguagens escrita e falada e responder por texto
escrito ou por sintese de voz. Ele constitui-se em uma IHC bastante natural ao operador (MORENO et
al., 2017) e estara presente em versdes mais avancadas.

RESULTADOS OBTIDOS E DISCUSSAO

Ap6s instalacdo do Raspbian, foi possivel utilizar a interface do mini-PC e da IDE para a programacao
da deteccdo. A IDE ¢ a Thonny, ja instalada no Raspbian, compativel com Python ¢ com ela todo o
projeto foi desenvolvido com a biblioteca aberta OpenCV, adequada para finalidades académicas na area
de Visao Computacional.

A Visdo Computacional funcionard por meio da deteccdo de face, manipulando o cddigo para
reconhecer rostos em fotos especificas para o teste da funcionalidade. Chegou-se, entdo a etapa de fazer
o treinamento do software com formas mais simples que rostos humanos para reduzir o tempo de
processamento. Uma das formas escolhidas foi a ‘caneca’, tendo em vista que testes com o VINT ndo
necessitariam reconhecer semblantes de pessoas.

A etapa seguinte testou diferentes canecas fisicas — e ndo mais imagens de treinamento — posicionadas
diante da cAmera. Os resultados foram ficando paulatinamente melhores a medida em que o software
era treinado e os falsos positivos ficaram bastante reduzidos.

A partir de ento, foram acrescentadas linhas de cddigo que permitissem alterar o estado de apenas uma
porta logica do Raspberry sempre que ocorresse o reconhecimento. Isso permitiu fazer com que software
e hardware agissem em conjunto toda vez que algo era colocado diante da camera. Toda vez que o objeto
— a caneca — ¢ reconhecido, o VINT desvia — a direita, por exemplo. Toda vez que ndo ocorre o
reconhecimento, o VINT retrocede e toma um novo caminho.

Embora esse método seja muito simplificado e dependa de programacao extra para o microprocessador
que controla os motores do VINT, a resposta foi aceitavel, pois em condicdes reais, se 0 obstaculo é
reconhecido e ndo oferece perigo, basta desviar. Em situagdo contraria, como nao ¢ identificavel, melhor
afastar-se e passar longe.

CONSIDERACOES FINAIS

Até esse ponto da pesquisa foi possivel verificar que a aplicagdo de um projeto dessa categoria oferece
grau significativo de viabilidade, tendo em vista que a Visdo Computacional supervisionada por voz em
VTNT para aplica¢des urbanas, rurais e industriais associada a recursos loT pode proporcionar grande
capacidade de autonomia a processos que envolvem dispositivos automotores ndo tripulados. Mais
pesquisas utilizando os recursos aqui adotados, entretanto, podem prover maior precisao no processo.
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