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RESUMO

Este projeto tem como objetivo propor e desenvolver um sistema de tomada de decisdo em tempo real para
protétipos de veiculos autbnomos, utilizando como principal fonte de dados, imagens capturadas por cAmeras filmadoras
acopladas aos veiculos. Os prototipos serdo capazes de analisar 0 ambiente e tomar decisfes de maneira independente e
autdnoma. Para isso, propusemos uma metodologia geral de resolucdo do problema. Essa metodologia compreende a coleta
e processamento de imagens em grandes volumes, para que sirvam de base para treinamento dos modelos de aprendizado
de méaquina. De uma forma geral, 0 protétipo é capaz de mapear as decisfes do ser humano em determinadas situagoes, e
assim, conseguir tomar suas proprias decisfes futuramente, de acordo com esse aprendizado prévio. A principal técnica de

aprendizado de maquina utilizado neste trabalho é a Deep Learning, que vem crescendo muito nesta area.
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1. INTRODUCAO

Veiculos autdbnomos sdo veiculos capazes de se locomover sem a influéncia humana.
Atualmente grandes empresas de tecnologias tém investido em pesquisas para aperfei¢coar um sistema
de tomada de decisdo em veiculos capaz de percorrer qualquer regido do planeta. Para desenvolver
sistemas capazes de tomar decisdes com grandes quantidades de dados utiliza-se a Deep Learning,
que é uma area da aprendizagem de maquina que apresenta grande crescimento nos Ultimos anos. Esse
crescimento deve-se a evolugao das GPU’s que possibilitam uma paralelizacdo do processamento dos
dados, deixando a rede cada vez mais rapida de ser treinada e podendo treinar quantidades maiores de
dados. Nesse contexto, o projeto visa desenvolver veiculos autbnomos capazes de percorrer
ambientes, e por meio de uma camera tirar fotos para realizar a analise do ambiente e ser capaz de
tomar suas proprias decisdes referente as dire¢des a serem seguidas. O sistema de tomada de decisfes

desenvolvido deverd ser testado em um carro de controle remoto e também em um drone.
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2. MATERIAIS E METODOS
A metodologia proposta engloba dois prototipos de veiculos autbnomos: um carro de controle
remoto e um veiculo aéreo ndo tripulado - estes serdo a base de estudos e experimentos. A estrutura
de execucdo do projeto é apresentada nessa secdo, e possui trés etapas: captura de imagens e
rotulagem, treinamento e aprendizagem do ambiente e implantacéo do sistema de tomada de decisao.
2.1. Captura de Imagens e Rotulagem
A etapa de captura de imagens e rotulagem foi dedicada a vinculagdo de um sistema
embarcado com uma camera ao carro de controle remoto e ao veiculo aéreo ndo tripulado. Os
veiculos foram colocados em um local fechado, onde foi feita a coleta de imagens do ambiente.
Estas imagens sdo rotuladas dentro de um conjunto de possibilidades, sobre as decisdes que 0
veiculo deve tomar (exemplo: acelerar, frear, virar a esquerda, subir, descer, etc).
2.2. Treinamento e Aprendizagem do Ambiente
Desenvolver um sistema utilizando Deep Learning para tomada de decisdes através de
imagens rotuladas anteriormente. Elas servirdo de entrada para o treinamento de Inteligéncia
Artificial.
2.3. Implantacéo do Sistema de Tomada de Deciséo
Neste modulo a imagem do ambiente € capturada, enviada ao sistema treinado, e através

deste, retorna o conjunto de comandos para o veiculo.

3. RESULTADOS E DISCUSSOES

Através de estudos e analises dos circuitos do veiculo, obtivemos uma forma de comunicagédo
entre o transmissor e o receptor acoplado no veiculo. Por meio de anélises e testes, concluimos que a
melhor forma de comunicacdo para este circuito, € o controle direto ao motor do mesmo. Apds o
estabelecimento da comunicacgéo, foram realizadas discussoes de projeto para definir quais seriam os
padrdes de controle.

Foi utilizado um sistema embarcado — por limitacdes de espaco do veiculo — para capturar
imagens do ambiente - e um outro para leitura e controle dos motores do veiculo. Para isto, foi
necessario estabelecer uma comunicagdo entre ambos, permitindo a sincronizagdo da imagem com a
decisdo tomada pelo controlador.

Estas imagens sdo capturadas em uma frequéncia de 1 Hertz - este valor podera ser alterado
de acordo com futuros resultados. Tais informagdes sdo enviadas ao servidor situado em rede local,

utilizando comunicacdo via socket. Elas sdo armazenadas para o treinamento da rede neural profunda.
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Outros fatores importantes sobre a captura de informagdes sdo: a posicdo e a inclinacdo da
camera em relacgdo ao veiculo - que serdo ajustados ao longo do projeto. Abaixo, conforme figura 1,

pode-se observar um resultado diferente com a mudanca destes parametros.

Figura 1 — Imagens obtidas através da cAmera do veiculo.

Na Figura 2, pode-se observar uma representacao simples do sistema para tomada de deciséo,

utilizando toda a estrutura nos circuitos embarcados.
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Figura 2 — Sistema para tomada de decisdo.

Um método alternativo, seria a implementacédo do sistema no proprio servidor. Neste método,
é enviado a imagem para o servidor, que efetua a tomada de deciséo, e retorna o resultado para o

veiculo, assim, acionando 0s motores.
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4. CONCLUSOES

Desenvolvemos o sistema de coleta, processamento e armazenamento das informacdes. O
prototipo é capaz de sincronizar informacGes do ambiente, sintetizado e representado neste trabalho
exclusivamente através de imagens capturadas pelo sistema embarcado, com informacg6es enviados ao
sistema de controle do prot6tipo, manipulado por um ser humano, representando a decisdo que o
veiculo deveria tomar dada a circunstancia gque ele se encontra. O sistema de tomada de decisdo esta
em processo de desenvolvimento e sera baseado principalmente em Deep Learning.

Trabalhos futuros serdo desenvolvidos para expandir o sistema de tomada de decisdo para
controle e manipulagdo de VANT's, como sistema de estabilizagédo de voo, controle do tempo de
bateria para situacdes de emergéncia, retorno para o ponto de onde foi realizada a decolagem e

controle de desvio de objetos.
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