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Resumo

Deteccdo de obstaculos por smartphones por meio de mapas de disparidades U/V e redes
neurais profundas A mobilidade urbana ligada aos conceitos de veiculos autbnomos e cidades
inteligentes recebe cada vez mais atencdo e investimento por parte dos centros de pesquisa.
Desenvolver sistemas funcionais tem sido o grande objetivo de gigantes do setor para terem o
dominio de mercado. Nesse contexto, faz-se crucial a existéncia de sensores de baixo custo com
o intuito de facilitar e baratear o processo de concepcao desses veiculos. Com a popularizagao
de smartphones com alto poder de processamento, a maioria das pessoas tem consigo um
microcomputador com capacidade para se tornar um sensor de baixo custo para deteccéo de
objetos e estimativa de distancia. O presente trabalho propde a utilizacdo de smartphone como
sensores para veiculos inteligentes, utilizando a cAmera e os diversos sensores integrados no
aparelho movel, além do alto poder de processamento dos dispositivos atuais. O mesmo sera
testado e validado no projeto VIDA (Veiculo Inteligente de Desenvolvimento Aplicado), que esta
sendo desenvolvido no Nucleo do Laboratorio de Mobilidade Terrestre (NLMT). Para a estimativa
de distancia e deteccdo de obsticulos, foram utilizadas técnicas modernas (redes neurais
artificiais profundas) em conjunto com técnicas classicas (técnicas de analise de imagens em
mapas de disparidades e suas variantes U e V), visando o melhor desempenho tanto em
parametros de deteccdo de obstadculos quanto em tempo de execugcdo e custo de
processamento. A primeira rede neural € responsavel por gerar o0 mapa de disparidade do
ambiente, com o qual é possivel estimar a distancia dos objetos da cena. Em testes realizados
na Universidade Federal de Lavras (UFLA), o aplicativo conseguiu calcular a distancia a uma
moto com um erro médio de 30 centimetros. A segunda rede neural em conjunto com 0s
métodos classicos citados acima, sdo responsaveis por detectar e a superficie trafegavel na
cena. Testes realizados em uma simulag&o pelo computador, demonstraram que o algoritmo néo
teve um aumento expressivo no tempo de execuc¢do, tendo aumentado apenas 1 segundo, além
de ter um 6timo desempenho em termos de deteccdo de obstaculos e superficie trafegavel.
Posteriormente, além de aplicar a técnica no veiculo VIDA, pretende-se, também, utiliza-la em
aplicativos para smartphones que auxiliem pessoas com deficiéncia visual a caminharem em
seguranca.
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