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CONTEXTO

Em situacbes que apresentem risco a um ser humano, tais como resgates de
incéndios, ou locais que ndo possam ser alcancados facilmente, como o fundo
do oceano ou o espago, veiculos controlados remotamente ou autbnomos
podem ser enviados para executar as tarefas necessarias.

Nesse contexto surgiu o 4° Desafio Inteligente, competicdo de robotica
que consistiu na captura de objetos diferenciados por cores num ambiente
submerso, representando o oceano, lixo e a fauna e flora submarina [1].

Para esta competicdo, o Grupo de Estudos em Roboética — UFPE criou
uma solugcédo que utiliza a captura de imagens como um de seus sensores do
ambiente, porém o processamento de tais imagens € feito de forma muito
simples.

O processador utilizado imp&e restricbes de memoaria e velocidade de
processamento de forma que ndo ha espaco suficiente para armazenar uma
imagem inteira. Portanto decidiu-se analisar um conjunto de linhas e descarta-
las apos, procurando por regides com cores proximas as do objeto a ser
capturado utilizando limiares. Esta € a forma mais simples para
reconhecimento de objetos e a falta de pré-processamento ou segmentacéo da
imagem deixa espaco para melhorias.

Fora desse meio, um outro trabalho foi desenvolvido, resultando em uma
modificacdo do modelo Self-Organizing Maps (SOM) utilizado para a
segmentacéo de imagens [2]. O Local Adaptive Receptive Field Self-Organizing
Maps (LARFSOM-RBF) € uma rede de dois estagios. No primeiro estagio, a
segmentacdo de cores € feita pelo LARFSOM, e no segundo dois nos RBF
fazem a segmentacé&o de borda.

Com os resultados desses dois trabalhos propde-se, como sugerido
anteriormente, uma nova forma de processar as imagens obtidas pelo robd
criado para a competicdo e entdo definir sua trajetoria, encaminhando o robd
na direcdo das regides com maior concentracdo da cor do objeto a ser

capturado.



OBJETIVOS

Este trabalho se propde a estudar modelos nao-supervisionados de redes
neurais [3], [4], em particular os modelos SOM e Local Adaptive Receptive
Field Self-Organizing Maps (LARFSOM-RBF) [2] e utilizd-los para a
segmentacéo de imagens obtidas por uma camera acoplada a um robd.

Os resultados da segmentacdo serdo utilizados para a determinacéo de
uma rota de forma a melhorar 0 modelo existente de determinacdo de rota
utilizado no rob6 para a competigéo.

Além destes, este trabalho possui como objetivo contribuir para os
estudos feito dentro Grupo de Estudos em Robdtica, e espera-se que com isso

novas pesquisas surjam no grupo.
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