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1. INTRODUCAO

A Visdo Computacional € um campo da Inteligéncia Artificial onde se utilizam
algoritmos ligados a imagens pré-definidas por uma base de dados para fazer
comparacoes e detectar uma caracteristica especifica das imagens para reconhecer

objetos ou figuras em um determinado ambiente.

Em 1982, Ballard e Brown descreveram em sua obra Computer Vision que a
Visdo Computacional é a capacidade de programar os computadores para
enxergarem o0 ambiente ao seu redor e extrairem informa¢cdes dos objetos através

de imagens, permitindo assim processar dados sobre esses objetos.

Um exemplo de aplicacdo que se pode ser considerada uma visdo
computacional seria o reconhecimento facial que é amplamente utilizado hoje em dia
nos smartphones. Através da camera, o aparelho celular faz a verificagdo das
caracteristicas do rosto da pessoa com as informacdes.

No meio automotivo, o caso mais famoso de utilizacdo da visdo computacional
€ o sistema de piloto automatico presente nos carros elétricos da Tesla. O programa
semiautbnomo dos carros Tesla utiliza multiplos sensores colocados ao redor do
veiculo para ajudar o carro a interpretar o ambiente a sua volta e auxilid-lo a tomar

as melhores decisdes quando estiver trafegando por rodovias.

1.1 Objetivo

O objetivo desse trabalho é auxiliar o motorista durante a conducao do veiculo
pelas ruas, visando sempre a sua seguranca e a das pessoas a sua volta. Um
exemplo de possivel aplicacdo na pratica do algoritmo seria o travamento do carro
caso 0 motorista tentasse avancar em um sinal vermelho que o aplicativo pbde

identificar, evitando assim uma infracéo de transito ou um possivel acidente.

1.2 Justificativa

Carros autbnomos estdo comecando a se tornarem um objeto de desejo de

muitas empresas especializadas em transporte com o0 avanco da Viséo
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Computacional, porém é dificil se firmar nesse mercado devido aos riscos de

acidentes em locais mais movimentados ou em condi¢cfes precarias para se dirigir.

Por tais motivos, a funcdo do desenvolvimento desse Software visa auxiliar a
identificacdo de situacBes no transito para auxiliar o motorista a realizar uma

conducdo mais segura no seu dia a dia.

1.3 Metodologia

Para realizagdo dos testes de reconhecimento foram utilizadas imagens
estéaticas de sinalizacfes de transito para os testes iniciais, assim como uma camera
para simular a leitura das sinalizagées em tempo real. A programacao do algoritmo
foi baseada nas bibliotecas de cédigo aberto OpenCV e PyTorch para a realizacdo
do projeto aplicados na linguagem de programacao de alto nivel Python. Através
destas bibliotecas sera possivel definir todas as sinalizacbes de transito que a

camara devera reconhecer em tempo real.

A escolha da utilizacdo do PyTorch se deve a sua carga de trabalho ser mais
bem distribuida em diferentes tipos de GPUs, fazendo com que a resposta seja
melhor em relacdo ao TensorFlow que também poderia ser utilizado para o
desenvolvimento do script. Além de ser muito utilizado na construcdo de Redes

Neurais Convolucionais (CNN) e em classificacdo de imagens.
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2. PRIMEIRO NINEL
Texto...

Figura 01 — Interag&o de Valores na Distribuicdo Normal no GeoGebra

Fonte: Elaborado pelo autor, print software GeoGebra.

2.1 Segundo Nivel

Texto...

2.1.1 Terceiro nivel
Texto...

Quadro 01 — Tipos de Distribuicdo Estatistica
Distribuicées Continuas | Distribui¢cdes Discretas

Normal Poisson
Uniforme Uniforme discreta
Triangular ekl

Exponencial el
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Weibull | Hkkok
Fonte: Adaptado Filho (2001, p. 173)

3. REDES CONVERGENTES

Jhfidsjhfihsdjhfkjhsjkdhfkjhskjhdkjfhjshjfh; ihjsdhkjfhjkshdkjhfkjhjkdh
jdhsjfhkjshjdhfjhsjkhkifhjh jdhfihjks hjdhkjhsjh sjhdfjhsjhdih...

CONCLUSAO

O trabalho permitiu...
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