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Objetivos

O projeto tem por objetivo o desenvolvimento e
a implementacédo de um método baseado em
visdo computacional capaz de identificar o
centro de uma trilha e a partir dele, conduzir o
robd de pequeno porte (TerraSentia) por dentro
dos corredores da plantagao de milho.

Figura 1: Robo TerraSentia. Fonte: EarthSense.

Métodos e Procedimentos

O projeto foi dividido em duas etapas. Na
primeira foi realizada a elaboragdo do cddigo
em visdo computacional. Para tanto, foram
utilizadas duas colegdes de imagens obtidas
com uma camera posicionada a frente do robd
que captou as imagens enquanto o robd
andava por dentro da plantacédo e as enviou
para um computador, onde essas foram salvas.
O algoritmo responsavel pelo processamento
das imagens seguiu a légica descrita a seguir:

| IMAGEM DE ENTRADA |

! —~
| FILTRO GAUSSIAND | ‘ DETECGAD DE BORDA |
OPERACAD DE INVOLUCRO
| BINARIZAGAC | ‘ CONVEXD
| OPERAGAD MORFOLOGICA | ‘ TRANSFORMADA HOUGH |

‘ DEFINIGAC DA DIRECAC |

Figura 2: Fluxograma do funcionamento do cédigo.

Na segunda etapa do projeto, ainda em
desenvolvimento, 0 método sera implementado
no robd, com o uso de ROS (Robot Operating
System) e, entdao, avaliado com testes em
campo. Nessa etapa, sera \utilizada a
plataforma robdtica do Laboratério de Robdtica
Movel (LabRoM).

Resultados

Para a realizagdo da primeira etapa foram
utilizadas duas cole¢cdes de imagens, sendo
uma delas com a plantagdo em seus estagios
de desenvolvimento iniciais com a trilha mais
limpa e a outra em um estagio de crescimento
mais desenvolvido, além de folhas caidas e
terreno irregular, promovendo um desafio maior
para o método.

Dessa forma, foi calculado o erro, sendo esse a
diferenca entre o dngulo esperado, em graus, e
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0 angulo obtido pelo método. A partir do erro,
foi calculado o desvio padrdo do erro obtido
para cada uma das colegdes, obtendo 1,2035
graus para a primeira colegdo e 2,5295 graus
para a segunda colegdo.

Por fim, quando comparado a diferentes
pesquisas, 0 método possui um tempo de
execugcdo por frame menor, de 50
milissegundos.

A segunda etapa serd desenvolvida em
trabalho futuro.

Figura 3: Diregéo definida pelo método em verde e
resultado esperado em vermelho.

Conclusoes

Conforme demonstrado acima, foi possivel
desenvolver um método capaz de identificar o
centro da trilha em meio a plantagdo de milho.
Visto os resultados satisfatérios, o método sera
implementado na plataforma  robdtica
TerraSentia e otimizado, a fim de reduzir o erro,
tanto em plantagdes no estagio inicial quanto
em estagios mais avangados.
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