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Objetivos

Para atingir maiores produgbes e menores
custos na agricultura, se faz necessario um
melhor monitoramento da cultura, com a coleta
e analise de dados em campo. A aquisi¢ao
desses dados por humanos se mostra
ineficiente em larga escala e, por isso, a
robética movel vem ganhando cada vez mais
espago e importancia nesse meio. Para que
essa aquisicdo seja independente da atuagao
humana, a navegagdo autbnoma deve ser
otimizada para garantir o mapeamento
completo em todas as regides da plantagao.
Uma das etapas da movimentagéo ainda pouco
estudada é encontrar as fileiras de cultura
quando o robd estda fora da plantagédo e
identificar quando ele esta prestes a sair, para
que em ambos 0s casos seja feita a manobra
correta. Sendo assim, o principal objetivo desta
pesquisa € o estudo e desenvolvimento de
métodos de detecgdo de entradas e saidas nas
trilhas das plantacgées. Isso sera feito com visao
computacional através da aquisicdo de
imagens por cameras localizadas no robd
TerraSentia, da EarthSense [1].

Métodos e Procedimentos

Como ha uma grande diferengca entre o
algoritmo de identificagdo de entradas e de
saidas, a analise dos dois casos sera feita de
forma separada. Entretanto, em ambos os
casos € necessario que se faga a segmentagao
da imagem para dividi-la entre solo e
vegetacao. Para tanto, varios métodos tém sido
utiizados na literatura, sendo os mais
promissores: Normalised Difference Index
(NDI), Excess Green Index (ExG), Excess Red
Index (ExR), Colour Index of Vegetation,
Extraction (CIVE), Excess Green minus Excess
Red Index (ExGR), Normalised Green—Red
Difference Index (NGRDI), Vegetative Index
(VEG) e método de Otsu [2]. Essas técnicas
sdo fundamentadas na analise dos espectros
nos espagos de cores (como RGB e HSV) e
retornam imagens binarizadas, destacando a
vegetagdo em preto e o restante em branco,
ideais para detectar as entradas e saidas pelos
métodos a seguir.

Para o segundo caso, a metodologia utilizada é
a descrita por Subramanian [3], que consiste
em analisar o horizonte da imagem captada, a
fim de reconhecer quando o robd se aproxima
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da regido de manobra de saida. Para a
identificacdo de entradas, por sua vez, o
algoritmo analisara a imagem segmentada na
divisdo entre solo e vegetacdo para obter os
individuos mais préoximos de cada fileira de
cultura com o intuito de encontrar a area
navegavel desejada e iniciar o procedimento de
acesso.

Resultados

A primeira e mais importante etapa é a
segmentacdo das imagens, uma vez que €
fundamental para que o objetivo final da
pesquisa seja alcangado. O melhor resultado
obtido em varios testes utilizou os métodos
Excess Green Index e Otsu combinados em
uma imagem no espectro RGB. O primeiro,
baseando-se na parcela verde, evidencia a
vegetagéo (Figura 2) e o segundo faz o limiar
tornando branco o que o método anterior
identificou e preto o restante (Figura 3). A
comparagao entre as imagens antes e depois
do processamento pode ser realizada nas
figuras a seguir e é notdério que a vegetacao
estd segmentada com boa precisdo e os
primeiros exemplares estdo em evidéncia.

Figura 1: Imagem obtida pelo TerraSentia

Figura 2: Vegetagao
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Figura 3: Imagem segmentada

Conclusoes

Os resultados obtidos até entdo mostram a
eficacia dos meétodos utilizados e tornam os
proximos passos promissores, uma vez que a
segmentagcdo € parte fundamental para as
analises descritas de identificagdo de entradas
e saidas em trilhas na agricultura. Importante
ressaltar que essa pesquisa tem o apoio da
Fundagao de Amparo a Pesquisa do Estado de
Sao Paulo - FAPESP - e usa o robd
TerraSentia cedido pela empresa EarthSense.
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