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1. INTRODUGAO

A automagao via mecanismos de computer vision, machine learning e
protocolos mais adaptados a cada objetivo em conjunto com a evolugdo de
sensores, como cameras RGB de maior resolugcdo e menor tamanho, GPS
(Global Positioning System) mais precisos, e LIDAR (Light Detection And
Ranging) carregando todos esses conjuntos de avancgos, acarretou-se o
desenvolvimento do campo de movimentagao autbnoma nos ultimos anos.

Com objetivo de minimizar erros por falhas humanas, permitir trabalhos em
semeaduras mais precisos e rapidos, e em outros campos como gestdo de
estoques e entregas, um maior controle e confiabilidade, a tecnologia vem
ganhando espago em diversas areas. Com isso também a necessidade da
prototipagem dos equipamentos e de testes para implementacdo no ambiente
desejado, no nosso caso o rural.

Para realizacdo desses testes e treinamento das maquinas existe o meio
tradicional de implementagéo fisica com experimentos manuais onde é requerido
uma réplica ou o proprio ambiente de destino de operacdo, contudo esta forma
requer um orgcamento elevado, considerando os gastos com sensores, tempo e
locagao.

Tendo esses limitadores em mente que foram desenvolvidos os testes em
ambientes virtuais, propulsionados nas Uultimas décadas pelos avangos na
capacidade de processamento, tendo como principal limitador o conhecimento
das ferramentas de simulacdo, e a capacidade de renderizagdo grafica da
maquina utilizada para tal.

2. METODOLOGIA

O projeto se da por duas etapas principais, a primeira sendo o
desenvolvimento do ambiente virtual fotorrealista, e para isto a ferramenta
utilizada foi o software Unity. Escolhido em detrimentos de outros programas ja
conceituados na areas como Gazebo, sendo a Unity selecionada em virtude da
sua alta capacidade de gerar cenarios realistas, e ampla gama de assets
disponiveis. Nela diversas variaveis dos materiais podem ser controladas para
gerar um ambiente mais fidedigno, através de técnicas como PBR (Physically
Based Rendering) que realiza calculos baseados no comportamento da luz no
mundo real para simular com maior precisdo nossos cenarios.

Os denominados shaders que irdo definir os parametros e comportamento
dos nossos objetos mediante o cenario, fazem uso de variaveis como iridescéncia
(Iridescence), translucidez (Translucency), e dispersdao (Subsurface scattering)
com seus efeitos seguindo na Figura 1, além de diversas outras como pode ser
visto em (UNITY).
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Figura 1: Exemplo das propriedades dos materiais (Fonte: UNITY)

A segunda etapa, seria a comunicacédo dos sensores implementados com o
ROS (Robot Operating System), um framework de codigo aberto que gerencia a
comunicacao entre os diferentes scripts e softwares. Ele foi configurado em uma
maquina virtual para simular a conexao entre o robé e um computador externo. A
transmissao dos dados é realizada através do protocolo TCP/IP, com o endpoint
sendo a maquina virtual, tendo como base o repositério (Unity-Technologies).

Nesta mesma maquina virtual roda um script em Python que realiza a ultima
etapa de tratamento de imagem antes do armazenamento, que seria a adi¢gao de
um ruido gaussiano. Caracteristica esta vista em diversas cameras digitais em
diferentes niveis, e que também pode ser parametrizado para o determinado
sensor escolhido.

3. RESULTADOS E DISCUSSAO

Os primeiros resultados foram obtidos simulando a webcam C920 da
Logitech, de resolugdo 1920 x 1080 pixels, com os dados sendo recebidos na
maquina virtual a uma taxa média de 30 frames por segundo. Na Figura 1 temos
um frame sem o pos-processamento de imagem. As imagens sao recebidas com
um atraso desprezivel para a aplicacdo, podendo serem exibidas em tempo real
através do visualizador RVIZ.

Figura 2: Frame sem pds-processamento de imagem (Fonte: autor)
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Na Figura 3 podemos ver a diferenga quando o pos-processamento de
imagem ¢é ativado, neste caso gerando um cenario de pér do sol. E por fim, na
Figura 4 o ruido caracteristico da camera sendo aplicado sobre a captura nos
proporcionando o resultado final, que sera utilizado para o treinamento do robé.

Figura 3: Frame com pos-processamento de imagem (Fonte: autor)

Figura 4: Frame com pds-processamento de imagem e ruido (Fonte: autor)
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4. CONCLUSOES

O ambiente simulado permite testes prévios dos sensores implementados no
mesmo e a criagdo de comparativos dos diferentes protocolos de movimentagao
autbnoma, a énfase escolhida no projeto foi o fotorrealismo, portanto o foco seria
a obtencao de dados de imagem através de diferentes tipos de cameras. Contudo
se necessario também podem ser gerados dados como point clouds de LIDAR ou
graficos de IMU (Inertial Measurement Unit).

O ponto principal é a praticidade da alteragdo dos parametros do projetos, e
a velocidade na obtencédo de dados, tudo isso sem a necessidade da compra dos
sensores que normalmente possuem valores elevados, o que acarreta numa
selecdo prévia otimizada dos componentes, e por fim uma melhor gestdo de
orgamento.
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