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Proposta

Em parceria com o projeto
NMAR/CNPq/UFRN, o presente trabalho
propde demonstrar uma solugdo para a
deteccdo de superficies aqudticas em
embarcagées  autonomas  utilizando
nuvens de pontos capturadas por
sensores RGB-D e processadas através
do algoritmo RANSAC, separando a drea
navegavel da ndo-navegavel.
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1 — Introducao

Veiculos de Superficie Autonomos (ASV) como
veleiros recebem um investimento bem menor
para pesquisas. Isso se deve ao fato de
apresentarem uma complexidade elevada para o
seu funcionamento, uma vez que nao possuem
motores, e necessitam constantemente do esforco
humano.

O presente trabalho propbe uma solucao para
deteccao de  superficies aquaticas em
embarcacbes autonomas utilizando nuvens de
pontos capturadas por sensores RGB-D, as quais
sao pré-processadas e, posteriormente,
processadas atraves do algoritmo RANdom
Sample Consensus. O resultado é a separacao da
nuvem de pontos da area navegavel e a area nao-
navegavel, o que auxilia a embarcacdo em seu
deslocamento nas aguas.

2 — Traballhos Relacionados

Schnabel et al. (2007) Propuseram desenvolver
um sistema eficiente capaz de detectar bem
formas geomeétricas em nuvens de pontos usando
0 RANSAC. Alem do RANSAC, outro método
bastante utilizado para a deteccao de planos em
nuvens de pontos é a transformada de Hough.
Com isso em mente Boormann et al. (2011)
desenvolveram uma avaliacdo de diferentes
variacoes da transformada de Hough aplicadas a
deteccao de planos em nuvens de pontos. Tarsha-
Kurdi et al. (2007) desenvolveram um algoritmo
para deteccao de tetos planos em prédios usando
LIDAR, além de concluirem que o RANSAC foi
mais eficiente que a transformada de Hough.
Rankin e Matthies (2010) propuseram um
algoritmo de identificacao de superficies aquaticas
através da variacao de cores durante o dia.
Badino (2011) prop0s uma abordagem de
deteccao envolvendo o meétodo dos minimos
guadrados em imagens de disparidade.

Estrategia

O algoritmo RANSAC provou ser um
bom algoritmo para deteccao de planos.
Pensando nisso, juntou-se conceitos de
Processamento Digital de Imagens com suas
etapas e o algoritmo RANSAC para a etapa de
segmentacao.

Comentarios

O sistema estd em teste e a
segmentacdo manual esta sendo pensada
para aferir a qualidade da segmentagdo do
algoritmo. Otimizagdes para conseguirmos
uma utilizagdo em 30 quadros por segundo
esta sendo pensada também, ja que esse é
o objetivo

3 — Metodo proposto

O sistema proposto € dividido pensando em trés passos

essensiais: aquisicao, pré-processamento e
segmentacao.

3.1 — Aquisicao
Fase inicial e uma das mais Iimportantes do

desenvolvimento do sistema proposto: determina as
diretrizes da aquisicao das imagens/nuvens de pontos, 0
hardware utilizado e o algoritmo inicial de interacdo com
a camera para a obtencao do seu controle pleno.

3.2 — Pré-processamento

Retirar uma grande guantidade de pontos espurios das
nuvens de pontos para fazer com que o algoritmo de
deteccdo de superficies aquaticas seja mais acurado. A
retirada ocorre com a criacdo de um paralelepipedo 3D
gue descarta (crop) os pontos dentro dele.

3.3 — Segmentacao

A fase de segmentacdo no desenvolvimento do
algoritmo tem como principal funcao a extracdo da
superficie aquatica de todo o resto das nuvens de
pontos, € a fase onde utiliza-se 0 RANSAC para a
escolha do modelo que melhor representa o plano
desejado.

4 - Implementacao

Apos a captura do banco de nuvem de pontos, elas
sao passadas para a fase de pré-processamento,
gue segue 0s seguintes passos:

« Filtragem na nuvem de pontos atraves de um
paralelepipedo: todos os pontos fora do volume
sao descartados. O paralelepipedo é posicionado
de forma a descartar a maxima quantidade de
pontos que nao pertencem a superficie aquatica;

« Subamostragem da nuvem de pontos para
reducao do tempo de processamento.

Apos a aplicacdo do pre-processamento, a nuvem de
pontos resultante passara pela fase de segmentacao:

« Entrada da nuvem de pontos resultante;
« Comeco das iteracoes do RANSAC,;

« Escolha dos pontos aleatorios que possivelmente
representam bem o modelo do plano desejado;

« Utilizacao e resolucao do sistema de regressao
linear 3D a partir dos pontos randomicamente
selecionados para detectar o plano;

« Verificar se 0s pontos processados correspondem
bem ao limite de distancia dos oultliers;

« Verificar se o0 modelo encontrado € melhor que o
modelo anterior;

« Separar o melhor modelo encontrado em uma
nuvem de pontos apresentando apenas a
superficie plana identificada.

5 — Resultados parciais

Dado que o problema de segmentacdo € mal-posto,
pretende-se ainda neste projeto realizar uma
segmentacdo manual por varios usuarios que devem
compor uma base de dados para aferir a qualidade
da segmentacéo.

Os resultados parciais, entretanto, sao reportados
pelos pesquisadores envolvidos como apresentando
um modelo de superficie aquatica visualmente
proximo ao modelo real.

Conclusao

Levando em conta o projeto proposto, considerou-se a utilizagdo de um método para detecgdo de
planos com o intuito de usa-lo para detectar superficies aquaticas. Entre os métodos de detecgdo mais
dinfudidos pela comunidade de visdo computacional estdo a detecgdo de planos pela transformada de
Hough e 0 RANSANC. Com isso em mente, escolheu-se o RANSAC como o método nicleo de nossas
aplicacoes por ser geralmente mais eficiente, mais genérico, servindo para vdrias aplicagdes que

necessitam de estimagdo de parametros e pela sua intensa utilizagdo.




