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RESUMO

Os drones, também conhecidos por Aeronaves Remotamente Pilotadas (ARP) ou Veiculos Aéreos
N&o Tripulados (VANT), tém sido utilizados em diversas aplicagdes. Entre elas, destacam-se
vigilancia, busca e resgate, monitoramento, entrega de mercadorias e entretenimento. No entanto,
h& uma grande preocupacdo em relagdo a seguranga, visando a protecdo a vida humana e de
patrimonios, sendo evidenciada em documentos da Agéncia Nacional de Aviacdo Civil (ANAC) e
Instituto de Controle do Espaco Aéreo (ICEA). Devido ao risco de quedas e outros acidentes, a
regularizacdo atual consiste em manter uma distdncia minima de 30 metros na horizontal de
pessoas. Deste modo, este estudo tem como principal objetivo fazer um estudo do uso de técnicas
computacionais para a deteccdo automatica de pessoas em imagens obtidas por drones e possibilitar
a emissdo de alerta para evitar sobrevoa-las. Para isso, propbe-se o estudo do emprego de técnicas
de inteligéncia artificial, em especial, as de aprendizagem de maquina. Especificamente, sdo
utilizadas Redes Neurais Convolucionais “YOLO V4” para detecgdo de objetos. Entdo,
primeiramente, duas redes “YOLO V4” e “YOLO V4 Tiny” foram treinadas ¢ ativadas em imagens
coletadas a partir de uma visada com apontamento vertical (nadir). A ativagdo das redes treinadas
apresentaram, respectivamente, uma precisdo de 90% e 88%, um recall de 98% e 95%, acuracia de
98% e 96% e F1 Score de 93% e 90%. A terceira etapa consistiu em estimar as coordenadas de
latitude e longitude dos objetos a partir da imagem, com propoésito de avaliar o calculo da distancia
do objeto em relagdo ao drone e definir a area proibida de voo. Para esta tarefa foram designadas as
técnicas de Distancia de Amostra de Solo (do inglés Ground Sample Distance) e 0 método de
localizag&o de alvos. Para finalizar, com intuito de melhorar a precisdo da estimacao de distancia,
foi aplicado a metodologia de calibracdo de cameras para eliminar as possiveis distor¢des da
imagem. Para dar continuidade a esta pesquisa, pretende-se ampliar a aplicagdo para uma visada
obliqua e implementar um algoritmo de estimacéo estatistica, como filtro Kalman, presentes em
algoritmos de rastreio de objetos em imagens, e assim avaliar o desempenho das Redes Neurais
Convolucionais e das estimativas de distancia quando aplicado em uma sequéncia de imagens.
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