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‘INTRODUQAO

* NO BRASIL:
- Pessoas portadoras de deficiéncia visual: 6,5 milhoes;
- Quantidade de céo-guia: aproximadamente 200;
- Custo total de treinamento: R$ 50.000,00 por cao guia;

- Impedimento de uso de transportes e alguns estabelecimentos.
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« CAO-GUIA ROBO LYSA:

- Criado pela start-up Vix Systems;
- Possui funcbes semelhantes as de um céo-guia convencional;

- Atualmente: Motores, sensores, mensagem por voz, Sem navegacao;

- Em desenvolvimento: Navegacao por uso de GPS.
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‘INTRODUQAO

e ESPACO INTELIGENTE PROGRAMAVEL:
- Ambiente equipado com rede de sensores e de atuadores;
- Governados por um sistema capaz de coletar informacgdes e tomar decisdes;
- Interliga todos os dispositivos em rede, abstraindo-se da estrutura fisica;
- Disponibiliza recursos como servico no modelo PaaS;
- Novas aplicacGes e equipamentos ocorrem na forma de novos servigos;

- Sensoriamento distribuido e a inteligéncia presente no ambiente permitem
informacdes mais amplas, i.e, ndo se limitando aquelas fornecidas pelo robog;
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‘INTRODUQAO

* MOBILYSA:
- PRINCIPAL OBJETIVO:

- Desenvolver um servico de localizacéo e navegacao para que o robo Lysa
guie uma pessoa até um local desejado dentro de um prédio publico.

- Proposta:
- Utilizar uma rede de cameras para localizar e controlar o robo Lysa;

- Adaptacao para utilizacdo de cameras de vigilancia;
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INTRODUCAO

* MOBILYSA:
- Funcionamento:




‘ ESTADO DA ARTE

e LOCALIZACAO INDOOR:

- Utilizacao de cooperacéao e coordenacao com mecanismos de localizacao séao a
tendéncia a ser seguida em pesquisas nas areas de redes e robotica.

- Uso de modelos de erro de alcance e a cooperacao entre dispositivos podem
melhorar a localizacdo em redes de comunicacao sem fio [1][2].

- A fusao multissensorial e a cooperacao espacial podem aumentar
significativamente a localizacdo em um cenario de grande escala com centenas de
agentes moveis [3].

- Problemas: obstrucao, a intensidade e atraso do sinal recebido e o angulo de

chegada da propagacgédo da onda eletromagnetica podem ser prejudicados por "
interferéncias em determinados ambientes [4].
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ESTADO DA ARTE

e LOCALIZACAO INDOOR:
Comparativo tecnoldgico, adaptado de [4]:

Tecnologia Precisdo Aproximada Desvantagem

Tecnelogias com codificagio de sinal

Infravermelho 37em ~ 23m Interferencia do Sol
VLC 10cm Alta custo
Ulirazzom lem -~ 2m Interferéncias
Wikl 1.3m Vulneravel a mudangas no AP
Bluetooth J0em ~ 10m MNecessita mapeamento de zinal
ZigBee 25em Necessita equipamento especifico
FFID Im~3m Precizdo muite baixa
UWE 15cm Alto custo
Tecnologias passivas zem codificagdo de zinzl
Geomagnetico Im Neceszita de mapeamento
Inercial 2m Acumula erre y
Som ambiente - Sem precizdc :
Luz ambiente 10em ~ alguns metros Sensibilidade a lummosdade

Vizdo Computacional lem ~ Im Senzibilidade a lnminozidade u FE S



‘ ESTADO DA ARTE

e LOCALIZACAO INDOOR:
- Visao computacional em ambientes inteligentes [4][5]:
- Precisao de localizac&o na ordem de poucos centimetros;
- Requer que grandes larguras de banda;
- Algoritmos complexos sejam executados em tempo real;
- Exigéncia de hardware robusto.

- Em ambientes multicAmera, quanto mais sobreposi¢cao houver entre as
regioes visualizadas pelas cameras, melhor sera a precisao da localizagao. .=, .
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‘ ESTADO DA ARTE

* INFRAESTRUTURA:
- Espaco Inteligente Programavel baseado em visdo computacional permite que
0s requisitos de laténcia e controle em tempo real desse tipo de aplicacao sejam
atendidos [6];
- Execucéo de forma distribuida [6][7];

- Em ambiente de nuvem computacional com alta capacidade de
processamento [6][7];

- Orquestracédo de recursos para atender aos requisitos elasticos [6][7];

- Conceito de arquitetura baseada em servico, conceitos e ferramentas de
computacdo em nuvem [8].
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‘ DESENVOLVIMENTO

» Utilizar rede de cameras para localizar o rob6 no ambiente e realizar o controle do
dispositivo principalmente por realimentacao visual pelo Espaco Inteligente.

* Alocalizac&o do robo sera feita em tempo real usando-se um método de
marcadores visuais ou método de reconhecimento de objetos.

* A navegacao do rob6 Lysa podera ser controlada fazendo-se uso de um mapa do
ambiente com caracteristicas:

- Nao formado pelas imagens capturadas pelas cameras.
- Hibrido: topolbgico e métrico

* Tanto a localizacao quanto a navegacao do robd serao implementados como
servicos no Espaco Inteligente.
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METODOLOGIA

* Localizacéo:
- Deteccéo com uso de marcadores visuais como o ArUco;

- Métodos de deteccao e reconhecimento de objetos através
de uma rede neural convolucional;

* Multi-dispositivos:

- Servicos aplicados para diversos robés em tempo real;

* Ao final, espera-se obter uma solucéo tecnica e comercialmente
viavel do sistema MobilLysa.



‘wsZ\o DO FUTURO

* Cidades Inteligentes:
- Aplicacao do MobiLysa em ambientes outdoors;
- Deteccéao de eventos andmalos;
- Aplicacao em Logistica Urbana (semaforos inteligentes);

- Utilizacao de drones como agentes;
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CONCLUSAO

* Proposta de solucao para localizacdo e navegacao em ambiente internos que
melhora a acessibilidade para as pessoas com deficiéncia visual,

 Demanda constante recebida pela startup parceira neste projeto;
* Desejo que o robo seja capaz de guiar a pessoa até um determinado local,

* Além do desenvolvimento técnico do sistema, tem-se também como passo futuro
tornar esse sistema economicamente viavel para sua comercializacéo.
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