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RESUMO

MOTIVACAOQO: Atualmente, tanto o mercado como as comunidades académicas tém requerido
aplicacdes baseadas no processamento de imagens e videos com restricdes de tempo real. Por outro
lado, a detec¢do de objetos em movimento ¢ uma tarefa muito importante em aplicagdes para robotica
movel, seguranga, inspe¢do maritima, entre outras. Este tipo de aplicacdes tem um alto custo
computacional devido a grande quantidade de informacdo que tem que ser processada para realizar
uma tarefa especifica. Por exemplo, os sistemas de visdo subaquaticos apresentam um grande desafio
neste sentido, j& que as imagens obtidas, geralmente, tém que passar por processos de filtragem e
melhoramento, assim como por tarefas de segmentagdo, detec¢do, reconhecimento e seguimento dos
objetos presentes na cena. Por outro lado, a execugdo direta de algoritmos mapeados em hardware em
um FPGA (Field Programmable Gate Arrays) proporciona fatores de aceleracdo entre 10 e 100 vezes
em compara¢do com os mesmos algoritmos implementados em software, utilizando processadores
convencionais. Além disso, a etapa de deteccdo de objetos em uma cena ¢ fundamental para a grande
maioria de sistemas baseados em visdo artificial, sendo que uma grande quantidade de algoritmos tém
sido propostos para realizar esta tarefa. O algoritmo de subtra¢do do fundo ¢ um deles, tendo sido
amplamente utilizado para a detecgdo de objetos em movimento presentes em uma sequéncia de video,
jé& que € um algoritmo de baixo custo computacional e de facil implementagao.

OBJETIVO: Neste trabalho propde-se a analise do desempenho do algoritmo de subtracdo do fundo
para detectar objetos em movimento em um ambiente subaquatico.

APLICACAO NA INDUSTRIA DO PETROLEOQ: Os sistemas de visdo artificial em ambientes
submarinos podem ter um amplo rango de aplicagdes, desde sistemas para inspec¢do de tubulagoes,
manutencdo de plataformas e cascos, etc. A utilizagdo deste tipo de sistemas em ROVs (Remotely
operated vehicles) para mapeamento de ambientes subaquaticos ¢ uma das mas recentes aplicagoes,
apresentando grandes avangos na area da robdtica submarina.

RESULTADOS OBTIDOS: o algoritmo foi implementado para diferentes condi¢cdes ambientais.
Além do algoritmo de subtragdo do fundo, o sistema conta com algoritmos para a filtragem das
imagens, objetivando assim reduzir o ruido gerado pela cdmera e o ruido presente na cena. Todos os
algoritmos foram mapeados em hardware utilizando uma placa de desenvolvimento DE2 que conta
com um FPGA Cyclone II de baixo custo da Altera Corp.
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