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1. INTRODUCAO

Cada vez mais a tecnologia tem ficado mais acessivel e aprender e se
envolver com ela comeca a fazer parte do cotidiano. Essa aproximacdo e
envolvimento também tem atraido deficientes visuais ao aprendizado de eletrdnica,
um exemplo disso é o primeiro caso de uma aluna deficiente visual a defender uma
tese de mestrado no curso de Engenharia Elétrica pela Universidade Tecnholdgica
Federal do Parana, (GARCIA, 2016), e exemplos assim tem levado ao
desenvolvimento de diversos trabalhos como, o desenvolvimento de blocos de
circuitos t, (THE AWESOME FOUNDATION, 2020), Redefinicdo de Simbolos
utilizando a eletrénica, (CASS, 2019). Trabalhos estes que contem intengbes de
criar recursos para tornar mais casos como o da estudante viaveis e mais comuns.

Esta pesquisa utiliza-se da Visdo computacional, um recurso que € uma area
da engenharia que pode auxiliar na identificacdo de objetos, faces, materiais,
formas e traduzi-los para uma linguagem computacional, onde ocorrera uma
“traducdo” para descri¢bes via audio, formagédo de imagens, moldes impressos,
deteccao e descri¢ao do tipo de objeto.

A visdo computacional necessita de um treinamento para o reconhecimento
do formato das portas légicas e neste processo de treinamento € importante que
este seja realizado em um ambiente real pois, por se tratar de visdo podem sofrer
interferéncias de sombras luzes e outros. Devido as situacfes atuais da pandemia
de COVID-19, e a suspensao das atividades laboratoriais na Universidade Federal
de Pelotas, conforme o Memorando Circular (0903009 — SEI_UFPel), estas acdes
ndo seriam viaveis. Afim de contornar esse impasse e uma maneira de realizar
esses treinamentos, ainda conseguindo as variacdes de uma situacdo real de
laboratério, como, sombras, iluminagdes, artefatos, foi decido pela criacdo de um
ambiente virtual simulado, utilizando o motor Unity 3D (UNITY, 2020).

A escolha do Unity3D se deve ao fato de que os jogos de video game estéao
cada vez mais realistas, principalmente com a utilizacdo de tecnologias como
RayTracing (NVIDIA, 2020), este recurso € muito utilizado para trazer realismo aos
jogos, devido a seu tracado de raios de luz e seus céalculos de sombra e iluminacao
em renderizacédo de imagens tridimensionais. Isso torna motores de jogos, como a
Unity3D, muito utilizados para treinamentos de redes neurais e para simulacéo de
ambientes reais como no projeto “Training a performant object detection ML model
on synthetic data using Unity Perception tools”, (JHANG et al, 2020)
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Utilizando a Unity3D, foi criado um ambiente virtual para simular situagdes
reais, e ainda permitir, de forma facil a manipulacdo de iluminacdo, sombras,
artefatos, posicoes das pecas. Isso permitiu a criagdo de um grande banco de
dados, contando com inumeras situacdes e variacdes, que foram registradas em
imagens e formaram um dataset para o treinamento de uma Rede Neural. Estas
imagens extraidas do ambiente virtual, também passaram por processos de
segmentacdo de imagem, utilizando Python (PYTHON, 2020) e OpenCV
(OPENCV, 2020). Para a criacdo de pecas modeladas em 3D foi utilizada a
ferramenta Blender (BLENDER, 2020)

2. METODOLOGIA

Inicialmente, foi realizado o processo de modelagem das pecas em 3D
utilizando a ferramenta Blender em sua versao 2.8. As Figuras 1- 8 apresentam o
resultado da modelagem das pecas feitas na ferramenta Blender.

Figura 1 — Pecas Importadas o Blender e Extrudadas em 3D (BLENDER).

Apos a realizacdo desse processo de modelagem 3D, as pecas foram
exportadas no formato .FBX, para melhor importagcdo no motor da Unity 3D. Logo
apos a importacdo das pecas para o motor, foi criado uma base de apoio para as
pecas, utilizando um modelo de posicionamento de jogos de tabuleiros, que ndo
permitem a sobreposicdo de pecas e determinam areas em que podem ser
colocadas as pecas, podendo apenas rotacionar as pecas nas “baias” pré-
estabelecidas.

Com o cenério e as pecas prontas, ainda faltava as variacdes de iluminacéo
e de posicdes das pecas, afim de resolver essas pendencias foi utilizado o
cinemachine, que se trata de um Package do motor, aonde é possivel alterar a
posicdo de uma camera, junto a essa ferramenta foram adicionadas a Camera
Dolly, e um Slider, que permitem escolher a posi¢cdo da camera por uma barra de
rolagem entre 0 e 100%. Foi aplicado variagcbes de um Spot de Luz para realizar
modificacdes em sombras e iluminagdes. Para facilitar o acesso o ambiente virtual
foi disponibilizado de forma online por meio do WebGL (MOZILLA,2020).

Figura 10 — Exemplo da Barra de Rolagem de posi¢cao da camera e
posicionamento das pecas.
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3. RESULTADOS E DISCUSSAO

Afim de testar a eficacia do simulador formou-se um banco de dados de
imagens , que passaram a ser introduzidas em outros projetos, para isso foi
utilizado as ferramentas como Python, Opencv, COCO (COCO, 2020) para dataset,
YoloV3 (Redmon, Joseph and Farhadi, Ali, 2018), para treinamento da rede neural
e segmentacdo de imagem utilizando do algoritmo de ORB (MORDVONTSEYV e
REVISION, 2013). Para escrever os codigos utilizados foi utilizado a plataforma do
Google Collaboratory, que disponibiliza uma forma virtual de maquina de alta
capacidade, ideal para treinamento de redes neurais. As Fifuras 12 e 13
apresentam o resultado dos processos aplicados nas imagens geradas pelo
ambiente virtual.

Figura 12 — Deteccdo ORB negativo e HSV Laranja — ORB | Detec¢do HSV

HSV

Figura 13 — Deteccédo das Portas Logicas com % de Acerto pela YOLOv3

Devido a atual situacdo pandémica, estes testes foram realizados apenas
com imagens e videos de pecas de nosso ambiente virtual, porém ainda nao foram
aplicados em situacdes reais. Contudo através dos dados dos testes, os resultados
sao promissores e apresentam boa aplicabilidade em situacdes reais precisando
de poucas adequacBes e poucas imagens reais, a serem adicionadas, para
apresentar bons resultados em situagdes reais de laboratério.

4. CONCLUSOES

Este projeto esta viabilizando em meio a pandemia a criacdo de um dataset
com um amplo banco de imagens contendo inumeras variagbes, 0 que seria
invidvel neste contexto e isso se fez possivel gracas ao projeto do simulador, que
faz parte de um projeto maior.

Os resultados sdo promissores e indicam que havera pouca necessidade de
modificacdes para levar do ambiente virtual para o mundo real, devido as grandes
variacbes e o amplo dataset utilizado no projeto. Assim que possivel sera
adicionado imagens reais para melhor treinamento e reconhecimento de pecas
com intuito de maximizar as chances de acerto e melhorar os dados de
reconhecimento das portas, isso levara a uma maquina mais inteligente e mais
capaz de auxiliar guem necessita deste recurso.
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Futuramente esperamos que este simulador e seus recursos sirvam para
treinar, outros modelos além da YOLOvV3 e outros algoritmos de segmentacao de
imagem para reconhecimento de formas, como uma maneira de obter melhores
resultados e melhores dados, podendo até posteriormente ser utilizado outras
pecas, simbolos, figuras e imagens para treinar e identificar de acordo com a
necessidade dos estudantes.
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