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Descricéo

Recentemente, tem havido um aumento no interesse pela aplicacdo da robdtica em varios problemas
cotidianos. Os rob6s mdveis sdo robOs que se movem sobre o ambiente utilizando rodas, pernas ou
mecanismos similares. O desenvolvimento de robds capazes de ndo apenas detectar e classificar objetos de
maneira rapida e precisa, mas também com capacidade de identificar diferentes textos presentes em diversos
tipos de objetos permitira em um futuro ndo muito distante uma maior interacdo entre humanos e
computadores, trazendo impactos positivos no uso de robds em diversos ambitos da sociedade. Pode-se citar
como exemplos: robds cuidadores que prestem assisténcia médica e geral a pacientes enfermos, deficientes e
idosos, robos utilitarios em indUstrias capazes de identificar itens e marcas em prateleiras, e rob6s usados no
ensino a criancas [1].

Reconhecimento de objetos refere-se a tecnologias capazes de localizar objetos em uma imagem, no que
se conhece por Deteccdo de objetos [2]. Considerando requisitos como velocidade de resposta e portabilidade
para uso em um rob6 humanoide como o NAO, as técnicas que tém se mostrado mais promissoras para esta
tarefa sdo baseadas em Redes Neurais Artificiais com Arquitetura Profunda, também conhecidas popularmente
como Deep Neural Netoworks [3].

Por outro lado, o presente projeto tem como objetivo adicional o reconhecimento de textos presentes em
objetos detectados pelo robd NAO, como por exemplo o texto em um frasco de um remédio. Varios algoritmos
de reconhecimentos de padrbes vém sendo desenvolvidos para reconhecimento de caracteres [4], mas a
aplicacdo destes métodos neste cenario de uso pode ser um desafio, uma vez que os textos presentes nos
objetos vistos pela cadmera roboética apresentam distorcdes normalmente ndo tratadas nos métodos de
reconhecimento de escrita usuais, como aqueles incorporados nos sistemas de OCR convencionais, que
possuem taxas extremamente satisfatorias no processamento de documentos digitalizados. Os desafios podem
ser agravados também por fatores ambientais de uma foto ou video, tais como: iluminacdo, sombras,
borramento, oclusdo, foco, distancia da camera ao texto, resolucdo da foto, perspectiva e possivel movimento
da camera em relacdo ao objeto alvo.

Este projeto de mestrado estd inserido no projeto PRONEX “Rob6s Sociais para Manipula¢do com
Destreza”, fomentado pela FACEPE (APQ-0880-1.03/14), e que prevé a participacdo de outros pesquisadores
da UPE e da UFPE. O objetivo especifico deste projeto de mestrado é a pesquisa e implementagdo em um robé
humanoide NAO, de métodos capazes de detectar objetos e reconhecer textos presentes nestes objetos.
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