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Resumo—Segundo a ONU existem 2,2 bilhdes de pessoas com
alguma deficiéncia visual. A visdo computacional evoluiu na
Gltima década a partir da utilizagdo de CNNs e constitui um
recurso para auxilio a essas pessoas. Este trabalho tem por
objetivo estabelecer um modelo baseado na extragdo de
caracteristicas através de CNNs e como classificador utilizar o
modelo de Competigdo e Cooperagdo de Particulas (PCC)
melhorando a acurdcia apresentada em trabalhos anteriores.
Atualmente o estudo esta em fase de levantamento bibliogréafico e
determinou dificuldades como conjunto de imagens para testes.

Area: Inteligéncia Computacional.

I. INTRODUCAO

Pessoas com deficiéncias visuais ou totalmente cegas sdo
um aspecto importante de nossa sociedade, 0o aumento de
doencas relacionadas aos olhos e a reducdo da visdo estdo
representando cada vez mais um desafio a instituicdes e
governos.

Segundo a ONU [1] no mundo existem pelo menos 2,2
bilhdes de pessoas com algum tipo de deficiéncia visual, no
Brasil como levantado durante o censo demografico em 2010
pelo IBGE [2] existiam 35 milhdes de pessoas com algum
acometimento visual, das quais 506.377 pessoas eram
totalmente cegas e mais de 6 milhdes possuiam grandes
dificuldades para enxergar.

As tecnologias assistivas provem a seguranga, mobilidade e
acesso as pessoas com deficiéncias [3], assim as pesquisas na
area de reabilitacdo estdo avangando e os dispositivos moveis e
os aplicativos representam um dos vetores de melhoria da
qualidade de vida dessas pessoas [4].

A drea de visdo computacional com foco no
reconhecimento de objetos e deteccdo de obstaculos obtiveram
grandes avancos na Ultima década [5][6], muitos desses
sistemas sdo caros, pesados ou ainda ndo estdo amplamente
disponiveis & populagdo [7]. Existem ainda sistemas de
acessibilidade que necessitam da utilizacdo de redes de dados
para acesso a servidores remotos [8], deste modo o dispositivo
mais utilizando atualmente na detec¢do de obstaculos ainda é a
bengala.
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Esta pesquisa tem por objetivo desenvolver um modelo que
permita realizar a deteccdo de obstaculos de forma autbnoma,
sem a necessidade de acesso a servidores remotos, através de
imagens capturadas por um dispositivo mével classificando-as
em duas classes: caminho livre, ou com obstaculos.

Il.  CONCEITOS E TECNICAS

O advento das redes neurais convolucionais CNNs
determinou um grande avanco na deteccdo de objetos e
classificacdo de imagens [9][10]. Como qualquer modelo de
aprendizado supervisionado, as CNNs necessitam de um
grande volume de amostras rotuladas em sua fase de
treinamento e o processo de preparar amostras rotuladas é
muito custoso e demorado para ser realizado [11].

O treinamento é a etapa que exige 0 maior custo
computacional na utilizagdo de CNNs, uma vez treinadas é
possivel a utilizacdo de modelos como VGG19 [12] ou o
InceptionV3 [13] para determinar a existéncia de obstaculos a
partir da captura de imagens em um smartphone.

A utilizacdo de transferéncia de aprendizado (transfer
learning) permite aplicar camadas que foram treinadas em
grandes conjuntos de imagens otimizando uma CNN para
aplicagBes onde os conjuntos de treinamento séo escassos [11].
Essa técnica foi utilizada com sucesso em diversas situacdes
[12] [13][14].

No cenério proposto, com limitagdes de recursos se houver
a necessidade de um retorno do usuario ao sistema seria
necessario realizar um novo treinamento da rede inviabilizando
a sua utilizacéo.

Um modelo de aprendizado semi-supervisionado como 0
modelo de Competicdo e Cooperagdo de Particulas - PCC [15]
ndo necessita de treinamento como ocorre nos modelos
supervisionados. O PCC [15] é um método de aprendizado
baseado em grafos e inspirado na natureza, onde times de
particulas caminham pela rede cooperando entre eles e
competindo com outros times, tentando possuir o maior
namero de Vértices possiveis.



Durante a preparacdo da rede complexa para o modelo de
aprendizado € necesséario a aplicacdo de métodos de redugdo de
complexidade como PCA [16] ou UMAP [17].

I1l.  METODOLOGIA DE DESENVOLVIMENTO

O modelo de classificacdo para determinar se o caminho a
ser percorrido pelo deficiente visual estd livre ou se possui
obstaculos, serd implementado na linguagem Python.

O modelo proposto tera algumas etapas como a extragdo de
caracteristicas, a redugdo de dimensionalidade dos dados
extraidos, a geracdo de uma rede complexa (grafo) e a etapa de
classificacéo.

Em uma imagem coletada por um aparelho celular sera
aplicado o processo de extracdo de caracteristicas através de
uma CNN (sem o seu bloco de classificacdo). Obtido os
vetores de caracteristicas sera utilizado um método de reducéo
de dimensionalidade antes da construgdo da rede complexa

(Fig.1).
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Fig. 1. Metodologia Proposta (Adaptado de Breve e Fischer [18]).

Com a rede complexa construida é aplicado o PCC para
classificar o caminho como limpo ou com obstaculos.

Em trabalho anterior aplicando estd metodologia Breve e
Fischer [18] obtiveram a acurdcia média de 73,43% utilizando
para extragdo de caracteristicas as redes CNNs
VGG16+VGG19, PCA como redutor de dimensionalidade e o
algoritmo PCC como classificador.

O conjunto de imagens para teste foi proposto por eles
sendo composto por 342 imagens, sendo 175 demonstrando
caminho livre e 167 com obstaculos [18].

IV. RESULTADOSPRELIMINARES

O trabalho encontra-se em fase de levantamento de
bibliografia e trabalhos correlatos. Observou-se que na
abordagem de diversos trabalhos com deteccdo de obstaculos
ndo existe um conjunto de imagens adequado que seja utilizado
por diversos autores, mas sim verificou-se a adogdo de
conjuntos proprios nos diversos trabalhos.

Foi possivel também conhecer modelos de CNNs e de
reducdo de dimensionalidade que serdo aplicados a
metodologia proposta durante 0s testes.

VIl Workshop do Programa de P6s-Graduagdo em Ciéncia da Computagéo:
“Interagdo entre Academia e Empresa”, Unesp, Rio Claro, 14 e 15 de
setembro de 2017.

V. CONSIDERACOES FINAIS

Os conhecimentos adquiridos durante essa fase do estudo
sdo importantes para estabelecer uma base de conceitos que
sera utilizada para o refinamento da metodologia e a aplicacao
de testes ao modelo proposto.
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