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Introducao

Segundo Santos e Khoshelham (2015), o crescimento de sistemas de sensores de
imageamento e navegag&@o tornou o mapeamento tridimensional uma tarefa essencial para
diversas areas da engenharia, tais como o sistema de localizagdo e mapeamento simultaneo
(SLAM), para inspegao de infraestruturas, cartografia, dentre outras.

De acordo com Wang et al. (2017) para os casos que os veiculos autbnomos operam com
certa proximidade com pedestres, o reconhecimento e o rastreamento de pedestres em
movimento s&o funges basicas do sistema de preveng&o de coliséo.

Montagem do circuito para a realizagdo dos mapeamentos

No presente trabalho, foi utilizado a plataforma Arduino integrada ao software Matab para
realizar mapeamentos de ambiente bidimensional e tridimensional utilizando o sensor LIDAR lite
v3 da empresa Garmin junto com um suporte PAN/TILT para realizar o mapeamento
bidimensional e tridimensional do ambiente & sua volta

Dentre os diversos sensores LIDAR disponiveis no mercado, foi escolhido para o projeto o
sensor LIDAR lite v3 da Garmin (Figura 1), visto que sensores laser comerciais normalmente séo
caros. Este sensor da Garmin tem um alcance de detecgdo de 40 metros e outras
especificagdes podem ser encontradas na Tabela 1.

Tabela 1: Condigdes de Contorno.

Especificagdes Medidas
Alcance maximo 40m
Precisdo25m +10 cm
Resolugdo +1 cm
Taxa de repetigdo 500 Hz

Figura 1: Sensor LIDAR lite v3.
Fonte: (GARMIN, 2018)

Apds a escolha do sensor, foi necessario 0 uso de um suporte PAN/TILT para realizar o
mapeamento de ambientes tanto no eixo horizontal quanto no eixo vertical, Figura 2.

Figura 2: Suporte PAN/TILT utilizado.
Fonte: (TECNOTRONICS, 2018)

Através do suporte PAN/TILT, foi realizado a montagem do circuito, utilizando a plataforma
Arduino para 0 mapeamento de ambientes 2D e 3D.

Mapeamento 3D e 2D

Através do software Matlab, integrado com a plataforma Arduino por sua comunicagéo serial,
os dados obtidos pelo sensor LIDAR foram enviados diretamente para o Matlab e, apos o
término do mapeamento foi criada a imagem 3D do ambiente mapeado. Apds a coleta dos
dados, realizou-se a conversédo das coordenadas obtidas do sensor LIDAR de esféricas, Figura
4, para cartesianas, Figura 5. O local utilizado para medigao foi proximo a Biblioteca setorial do
Centro de Ciéncias Humanas e Letras da Universidade Federal do Piaui.

Apds o mapeamento 3D do ambiente, foi realizado o mapeamento 2D do ambiente para a
detecc@o de movimentos. Cada mapeamento gera uma figura 2D do ambiente, sendo repetido
um total de 20 vezes. Os dados de colorago laranja correspondem a uma distancia de até 2,5
metros do sensor e os pontos além dessa distancia sédo coloridos de azul.

Figura 4: Sistema de coordenadas esféricas.

Figura 5: Sistema de coordenadas cartesianas.
Fonte: Elaborado pelo Autor

Fonte: Elaborado pelo Autor

PROPESQI

PRO-REITORIA DE PESQUISA UNIVI

X = RcosO sing (1)
Y = Rsinf sing (2)
Z = Rcosg (3)

Resultados e discuss&o
Resultados em ambiente 3D e 2D

Foram realizados diversos testes, incluindo o mapeamento 3D e 2D do ambiente com
dois carros e um pedestre. O ambiente mapeado pode ser observado na Figura 6. A Figura 7
mostra 0 mapeamento tridimensional realizado com a utilizagéo do sensor. A Figura 8 mostra
0s mapeamentos bidimensionais do sensor com um pedestre se deslocando atras do carro
(seta).

Figura 6: Ambiente aberto com dois carros e um pedestre.
Fonte: Elaborada pelo Autor
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Figura 7: Mapeamento 3D do ambiente aberto.
Fonte: Elaborada pelo Autor
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Figura 8: Mapeamento 2D do ambiente aberto, seta identifica onde esta o pedestre.
Fonte: Elaborada pelo Autor

Conclusdo

A respeito dos resultados obtidos, no mapeamento 3D com o LIDAR os gréaficos ficaram
muito semelhantes com a realidade. Como o alcance do sensor ndo era téo alto, ndo foi
possivel mostrar as arvores no mapeamento em ambiente aberto. Nos resultados obtidos do
mapeamento 2D o LiDAR foi capaz de perceber a movimentagao de pedestres em ambos os
ambientes com uma boa preciséo se comparar com a imagem do ambiente testado.

Agradeco a UFPI pelo apoio, assim como aos meus amigos € companheiros de curso de
Engenharia Elétrica.
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