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[ Introducéo

Entidades pUblicas procuram novas maneiras de tornar as cidades mais
preparadas para o futuro.

Os pavimentos rodoviarios sdo um dos elementos integrantes de qualquer
cidade.
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Técnicas de Visao Computacional

A visdo computacional é o subcampo de inteligéncia artificial e machine learning
que envolve o uso de computadores para obter uma compreensao detalhada de

dados visuais.

A maioria dos algoritmos de visao computacional usa redes neuronais
convolucionais (CNNs), arquiteturas semelhantes, ou baseadas nestas, para a

detecdo de objetos presentes em imagens.

Detegéo de objetos

One-stage detection
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Desafios e
Oportunidades
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|~~~ Desafios e Oportunidades
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Algoritmo compativel Capacidade Computacional Qualidade da Imagem

Avaliacao de
desempenho




18/02/2023

Descricao do Dataset

YOoLO

Dataset publico onde as
imagens ja passaram pelo
processo de labelling.As
classes definidas neste
dataset de defeitos em
pavimentos rodoviarios
s30 D00, D10, D20 e D40.

RetinaNet

Dataset publico que
apresenta 665 imagens ja
com anotacgdes. Apenas
apresenta uma classe de
defeito estrutural (D40).

Alligator Crack Longitudinal Crack  Transverse Crack Pothole
D20 D00 D10 D40

SSD MobileNet

Mesmo dataset utilizado
para o treino do YOLO,
com algumas alteragdes.
Foram definidas 9
classes de defeitos em
pavimentos rodoviarios:
D00, D01, D10, D11, D20,
D40, D43, D44 e D50.
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[F( Resultados e Discussao - RetinaNet

Ooriginal Predictions.

[Fz Resultados e Discussao - SSD MobileNet
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F Resultados e Discussao - SSD MobileNet
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Conclusoes e Trabalho
Futuro
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}f} Conclusoes e Trabalho Futuro

Conclusoes
Técnicas de visdo computacional permitem a automatizacdo da detecdo de

defeitos em pavimentos rodoviarios.
A detecdo e alerta de defeitos evita perigos para os cidadaos, e em relacdo a
sinistralidade rodovidaria.

Trabalho futuro
Mais testes, com diferentes parametros, em diferentes ambientes, e com a

utilizacdo de novas técnicas
Desenvolvimento e testes de um protétipo

Avaliacdo do desempenho da proposta
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