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Introducio

A agricultura ¢ um dos maiores e mais importantes
industrias do mundo, decisdes sobre como, quando € o
que cultivar continuam altamente desotimizadas e
imprecisas hoje em dia. Existe uma oportunidade de
melhorar drasticamente o processo de producdo de
comida, utilizando dados visuais e aprendizado de
maquina. (TOEWS, ROB. A Wave Of Billion-Dollar
Computer Vision Startups Is Coming.)

No século XXI, com o crescimento e principalmente a
adogdo comercial de conceitos como os apresentados
por Toews (2021), tecnologias como: drones de plantio,
pulverizagdo e inspe¢do do solo, processamento digital
de imagens por satélites e dispositivos com multiplos
sensores e interfaces de comunica¢do como 5G
expandem cada vez mais as oportunidades para
inovagao.

Neste contexto, a competi¢do IMAV destina uma de suas
provas ao processamento de imagens e dados sensoriais
com drones autéonomos. Na edigdo de 2018, por
exemplo, uma das provas exigia que o drone seguisse
uma corda de ponta a ponta de forma totalmente
auténoma.

Propomos entdo o desenvolvimento de uma interface
grafica para integracdo dos codigos das provas, além de
codigos para garantir a seguranga do drone e facilidades
que trazem vantagem competitiva a equipe Black Bee
Drones, que representou o Brasil nesta edigao.

Metodologia

O projeto deu inicio com o planejamento da estrutura do
codigo, que por fim ficou dividida em 3 arquivos de
codigo-fonte interface.py, bebop.py e interface.ui.
Inicialmente foi usada a biblioteca Pygubu para a
criacdo da interface em XML, que gerou o arquivo
interface.ui com todos os botdes, textos e imagens, ainda
sem valor ou funcionalidade.

Na outra ponta do sistema o coédigo bebop.py faz o papel
de driver, enviando e recebendo comandos do Bebop
através de topicos ROS. Portanto comandos como de

movimento nos eixos XYZ, pouso ¢ decolagem, e
informagdes como altitude, velocidade e posicdo sdo
tratados neste modulo.

Intermediando a interface XML e os comandos do
Bebop estd o codigo interface.py, que recebe
informacdes do Bebop e apresenta ao usudrio, e recebe
comandos do usuario ¢ envia ao Bebop, além de detectar
e tratar comandos recebidos pelo teclado e controle.

O arquivo interface.py foi desenvolvido de forma que
missdes auténomas também programadas em ROS,
independentemente da linguagem possam ser facilmente
integradas a interface.

A figura abaixo ilustra a arquitetura do sistema:
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Figura 1 - Arquitetura do sistema
Fonte: Figura do autor, 2018

Como por exemplo o algoritmo que segue a corda,
mencionado na introdugdo deste artigo, representado por
um botao que, a partir do momento que ¢€ ativo, abaixa a
camera e comec¢a a deteccdo e o alinhamento com a
corda.

Além desta integracao dos cddigos, o sistema também
possibilita o controle do drone através do teclado e de
um joystick, de forma que o piloto consiga sobrescrever
as acgdes executadas pelo cédigo a qualquer momento
em caso de emergéncia, garantindo a seguranga na
realizagdo da prova.

A usabilidade trazida pela interface grafica, por
exemplo, na troca de controle entre o cddigo e o teclado
e na ativagdo de cddigo por botdo trouxeram vantagens
competitivas na competi¢do em momentos coOmo novas
tentativas dentro da janela de tempo de 10 minutos e a
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transicdo entre uma tarefa e outra.
Resultados e discussiao

A plataforma ficou funcional a tempo para a
participac¢do da equipe na edi¢do 2018 da competigdo e
foi utilizada para a realizagdo das provas. O resultado
final esta representado abaixo.
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Figura 2 - Interface grafica desenvolvida
Fonte: Figura do autor, 2018

A escolha da ferramenta ROS para o desenvolvimento
da interface possibilitou que algoritmos complexos
como os de visdo computacional escritos em C++ se
comunicassem  diretamente com a interface
desenvolvida em Python, trazendo uma gama quase
ilimitada de possibilidades de missdes que poderiam ser
realizadas.

Figura 3 — Uso da plataforma na competigdo
Fonte: Black Bee Drones, 2018

A plataforma desenvolvida como objeto deste estudo foi
utilizada nas edi¢des 2018 e 2019 da competicdo, que
aconteceram na Australia e Espanha, respectivamente.
Diversas modalidades e provas foram realizadas com
seu auxilio, como carga cooperativa por drones, drone
parade (voo sincronizado com drones), seguir a corda e
passar por uma janela (apresentada na figura 2).

Conclusoes

A plataforma atendeu aos objetivos estipulados
inicialmente, impactando na execugdo das provas da
competicao pela equipe Black Bee Drones.
Apesar disso, diversas melhorias podem ser inseridas,
tanto na estrutura e organizacdo do codigo, permitindo
seu crescimento, quanto nas funcionalidades que o
sistema oferece, melhorando cada vez mais o
desempenho da equipe ndo s6 na competicdo mas
durante o ano, no desenvolvimento e teste das missdes.
A equipe obteve o primeiro lugar na modalidade
de carga cooperativa na edicdo de 2018, sendo a tnica a
conseguir realizar a prova.
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Figura 4 - Imagem do certificado de primeiro lugar na
competi¢dao 2018 em Melbourne - Australia
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