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RESUMO

No transito de veiculos das grandes cidades, a probabilidade de acidentes devido a erros de julgamento cometidos por
condutores, assim como a dificuldade de fiscalizacao pelas autoridades, crescem. O presente projeto tem como objetivo
realizar a deteccao de manobras que ocorrem ao redor do veiculo o qual o motorista ocupa, o veiculo-base. O sistema
proposto baseila-se em tecnicas de visao computacional, aprendizado de maquina ¢ series temporais. Informacoes de
interesse sao extraidas e transformadas em se€ries temporais, posteriormente analisadas por uma rede neural, classificando
manobras detectadas. Dada esta classificacdo, a metodologia se prova util para a deteccao de perigos ¢ pontos de
interesse realizada em sistemas de direcdao semiautonomos, ou mesmo a identificacao de conducao perigosa para a
educacao no transito. Os resultados obtidos sao promissores, com a menor acuracia media de 83,92% entre todas as
validacoes.
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CONCLUSAO

Os resultados obtidos foram promissores, baseando-se em meétricas como
temporais interpoladas, foram extraidos os precisao e acuréci.a obtidas atraves da rede classiﬁcado.ra. Analisgndo os valores
padrdes-ouro de cada manobra. Para a medios da acuracia entre todos os testes, estes se mantiveram acima de 83,92%,
validacio foram realizados treinamentos ¢ € €OM uma media harmonica minima de 60,00%. Os autores acreditam que os
testes utilizando apenas as séries originais resultados foram limitados pelo tamanho do dataset utilizado e pela
e apenas com esta nova base de dados condensacao da classe de swerving, que abrange os quatro pontos de vista ao
mista através de uma validacdo cruzada K- redor do veiculo-base simultaneamente aumentando sua complexidade de

Fold, com K igual a 5. classificagao.

universitario

INOVAFE]

IRTUAL




