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Este trabalho visou a implementacdo de um sistema
especialista para deteccdo de bolas de ténis em
guadra para um robd movel de tracdo diferencial. O
algoritmo fornecera dados de localizagdo das bolas
em relacdo ao robd, podendo ser realizado o
controle e geracdo da trajetéria do mesmo,
recolhendo as bolas de ténis sem a necessidade de
controle manual ou interferéncia humana. O sistema
especialista utiliza técnicas de processamento de
imagem e logica fuzzy.

O algoritmo desenvolvido é dividido nas etapas de
captura, pré-processamento, extracdo de padrdes
circulares e inferéncia fuzzy. A transformada Hough
faz a extracdo de padrdes circulares em imagens
retornando as posicoes e raios dos circulos
presentes nas imagens. Entdo, nos circulos
encontrados os histogramas do modelo de cor RGB
sao analisados em um sistema com légica Nebulosa.

A légica fuzzy é definida por funcbes de pertinéncia
que implementam e definem regras para
classificacdo. Para o sistema apresentado, as regras
definidas inferem a respeito das pertinéncias dos
objetos serem ou nédo bolas de ténis de acordo com
a intensidade de cada canal de cor. (ex: muito verde,
pouco verde, verde médio)
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Com o sistema completo, 0 mesmo fora embarcado
em uma raspberry pi 3 model B e entdo levado a
uma quadra de ténis para captura de imagens e
testes da acuracia e capacidade do modelo.

Os resultados encontrados foram comparados com
metodologias de deteccdo de objetos utilizadas que
se baseiam em aprendizado de maquina profundo
como a rede convolutiva YOLOvV3. Os resultados do
modelo foram satisfatorios, atingindo alto nivel de
acuracia, 98.3%, para os dados de teste, ainda
levando-se em consideracdo que o mesmo utilizou
um conjunto de dados pequeno para o treinamento e
também que possui um custo computacional muito
inferior as técnicas normalmente abordadas, que
conseguem atingir 99.5%.
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