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A coleta de dados reais em fazendas e areas de pecuéria é limitada por
custos elevados, riscos operacionais e dificuldades de anotagao
precisa. O uso de Veiculos Aéreos Nao Tripulados (UAVs) é promissor,
mas ainda enfrenta desafios praticos e legais. Nesse contexto, a
geracdo de dados sintéticos se torna uma alternativa viavel e escalavel.
Este trabalho apresenta um framework baseado em ROS e Gazebo
capaz de criar ambientes virtuais fotorrealistas e semanticamente

Ground - 0.01 §e&:{s§ 0.12 0.02 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
0.8

Veget. - 0.00 0.24 o&&Y 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00

Build. - 0.02 0.10 0.00 geX:y4 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00

0.6
Water - 0.00 {888 0.22 0.01 0.14 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00

Bridge - 0.04 {805 0.07 0.31 0.10 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00

Ground Truth

Bulls - 0.00 0.38 0.00 0.00 0.00 o.ooo.oo 0.00 0.00 0.00 04
Tractor - 0.00 0.23 0.00 0.00 0.00 0.00 0.06 [JX:¥4 0.00 0.04 0.00
Pig - 0.00 0.04 0.00 0.00 0.00 0.00 PREF 0.00 0.00 0.00 0.00 i
Horse - 0.00 [ 0.01 0.00 0.00 0.00 0.02 0.00 0.00 0.31 0.00
Deer - 0.00 {034 0.00 0.00 0.00 0.00 0.19 0.00 0.00 0.00 0.00
- 0.0
S Q,‘«‘b& Q,\%:@éé ® & &

anotados, que simulam missdes aéreas de monitoramento, ampliando FSEFSFE IS 0 s
as possibilidades de pesquisa em agricultura de precisao e visao DeeplLabV3
ComPUtaCIOnal. Tabela 4 — Desempenho do YOLO no dataset gerado (mAP@0.5, Precisao, Recall). Unclass. - 0.07 [S8£4 0.08 0.07 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
T g
O bj et IVOS Porco 0.99 0.98 1.0 Build. - 0.01 0.06 0.01 feRe¥4 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 o
Boi& Vaca 0.58 0.67 0.66 £ Water-0.00 24 0.15 0.00 0.02 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 |
Ca"a[o 0'47 0’58 0’48 § Bridge—0.060.16 0.02 0.00 0.21 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 |
b b C 0 0.53 0.72 0.50 5 -0.4
® Reconstruir terrenos 3D a partir de ortofotos e nuvens de pontos i . — 055 7 ooeon oo o :::Z:: e
LiDAR. Média 0.68 0.77 0.70 Pig - 0.00 0.18 0.00 0.00 0.00 0.00 0.19 o.ooo.oo 0.00 0.2
e Inserir dinamicamente malhas de animais e veiculos em cenarios
simulados. T

e Planejar trajetorias de UAVs para cobertura de fazendas e inspecéo e Avaliacao da variagdo utilizando os modelos HRNet e DeepLabV3

de rebanhos. para segmentacdo semantica e YOLO para deteccao de objetos.
e Produzir automaticamente imagens RGB, mapas de profundidade,
segmentagOes semanticas e caixas delimitadoras para treinamento de ® Resultados experimentais mostram que os datasets gerados
modelos. alcancaram desempenho consistente e satisfatoério nas classes
avaliadas.
Material e Métodos ou Metodologia Conclusoées

Labeled Data Generation

O trabalho demonstrou que é possivel criar datasets sintéticos de alta
: | - A . fidelidade a partir de UAVs simulados, reduzindo custos e riscos da
["esh mserton | L il BRABL |} coleta real. O framework integra geracdo de terrenos, insercdo de
a Rl ) - g objetos dindmicos e planejamento autdbnomo de missdes, resultando
em imagens realistas e ricamente anotadas. Assim, consolida-se como
uma ferramenta flexivel, escalavel e de baixo custo para pesquisas em
robotica aérea, agricultura de precisao e monitoramento animal, além
de abrir espaco para futuras investigacbes com objetos dinamicos e
adaptacao de dominio.
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e Metodologia completa do sistema de geracdo dos dados sintéticos.
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