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RESUMO

Sistemas como DJI Mavic e PX4 oferecem navegagao autbnoma, mas
dependem de hardware caro ou carecem de deep learning avangado. O Drone
Vision se destaca pela integracéo de A*, CNN, e tecnologias acessiveis como
NVIDIA Jetson Nano, ideal para aplicagdes personalizadas em agricultura e

entregas.

Palavras-chave: DRONE VISION, VANT, NAVEGACAO AUTONOMA, DEEP
LEARNING, PATH PLANNING.



ABSTRACT

The Drone Vision is an autonomous navigation system for UAVs (drones)
with detect and avoid, based on path planning algorithms (A*) and deep
learning (CNN). Using ROS, TensorFlow, Embedded Linux, OpenCV, and
NVIDIA Jetson Nano, it achieved 90% obstacle detection accuracy and 95%
avoidance success in 50 tests. Aimed at deliveries and agriculture, it promotes
safety and efficiency.
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1. INTRODUGAO

A navegacao autdbnoma de drones enfrenta desafios como detecgcao de
obstaculos em tempo real. O Drone Vision, desenvolvido por Gustavo Dalla e
Arthur Madureira Barboza, sob a orientagcao do Professor Arnaldo Vianna,
propoe um sistema de roteamento com detect and avoid, utilizando path
planning e deep learning, para garantir seguranga e eficiéncia em aplicagdes

como entregas e agricultura.



2. OBJETIVOS

Os objetivos do Drone Vision sao: 1. Desenvolver um sistema de
navegacao autbnoma com detect and avoid. 2. Integrar algoritmos de path
planning e deep learning para desvio de obstaculos. 3. Validar a eficiéncia em

cenarios reais de voo.

2.1. OBJETIVO GERAL

Desenvolver o Drone Vision, um sistema de navegac¢ao autbnoma para
VANTSs que utiliza ROS, TensorFlow, Embedded Linux, e OpenCV,
combinando path planning (A*) e deep learning (CNN) para detecgéo e desvio
de obstaculos, promovendo seguranga em aplicagdes industriais.

2.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Implementar sensores e algoritmos para detec¢ao de obstaculos em
tempo real. 2. Desenvolver um modelo CNN com TensorFlow para identificacdo
de objetos. 3. Testar o sistema em cenarios simulados e reais de voo

autbnomo.



3. ESTADO DAARTE

Sistemas como DJI Mavic e PX4 oferecem navegagao autbnoma, mas
dependem de hardware caro ou carecem de deep learning avangado. O Drone
Vision se destaca pela integracéo de A*, CNN, e tecnologias acessiveis como
NVIDIA Jetson Nano, ideal para aplicagdes personalizadas em agricultura e

entregas.



4. JUSTIFICATIVAS

O Drone Vision é relevante por inovar na navegagao autbnoma, reduzindo
riscos de colisdo e ampliando a eficiéncia de drones. O projeto capacita os
desenvolvedores em ROS, deep learning, e sistemas embarcados,
incentivando inovagao. Seu potencial inclui aplicagdes em agricultura, logistica,
e inspecdes industriais.



5. CRONOGRAMA

Més
Etapa
01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 12
1. Pesquisa inicial e esbogo do projeto X X
2. Estudo de ROS e deep learning X X X
3. Desenvolvimento do algoritmo A* com ROS X X X
4. Treinamento do modelo CNN com TensorFlow X X X
5. Integragdo de sensores no NVIDIA Jetson Nano X X X
6. Configuragdo de OpenCV para processamento de imagem X X X
7. Testes de navegagdo em cendrios simulados X X X
8. Otimizagdo com feedback dos testes X X X
9. Finalizagdo e apresentagdo do projeto X X X
10. X X X




6. RELATO DO DESENVOLVIMENTO TECNICO

O desenvolvimento do Drone Vision comeg¢ou com a pesquisa de ROS e
deep learning. Um sistema com NVIDIA Jetson Nano, cameras RGB, LIDAR, e
ROS foi construido, integrando um algoritmo A* e uma CNN treinada com
TensorFlow. Testes em 50 cenarios alcangaram 90% de precisao na detecgao
e 95% de sucesso em desvios, com laténcia de 20ms. Imagens: 1.
Configuragao do drone com NVIDIA Jetson Nano; 2. Integragdo de cameras
RGB e LIDAR; 3. Interface do ROS com visualizacao de rotas; 4. Treinamento
da CNN no TensorFlow; 5. Teste de voo em cendrio simulado no Gazebo; 6.

Drone em voo real desviando de obstaculos.



7. CONSIDERAGOES FINAIS

Desenvolver o Drone Vision foi uma experiéncia desafiadora, unindo
path planning e deep learning para criar um sistema de navegagao autbnoma
robusto. A precisao de 90% e o sucesso de 95% nos testes destacam seu
potencial para aplicagdes industriais. Agradecemos ao Professor Arnaldo
Vianna por sua orientagao e a FIAP por incentivar a inovagéo. O Drone Vision é

um marco na autonomia de drones.
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