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Introducao

Pescadores e botos trabalham juntos na pesca da tainha, em uma
relacio na qual ambos se beneficiam. Essa interacao € denominada
pesca cooperativa. Acredita-se que esse tipo de pesca ocorra apenas
em duas localidades no mundo: no estuario do municipio de Laguna
(Santa Catarina) e na barra do rio Tramandai, localizada entre os
municipios de Imbé e Tramandai (Rio Grande do Sul).

A deteccao automatizada de espécies a partir de imagens instaladas
em veiculos aéreos nao tripulados (VANTS) fornece um procedimento
padronizado para coletar dados relacionados a posicao geografica e ao
comportamento dessas espécies.

Objetivos

Automatizar a deteccao dos botos-da-barra que utilizam o rio
Tramandai a partir de imagens capturadas por VANTSs. Para
automatizar a deteccao dos cetaceos, sera implementada uma técnica
de aprendizado de maquina utilizando redes neurais artificiais. Os
resultados do estudo serao avaliados por especialistas que participam
do projeto Botos da Barra.

Materiais e Métodos

Neste projeto, que esta sendo realizado em conjunto entre o Campus
Litoral Norte e o programa Botos da barra do Ceclimar, utilizaremos
softwares livres para implementacao de um Sistema capaz de
identificar os botos—da-barra Tursiops gephyreus. As 1imagens
capturadas pelo Ceclimar com o VANT serao utilizadas para
treinamento de uma rede neural que sera capaz de identificar botos
de forma automatizada.
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os dados.
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Foi utilizado o sistema operacional Ubuntu 64x 18.04.

Para criar a ferramenta de deteccao de objetos seguimos 8 passos:
1- Instalar o Tensorflow-GPU;

2- Configurar a estrutura de diretorios de deteccao de objetos e
ambiente virtual do Anaconda;

3— Reunir e rotular fotos;

4— Gerar dados de treinamento;

5— Criar mapa de rotulos e configurar treinamento;

6- Treinar detector de objetos;

7- Exportar grafico de inferéncia;

8- Testar.

Como gestao de conhecimento todo o trabalho esta sendo
documentado e disponivel na plataforma github.

Resultados esperados

A imagem mostram os padroes que a ferramenta ira fornecer apos sua
implementacao , com isso o processo sera totalmente automatizado.
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Imagem ilustrativa, botos rotulados,
com a precisao da ferramenta em
porcentagem.

Conclusao

A ferramenta tem um grande potencial de expansao. ApoOs
implementada, pode-se ampliar a deteccao de objetos com a inclusao de
outras especies.
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