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O caruru (Amaranthus sp.) € uma das principais plantas daninhas da cultura da soja
(Glycine max), devido a distribuicdo de populagdes resistentes aos herbicidas. O objetivo do
trabalho foi desenvolver uma rede de inteligéncia artificial para identificagdo de caruru em
areas de soja, de forma a possibilitar o controle localizado. A primeira etapa do projeto foi
criar um banco de imagens, de forma a abranger diferentes cenarios com a presenga de
caruru e das principais plantas daninhas na cultura da soja, no estado do Rio Grande do
Sul. A escolha da rede neural You Only Look Once (YOLOV7) foi feita baseada na sua
rapida velocidade de processamento e capacidade de diferenciar objetos que estédo
sobrepostos. A YOLOv7 foi treinada e validada para detectar as seguintes classes: solo ou
palha; soja; caruru; magnoliopsidas (folha larga) e liliopsidas (folha estreita). O teste de
desempenho da rede foi apresentado através de matriz de confusdo. O banco foi composto
de 850 imagens com resolug¢ao de 1280x750 pixels. A partir dessas imagens foram obtidas
3733 anotacdes (labels). Desse total, 1175, 1045, 814 e 699 foram verificadas para as
classes de folha estreita, soja, caruru e folha larga, respectivamente. A precisao de
deteccdo da YOLOv7, em escala de 0 a 1, foi de 0,84; 0,82; 0,81; e 0,73 para as classes
soja, folha larga, caruru e folha estreita, respectivamente. Com o aumento do banco de
imagens, que sera a proxima etapa do projeto, o valor de precisao da rede YOLOvV7 tende a
aumentar. Pois quanto maior a diversidade de imagens, maior tende a ser a capacidade da
rede detectar de forma assertiva as plantas daninhas que estao presentes na area de
cultivo, para realizar o controle de forma localizada. Essa € uma tecnologia promissora para
o desenvolvimento de novas formas sustentaveis de controle de plantas daninhas.



