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Reconhecimento de placas de transito

» Auxilio a automatizacao da navegacao de veiculo [1]

 Quase 30% dos acidentes nas estradas ocorrem entre
17h e 20h, periodo de transicao entre dia e noite por
dificuldades em enxergar com pouca luminosidade
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Imagens

e Gerados pelo computador

o Simplificam o exercicio

o Obtidas mais facilmente

o 20 de cada placa e 20 sem placa
4 Placas

o Parada obrigatoria

o Vire a esquerda

o Vire a direita

o Siga em frente
e 1 Grupo sem placa

o Serve para medir a diferenciabilidade entre placas e nao-

placas




Reconhecimento de placas de transito
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Pre-processamento

 Deteccao da borda [2]
e Dessaturacao
* Principal Component Analysis[3]




Resultados




Topologia da rede neural

Hidden Layer Output Layer

Input P F

Q9

Numero de neurdnios da camada escondida - 10
Numero de neurdnios da camada de saida - 5

« Numero de entradas - 99

« Numero de saidas - 5




Erro quadratico médio x Numero de
neuronios

ECM x Murmero de neuronios

* Vermelho -
Conjunto de teste

e Azul - Conjunto
de treino
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Porcentagem de acerto x NUmero de
autovetores




Matriz de confusao

Training Confusion Matrix WValidation Confusion Matrix
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Porcentagem de acerto com a
variagao de neuronios e
autovetores




Discussao

* Projeto simplificado

* Foi considerado gue as placas ja haviam

passado por um processo de pré-processamento;

* Busca por features melhores poderia levar a
resultados mais gerais;

* Porém, para o projeto, as PCAs foram
satisfatdorias como fol mostrado nos resultados
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