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Navegacdo autbnoma de VANT por Rede Neural Autoconfigurada
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Atualmente, o uso de veiculos aéreos ndo tripulados (UAV), também conhecidos como
drones, estd aumentando. As aplicacfes estdo em diversas areas, como projetos de
engenharia, agricultura, pecuaria, monitoramento, e resgate. Uma das principais raz0es para
usar o UAV é seu custo menor quando comparado a aeronaves tripuladas. O voo de um
UAYV pode ser feito remotamente ou de forma autbnoma. Para a navegagdo autbnoma, um
Global O Sistema de Navegacao por Satélite (GNSS) é geralmente aplicado. No entanto,
um sistema GNSS pode sofrer interferéncia humana. Uma abordagem realizar a navegacéo
autdbnoma sem uso do sinal GNSS é estimar a posicdo do UAV usando fusdo de dados
combinando diferentes sensores. Uma solucdo para navegacdo autbnoma é apresentada
aplicando sensor de inércia e processamento de imagem, ambos sdo empregados para
estimar a posicao do drone; O processo de fusdo de dados é realizado por um procedimento
de inteligéncia computacional. Duas RNAs auto-configuraveis sao empregados aqui: para
extracdo de borda de imagem e um operador para fusdo de dados. Um computador hibrido
arquitetura é empregada para implementar a solugdo com CPU padrdo e FPGA (Field
Programmable Gate Array).
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