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RESUMO

Neste projeto foi avaliado tanto o uso de redes Neurais Artificiais quanto o uso do
Filtro de Kalman aplicado o rastreamento de alvos com trajetorias tridimensionais.
Rastreamento de alvos mdveis € de interesse para aplicacdes em diversas dreas, tais como:
sistemas de vigilancia de bancos, radar, sonar, automag¢do industrial, etc. Simulagdes foram
feitas com a intencdo de simular medi¢des de distancia por sensores elétricos de posi¢do. A
identificacdo do alvo movel e o rastreamento do alvo mével foram realizados através de uma
rede neural Kohonen combinada com o Filtro de Kalman, respectivamente como uma
ferramenta principal na etapa de identificagdo e rastreamento e um mecanismo auxiliar para
fornecer um estado adicional da posi¢do futura do objeto-alvo em deslocamento para compor
a rede neural Kohonen. A rede Kohonen é um tipo de rede com aprendizado nio
supervisionado, onde os neuronios disputam entre si pelo treinamento de suas sinapses,
apresentando desta forma um aprendizado competitivo. Visto que a rede neural Kohonen gera
sua propria saida a partir de padrdes de entrada, ela funciona como um sistema dindmico onde
as saidas estdo disponiveis para analise de seu comportamento dindmico. Quando alvos se
cruzam, ou quando mais de um neurdnio se aproxima de um alvo, podem ocorrer falhas no
treinamento, como a troca de neurdnios rastreadores. O filtro de Kalman, por sua vez, ¢
aplicado a rede neural como uma ferramenta auxiliar no treinamento ao fornecer uma
estimacdo da posi¢do do alvo através de um estado adicional. O Filtro de Kalman ¢ um filtro
que realiza a estimativa dos estados futuros de um sistema dindmico, sendo que para isso ele
utiliza os estados anteriores medidos neste sistema através de uma etapa de Predicdo
(propagagdo no tempo) e uma etapa de atualizagdo (corre¢do das estimativas). Na etapa de
predigdo, o filtro utiliza estados anteriores medidos no sistema para propagar no tempo uma
estimativa dos estados futuros do sistema dindmico. Quando as medidas se tornam
disponiveis na saida do sistema, o filtro as utiliza para corrigir as estimativas. Nas primeiras
estimativas, o filtro possui uma covaridncia de erro inicial qualquer, e, conforme o processo
de Predi¢do/Atualizagdo ¢ realizado, este erro converge para um valor minimo. Assim, a cada
instante, ele converge para os estados reais do sistema, sendo que, quando o isto ocorre temos
uma estimativa otima do sistema. Simula¢des foram feitas com conjuntos de pontos
simulando medidas de sensores elétricos de posi¢do. O sistema se mostrou eficiente, sendo
que a rede neural realiza com sucesso o rastreamento em casos de cruzamentos de trajetorias
com multiplos objetos-alvo.
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