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RESUMO

A identificacdo de alvos moveis através da combinacdo de redes neurais
artificiais do tipo Kohonen e o filtro de Kalman foi estudada neste trabalho. Com esta
abordagem podemos identificar a trajetéria do objeto-alvo pela utilizagdo da rede neural
enquanto o filtro de Kalman estima a posi¢do do alvo para que o sistema possa realizar
o rastreamento diante de cruzamento das trajetérias. A rede Kohonen ¢ uma rede neural
de aprendizado ndo-supervisionado, capaz de agrupar os dados de entrada de acordo
com a sua similaridade. O agrupamento se da através do treinamento competitivo de
forma que, quando uma entrada ¢ apresentada a rede, os neurdnios competem entre si e
o neurdnio vencedor ¢ ativado de forma a se aproximar do conjunto de pontos,
identificando sua trajetdria enquanto os neurdnios perdedores recebem um treinamento
de forma a se afastarem do neurdnio rastreador para nio prejudicar o rastreamento. Os
padroes de entrada e a posicdo inicial dos neurdnios sdo criados aleatoriamente pelo
algoritmo, a quantidade de neurdnios, tamanho do deslocamento dos pontos e o
coeficiente de aprendizado (learning rate) sdo dados pelo usuario. A fim de minimizar
condi¢des que possam confundir os neurdnios e serem prejudiciais ao rastreamento, tais
como, cruzamento dos alvos, mais de um neurdnio se aproximando de um mesmo alvo,
ou um Unico neurdnio tentando convergir para dois padrdes distintos, o Filtro de
Kalman sera empregado. Desta forma, enquanto a rede neural é empregada para
identificar o alvo movel, o Filtro de Kalman ¢ empregado para estimar o
comportamento futuro do movimento do objeto. O filtro de Kalman é implementado
através de um conjunto de equacdes que, utilizando estados anteriores, permite estimar
o estado futuro reduzindo continuamente a covaridncia de erro a cada vez que ¢
executado. O filtro realiza este processo de estimacdo em duas fases: predi¢do e
atualizacdo. Na fase de predicdo, o filtro utiliza os estados anteriores do sistema
dinamico para propagar no tempo uma estimativa a priori do estado futuro e uma matriz
de covariancia de erro. Ja na fase de atualizacdo, a saida do sistema se torna disponivel e
o filtro a utiliza para corrigir a predi¢do dos estados e a matriz de covariancia de erro. O
algoritmo foi implementado para rastrear diferentes trajetorias suaves de alvos moveis
representados por pixels que definiam o objeto movel. Em seguida, o0 movimento de um
avido foi utilizado para a identificag¢@o de sua trajetdria e dos estados futuros. Em todos
os casos, o algoritmo se mostrou eficiente, sendo que a rede neural realizou o
rastreamento do alvo-mdvel, e o filtro de Kalman estimou a posi¢do do neurdnio
rastreador com sucesso.
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