Identificacao e segmentacao de risers em plataformas offshore

INTRODUCAO

Enquanto as tecnologias RPAS (Remotely Piloted Aircraft
System) prosperam, alguns estudos estdo focados para usar este
dispositivo em medigOes industriais de alta precisdo, como por
exemplo no auxilio de inspecdes em plataformas offshore de
producéo de petrc’)leo e gas.
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OBIJETIVOS

O objetivo deste trabalno € mostrar como técnicas de
processamento de imagens classicas e deep learning, baseadas em
CNNs, podem contribuir no processo de fotogrametria para
realizar inspecOes geométricas de risers em plataformas offshore.
Utilizou-se como referencia e banco de dados para treinamento da
rede um dataset real com aproximadamente 997 imagens.
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METODOS

Realizou-se a deteccdo dos risers através de técnicas classicas de visdo computacional e rede neurais convolucionais, conforme a sequencia
a sequir:
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Detecc¢ao através de métodos cassicos de visao computacional
* Borramento de Imagem - Gaussian Blur
® Reducdo de variacbes de textura na imagem
 Equalizacao Histograma - CLAHE
® Equalizagdo para destacar objetos, em escala de cinza, na imagem

 Erosao com kernel vertical - Erode
®* Utilizado para acentuar objetos verticais

 Detector de bordas de Canny — Canny edge
® Detecgdo de borda entre objetos

* Linhas de Hough — HoughLines

® Geragdo de linhas na imagem apos detecgdo de borda. Remocgdo das linhas proximas e com inclinagbes acima de um limar especificado.
* Segmentacao por COR —inRange
®* Verificacdo se objeto entre duas linhas esta dentro do limar de cor. Testado em diferentes espagos de cor (RGB, HSV, YCbCr)
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Detec¢ao através de redes neurais convolucionais:
* Yolov5s

® Arquitetura nano,
®*  Arquitetura small,

* Detectron2
®  Arquitetura Base-RCNN-FPN

RESULTADOS

As tecnicas classicas ndo foi capaz de detectar os risers, conforme apresentado nas imagens da esquerda. Por outro lado, as deteccOes
eralizadas com as redes neurais foram capaz de detectar os risers de tal forma que o Detectron2 apresentou melhor desempenho, seguido do
Yolo v5 nano e Yolo v5 small, os mAP dos processamentos sdo apresentados na tabela a direita. Entretanto quando apresentado imagens de
simulacro de risers a arquitetura Yolo ndo pode identificar o objeto em questéo, diferente da arquitetura Detectron2

mAP @ mAP @ 0.5
0.5:0.95

Yolo v5 0.982 0.905
nano

Yolo v5 0.984 0.92
small

Detectron2 0.919 0.960
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CONCLUSOES

Os processamentos baseados em técnicas classicas de visdo
computacional ndo apresentou um resultado satisfatorio,
possivelmente porque o costado do navio apresenta uma textura
muito proxima a do riser dificultando assim a duferenciacdo dos
dois elementos presentes nas imagens.

A partir dos resultados encontrados € possivel considerar que em
grande parte das imagens a rede neural cumpriu o papel de
Identificacdo e segmentacao dos risers.

Este € um passo importante, pois permite a utilizacdo desta
Informacao no processo de medicdo dos componentes, por
exemplo executando algum processo que enfatize os objetos de
Interesse.

Estas informacbes podem ser utilizadas durante o processo de
medicdo servindo como referéncia para auxilio na navegacao ou
até mesmo automatizando as trajetorias de medicao.
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