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Estimar a distancia entre o ponto de observacao e os objetos no ambiente é parte crucial
no desenvolvimento de diversas aplicagoes robdticas.

Atualmente, o LiDAR (Light Detection and Ranging) é um dos principais sensores res-
ponsaveis pela estimativa de profundidade. Com margem de erro de 2 centimetros a 200
metros do alvo nos modelos mais avancados, fornece informacoes precisas quanto a pro-
fundidade dos objetos nas cenas observadas. Em contrapartida, o alto custo de produgao
inviabiliza a utilizagao em larga escala do LiDAR, pois a necessaria redundancia de sensores
em veiculos autonomos, por exemplo, os torna comercialmente inviaveis.

Imagens digitais, monoculares e binoculares (captadas a partir de duas cameras obser-
vando a mesma a cena de pontos de vista ligeiramente distintos), apresentam indicadores
visuais (depth cues). A aplicagao de técnicas de Visao Computacional no processamento de
tais imagens permite inferir a profundidade da cena observada. Ainda que possuam alta re-
solugao, cameras digitais sao mais acessiveis e baratas em comparacao ao LiDAR. Por outro
lado, o custo computacional, diretamente proporcional a resolucao das imagens processadas,
e a baixa precisao em comparacao ao LiDAR dificultam a utilizagdo de tais técnicas em
aplicacoes comerciais.

Observando tal cendrio, o presente trabalho aplica Deep Learning na obtencao do mapa
de profundidade da cena observada. Os experimentos atuais, realizados com imagens estéreo
provenientes do DrivingStereo' Dataset atingiram 54 % de acurdcia, medida a partir da com-
paragao entre o mapa de profundidade real (fornecido pelo dataset) e o mapa gerado pelo
modelo. O modelo atual consiste em uma Rede Neural Siamesa com 2 sub-redes compostas
por camadas convolucionais, responsaveis por processar a imagem esquerda e direita simul-
taneamente. O resultado passa por uma camada de concatenacao e é utilizado como semente
para uma Rede GAN (Generative Adversarial Network), que gera o mapa de profundidade
da cena observada.
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