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1 Section 1. Introduc¢ao

1. Introducao

O presente relatorio, complementar a primeira entrega, referente ao més 12, do Entregavel 2.2.
Pacote de software ROS - Percecao artificial na constru¢ao, tem como objetivo documentar os desen-
volvimentos atuais, com destaque para as funcionalidades implementadas no ambito das tarefa T2.2,
0s marcos ja alcangados e as etapas em curso.

Com vista a assegurar a transparéncia e facilitar a colaboracdo entre parceiros, o repositorio
do projeto encontra-se disponivel no GitLab do CRIARTE, na pasta correspondente a atividade 2

(https://gitlab.ingeniarius.pt/criarte/a2/Camera-Processor-ros2). Neste espago, ¢ possivel consultar o

codigo-fonte e todos os ficheiros associados ao Pacote ROS2. Por se tratar de um entregavel com
nivel de divulgacdo “Confidencial”, o acesso ao repositdrio requer autorizagdo de um membro admi-
nistrador do consorcio.

Para garantir a reprodutibilidade do ambiente de desenvolvimento e evitar problemas relaciona-
dos com diferentes versoes de software, o Pacote ROS2 foi desenvolvido num Docker container,

permitindo que todos os parceiros possam executar e testar o cédigo de forma consistente.


https://gitlab.ingeniarius.pt/criarte/a2/Camera-Processor-ros2




3 Section 2. Progresso Atual do Pacote ROS2

2. Progresso Atual do Pacote ROS2

O Pacote ROS2 encontra-se numa primeira fase de desenvolvimento, periodo em que foram defi-
nidas e desenvolvidas algumas funcionalidades necessarias e estruturais para aquela que sera a solu-
¢ao final.

Atualmente, existem quatro nos: um noé denominado ‘camera’, que simula uma camara no ambi-
ente real através de videos que foram gravados nesses ambientes. A cdmara processa cada frame do
video e publica-o num tdpico, topico este que € subscrito pelos outros trés nos: “color processor”,
“person_processor” e “pose_processor”’.

O Color Processor trata-se de um n6 simples que captura o frame publicado pelo n6 “camera” e
deteta a existéncia de uma determinada cor.

O Person Processor trata-se de um n6 que também captura o frame ¢ deteta a existéncia de pessoas
através do algoritmo YOLO. Neste nd existe também, numa fase muito inicial, a atribuicao de /ds,
identificador Gnicos, as diversas pessoas existentes na camara tendo em conta o seu esqueleto.

O Pose Processor, tal como os outros dois nds, captura o frame e publica a pose identificada pelas
pessoas; por pose entende-se uma das trés posigdes seguintes: deitada, de pé ou sentada.

Na tabela seguinte, Tabela 1-Pacote ROS2, encontram-se resumidas as principais caracteristicas e

funcionalidades de cada um dos nos descritos

Tabela 1-Pacote ROS2
Pacote Nome No Proposito
camera camera_publisher Publica frames do video com o intuito de si-
mular a cdmara no mundo real
camera-processor color_processor Processa frames para detetar cores e publica
os resultados
person_processor Processa frames para detetar pessoas e pu-
blica os resultados
pose_processor Processa frames para detetar as poses das

pessoas e publica os resultados

Por ultimo, e em sintese, ¢ apresenta a arquitetura do Pacote ROS2 na Figura 1- Arquitetura

Pacote ROS2, onde se encontram representados os nos, os topicos publicados e os topicos subscritos.
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