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Comentarios

Neste artigo, trata-se dos Unmanned Aerial Vehicles (UAVS) com a deteccéo de objetos
em tempo real. Com o passar dos anos, o interesse nesta area aumenta cada vez mais. Para
o desenvolvimento de sistemas autdbnomos, a deteccdo em tempo real € de extrema
importancia. Aqui, o diferencial positivo é a consideracdo de multiplos objetos e o
aprendizado a partir raw pixel data, mesmo exigindo mais treinamento. Para isto, ha a
utilizacdo do ImageNet, padgina com milhares de imagens. Ao invés de implementar todas
as técnicas diretamente no UAV, elas sdo direcionadas para uma nuvem remota,
reduzindo custos. Para a detec¢do dos objetos, utilizou-se Convolutional Neural Networks
(CNNS). Interessante destacar 0 modo como a Tabela 1 foi exposta, deixando claro os
métodos e dados importantes. A parte experimental é bem escrita e mostra as diversas
tentativas realizadas, gerando confianca no trabalho. Houve comparacéo de capacidades
entre Faster R-CNNS e dois state-of-the-art (YOLO e SSD). Os autores realizam uma
série de experimentacdes com o mesmo dataset, desta forma ha uma comparacéo justa e
de confianca. Destaque para como a Figura 6 foi elaborada, de forma autoexplicativa. O
modo de escrita, que retoma, compara e explica € forte neste artigo; sendo, entéo, de facil
entendimento. Ha, também, um excelente banco de referéncias. Apresenta, até o

momento, 17 citacles, visto no site da IEEE.
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