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RESUMO: Neste trabalho analisa-se o desempenho do modelo YOLO-NAS (You Only Look
Once - Neural Architecture Search) na detec¢do, em imagens, de maquinas agricolas
autopropelidas. A deteccdo de objetos, importante campo de estudo de visdo computacional,
visa identificar e localizar objetos especificos em imagens. O YOLO ¢ um algoritmo de redes
neurais CNC (Convolutional Neural Network) que permite a detec¢do de objetos contidos em
imagens. NAS ¢ uma técnica, de Aprendizado de Méaquina (Machine Learning), utilizada para
automatizar projetos de redes neurais. Neste trabalho, para detectar maquinas agricolas por
meio de imagens, utiliza-se um conjunto de dados com 311 imagens. Os resultados obtidos, do
modelo YOLO-NAS, foram analisados por meio da pontuacdo de confianca. Verificou-se, por
meio de imagens de teste, que 0 modelo YOLO-NAS obteve um bom desempenho.

PALAVRAS-CHAVE: Deteccdo de objetos, Imagens, Aprendizado de maquina

PERFORMANCE ANALYSIS OF YOLO-NAS MODEL IN DETECTING SELF-
PROPELLED AGRICULTURAL MACHINES

ABSTRACT: This work analyzes the performance of the YOLO-NAS (You Only Look Once
- Neural Architecture Search) model in detecting self-propelled agricultural machines in
images. Object detection, an important field of study in computer vision, aims to identify and
localize specific objects in images. YOLO is a CNC (Convolutional Neural Network) neural
network algorithm that allows the detection of objects contained in images. NAS is a Machine
Learning technique used to automate neural network projects. In this work, to detect agricultural
machines through images, a dataset with 311 images is used. The results obtained from the
YOLO-NAS model were analyzed using the confidence score. It was verified, through test
images, that the YOLO-NAS model performed well.

KEYWORDS: Object detection, Images, Machine learning

INTRODUCAO: Algoritmos de detec¢io de objetos, por meio de imagens, obtiveram um
avango significativo nos tltimos anos. Recentemente, foram langados novos modelos baseados



na arquitetura NAS. Entre esses modelos, de detec¢@o de objetos por imagens, tem-se o YOLO-
NAS (You Only Look Once - Neural Architecture Search). O YOLO-NAS ¢ um modelo de
detec¢do de objetos poderoso e versatil, capaz de atender a diversas aplicacdes. Este modelo
permite, de maneira automatica, a busca por uma arquitetura de rede mais adequada a deteccao
de objetos. Oferecendo vantagens de facilidade de wuso, velocidade e precisdao
(KHVEDCHENYA; SAHOTA, 2023; OLIVEIRA, 2023; REDMON et al., 2016). O transito
de maquinas agricolas em rodovias pavimentadas, situacdo comum em cidades onde o
agronegocio e a principal atividade econdmica, podem causar acidentes, congestionamentos,
entre outros problemas para a circulagdo de veiculos e pessoas. Assim, modelos de detec¢ao de
imagens aéreas, de maquinas agricolas autopropelidas, podem colaborar, com O6rgdos
fiscalizadores, na identificagdo dessas méquinas nas estradas do pais. Neste contexto, este
trabalho tem como objetivo analisar o desempenho do modelo YOLO-NAS na deteccdo, em
imagens, de maquinas agricolas autopropelidas.

MATERIAL E METODOS: Utilizou-se neste trabalho, para detecgdo de maquinas agricolas
autopropelidas, uma base de dados com trezentos e onze (311) imagens aéreas. O banco de
imagens foi separado da seguinte forma: 70% das imagens utilizadas para treinamento, 20%
das imagens para validagdo e 10% das imagens para teste do modelo. Na Figura 1 apresenta-se
uma amostra da base de dados utilizada neste trabalho.

FIGURA 1. Amostra da base de dados (Maquinas Agricolas). Fonte: Zeppelin (2021).

Observa-se que a estratégia, de treinamento do modelo YOLO-NAS, consistiu da utilizagdo de
pesos pré-treinados no COCO. COCO ¢ uma base de dados muito utilizada para treinar modelos
deep learning para deteccdo de objetos (HUANG et al., 2017). Na sequéncia, a partir das
configuragdes obtidas inicialmente, obteve-se a atualizacdo dos pesos durante o treinamento.
Para melhorar a generalizacdo do modelo, durante a etapa de treinamento, foi aplicada a técnica
de data augmentation (DetectionRandomAffine). Esta técnica, através da criagdo de novas
amostras, a partir de modificagdes das existentes, aumenta quantidade de dados de treinamento
(DISTRITO, 2023). As modifica¢des nas imagens existentes sdo realizadas através de rotagoes,
espelhamentos, mudancas de brilho, saturacao, etc.

RESULTADOS E DISCUSSAO: A pontuacio de confianga indica a probabilidade de uma
previsao estar correta. A pontuacdo ¢ dada pela seguinte equacao (GUILLEMELLE, 2023):



C= Pr(classe)*IloU (1)

Onde: Pr(class) ¢ a probabilidade de um objeto pertencer a esta classe e [oU ¢ a pontuagdo de
interse¢do na unido entre a caixa prevista e a caixa de detec¢ao verdadeira. Nas Figuras 2 e 3
apresentam-se, como exemplo, a identificacdo, em imagens, de maquinas agricolas
autopropelidas. Observam-se, nestas figuras, pontuacdes de confianca de 0.78 e 0.64, indicando
que a probabilidade da previsdo, nas duas imagens, estarem corretas sao de 78% e 64%.
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FIGURA 2. Detec¢ao de maquina agricola (C=0.78). Fonte: Siebert (2020).

maquinc—agricola 0.64




FIGURA 3. Detec¢ao de maquina agricola (C=0.64). Fonte: PWC (2018).

Observa-se que as pontuagdes de confianca podem ser tteis para entender o nivel de certeza do
algoritmo, mas ndo devem ser interpretadas como prova definitiva da precisdo de uma previsao.

CONCLUSOES: Este estudo analisou o desempenho do modelo YOLO-NAS na detecgio, em
imagens, de maquinas agricolas autopropelidas. Utilizou-se, no desenvolvimento do modelo,
311 imagens, para treinamento, valida¢do e teste. Inicialmente, realizaram-se as etapas de
treinamento e validagdo. O modelo YOLO-NAS passou pela etapa de treinamento e validagao
utilizando um conjunto de dados com 401 imagens, 311 para treinamento e 90 para validacao.
Na sequéncia, observou-se, por meio de imagens do conjunto de teste (42), a boa capacidade
do modelo YOLO-NAS na detec¢do, em imagens, de maquinas agricolas autopropelidas.
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