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Monitorar a saiude das infraestruturas de engenharia civil, incluindo a detecgdao precoce de
rachaduras, é crucial para garantir seguranga e durabilidade [6]. No entanto, a detecgao e locali-
zacao de rachaduras sdo processos dispendiosos, demorados e suscetiveis a falhas humanas [1]. A
industria da construgao 4.0 surge como uma solugao, integrando sistemas avancados de produgao
industrial e tecnologias digitais para remodelar o ciclo de construgao, opera¢ao e manutengio [2].
Dentro desse cenario, a Inteligéncia Artificial (IA) desempenha um papel crucial, especialmente
com o uso de métodos de Machine Learning em sistemas de visao artificial [4]. Isso permite que o
computador aprenda com os dados com pouca ou nenhuma intervengao humana [3].

Com o avango da visdo computacional e da robética movel, cresce a necessidade por aprimora-
mentos técnicos, ressaltando o papel crucial do Deep Learning [5]. Varias propostas na literatura
visam a construcao de robo6s auténomos com visao computacional, direcionados & automatizacao
da inspegao na construgao civil, como evidenciado em estudos como [7-9]. Assim, este trabalho tem
como objetivo a criagao de um sistema de visao computacional com inteligéncia artificial aplicavel
em um robd moével de baixo custo, visando a inspecao de rachaduras em edificagoes.

A metodologia deste trabalho foi desenvolvida em trés etapas distintas: (1) selegao do dataset;
(2) planejamento de experimentos na plataforma Edge Impulse; e (3) analise de resultados. Na
primeira etapa, o conjunto de dados do Concrete Crack Images for Classification* foi escolhido. A
partir disso, foram selecionadas 16.000 imagens, divididas igualmente entre as duas classes (paredes
e rachaduras), reservando 20% dos dados para os experimentos de teste. Em seguida, a plataforma
online Edge Impulse foi empregada, fornecendo uma variedade de algoritmos de machine learning
ja implementados. O treinamento comegou com o uso da rede neural convolucional MobileNet,
disponivel na plataforma Edge Impulse com pesos pré-treinados no dataset ImageNet.

Com o objetivo de encontrar o melhor modelo para classificagao, foram realizados treinamentos
com diferentes configuragoes. A Tabela 1 apresenta os resultados dos experimentos com diferentes
combinagoes de hiperparametros.

Tabela 1: Resultados.

Modelo Arquitetura N° de imagens  Ciclos TA Acurécia
1 MobileNetV2 96x96 0.35 3000 15 0,0005  98,70%
2 MobileNetV2 96x96 0.35 16000 15 0,0020  99,62%
3 MobileNetV1 96x96 0.25 16000 20 0,0030  99,70%
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4Link do dataset: https://data.mendeley.com/datasets/5y9wdsg2zt /2
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Ao analisar os dados da Tabela 1, destaca-se o desempenho do modelo 3, obtendo uma acuracia
de 99,70%. Este resultado ressalta a eficacia e a confiabilidade desse modelo em relagido aos
demais avaliados. A analise revela que a arquitetura MobileNetV1 96296 0.25, com uma taxa de
aprendizado (TA) de 0,0030 e 20 ciclos de treinamento, apresentou um desempenho superior na
classificagao durante os testes. De um total de 1600 imagens da classe rachadura, a configuragao
selecionada acertou 1595 amostras no teste, demonstrando alta capacidade do modelo treinado
para o reconhecimento dessa manifestagao patoldgica da construgao.

Em trabalhos futuros, planeja-se aprimorar o modelo por meio da exploracao de diversas com-
binacoes de hiperparametros. Além disso, pretende-se desenvolver um prototipo de um robd movel,
desde a concepcao do seu design 3D até a impressao e montagem de seus componentes. Esse pro-
totipo sera utilizado para realizar testes em ambientes reais, visando avaliar a eficadcia do modelo
na detecgao e classificacao de rachaduras em edificagoes.
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