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RESUMO: Segundo o IBGE 2010, o Brasil possui 6,5 milhdes de pessoas com deficiéncia visual dos quais 582 mil séo
cegos; no mundo sdo cerca de 286 milhdes de deficientes e entre esses 39 milhdes sdo cegos. O cotidiano do deficiente
visual nas ruas é um desafio. Eles estdo expostos ao trafego veicular, de outros pedestres e de animais, deixando-os em
posi¢do vulneravel e mais propensos a sofrerem acidentes. O presente trabalho visa estudo e desenvolvimento de um
dispositivo mecatrénico de assisténcia para pedestres cegos com o intuito de contribuir com a acessibilidade, para com
0S mesmos, nas vias publicas. O artigo contém aplicacdo de visdo computacional, desenvolvimento em CAD do
dispositivo, e simulagdes apoiadas em ferramentas CAE desenvolvidas em Matlab e Proteus. Esse projeto conta,
também, com a utilizacdo de cdmera esportiva e uma placa controladora Raspberry Pi, bem como um sistema de alerta
mecanico composto por motores de vibracdo. Para a aplicagdo de visdo computacional serd utilizado o algoritmo INRIA
treinado e testado com seu respectivo conjunto de dados, composto por imagens sequenciais e anotacfes. O algoritmo
sera simulado em ambiente do Matlab com auxilio de compilador Microsoft Visual C++, utilizando-se também de
ferramentas aplicadas a Matlab desenvolvidas pelo Instituto de Tecnologia da Califérnia.
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