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Estacionar um carro é uma tarefa simples que praticamente todo motorista precisa realizar no seu 

dia a dia, e para que isso seja possível é necessário que haja uma vaga de estacionamento disponível. 

Encontrar essa vaga entretanto pode vir a se tornar algo demorado e cansativo dependendo do horário e 

lugar em que se deseja estacionar. Para resolver esse tipo de problema existem muitos trabalhos que 

propõem a segmentação das vagas manualmente ou através da detecção pelas marcações de 

estacionamento, porém, neste trabalho está sendo proposto um método para que através de câmeras torne-

se possível captar o fluxo de um pátio de estacionamento, e assim determinar as posições das vagas de 

estacionamento de forma automatizada, diferente dos outros trabalhos na área, e então assim conseguir 

auxiliar os motoristas na tarefa de encontrar um local adequado para estacionar. 
O método apresentado utiliza a posição dos carros estacionados ao longo de um determinado 

período de tempo para que uma rede neural encontre as vagas a partir de suas posições. No projeto foram 

utilizadas bases reais como a Common Object in Context (COCO)10, CNR-EXT6, Parking Lots Datasets 

(PLds)11, Unmanned Aerial Vehicle Benchmark-M (UAVDT-M)8, e Parking Lot Database (PKLot)7, com 

a relação de imagens utilizadas ilustrada na Tabela 1. Dessas imagens, excluindo as obtidas no banco de 

dados COCO, todas as outras tiveram seus carros segmentados manualmente através da ferramenta COCO 

Annotator, de forma a conseguir máscaras no padrão utilizado no projeto. Esse processo foi necessário 

pois tais imagens não possuíam segmentação (os contornos dos carros), que são necessários tanto para o 

treinamento quanto para o teste da rede utilizada. Esta foi uma das grandes dificuldades encontradas para a 

realização do projeto e para que trabalhos futuros não tenham esse problema as anotações produzidas 

serão disponibilizadas futuramente como contribuição deste projeto. 
Através da plataforma Google Colab, devido à falta de hardware adequado, e utilizando a rede de 

segmentação semântica Mask R-CNN9, o treinamento foi realizado com os bancos de imagens CNR-EXT 

e PLds, para a validação foram usados a COCO e a UAVDT-M, enquanto que os testes eram realizados na 

base PKLot, dessa forma eliminando viés da rede neural, ou seja, anteriormente a rede não possuiu 

nenhum tipo de contato com a base apresentada, e o algoritmo envolvendo todo esse processo será 

disponibilizado assim que ocorrer a publicação do artigo vinculado ao projeto. 
Foram obtidos bons resultados a partir dos testes feitos, como podemos observar nos quadros da 

figura 1, onde respectivamente podemos ver uma imagem sem alterações, uma segmentada por um 

humano, e uma com a segmentação obtida a partir da rede neural, com isso é possível constatar um 

resultado satisfatório obtido através do método proposto até mesmo no estacionamento mais difícil dentre 

os presentes nos bancos de dados utilizados. Como trabalhos futuros temos a utilização das segmentações 

obtidas para detecção das vagas de estacionamento, além de, por exemplo, ampliar a rede para detecção de 

vagas em vias públicas e para detectar outros tipos de veículos. 
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Tabela 1.  Relação de imagens usadas no projeto. 

 

 

 
 

Figura 1. Ilustração da segmentação humana e feita pela máquina. (a) Imagem original. (b) Segmentação 

realizada por um humano. (c) Segmentação realizada pela rede neural. 
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