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(57) Resumo: METODO E SISTEMA DE DETECCAO DE RESIDUO ALIMENTAR. A invencéo refere-se a um sistema (1) para
detectar produtos relacionados a alimentos (2) antes de serem descartados, o0 sistema compreendendo: uma ou mais cameras
(11); uma unidade de exibi¢do (12); um dispositivo de computagdo (13) que estd comunicativamente conectado as cameras e a
tela; e uma balanga (3) que esta comunicativamente conectada ao dispositivo de computacao, a balanca contendo uma lixeira
(31), em que as cameras obtém uma imagem ou um video dos produtos quando os produtos estiverem dentro de um campo de
visdo das cameras e antes que os produtos estejam na lixeira, a balanga configurada para pesar os produtos na lixeira, e em que
o dispositivo de computacdo obtém informagdes sobre os produtos a partir da imagem ou video obtido pela aplicagdo de um
algoritmo de reconhecimento de imagem, recebe o peso da balanga, e gera e emite dados na unidade de exibicao, os dados
sendo baseados nas informagdes sobre os produtos e o peso.
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“METODO E SISTEMA DE DETECCAO DE RESIDUO ALIMENTAR”

CAMPO TECNICO

[001] A presente invengao se refere a um sistema e um método para detectar
produtos relacionados a alimentos e a uma unidade de exibigdo para uso no siste-
ma.

TECNICA ANTERIOR

[002] Os locais que trabalham com alimentos muitas vezes se deparam com
o residuo alimentar por ter que jogar fora os alimentos que passaram do prazo de
validade ou restos apdés o consumo ou preparagao. Um exemplo desse local € um
restaurante, onde o residuo alimentar pode ser gerado por clientes que deixam co-
mida em seus pratos, na cozinha tendo restos apds o preparo dos jantares, ou no
estoque tendo comida ultrapassando o prazo de validade.

[003] E necessario reduzir o residuo alimentar. A percepcdo no residuo ali-
mentar pode ser usada por um restaurante, por exemplo, para otimizar o planeja-
mento, a dosagem e o gerenciamento de estoque, resultando em uma compra mais
eficiente de alimentos e agindo de maneira mais ecoldgica. Outros exemplos de lo-
cais que podem se beneficiar da percepc¢éo sobre o residuo alimentar sao fornece-
dores, industria de catering, hospitais, instituicdes de saude e, geralmente, qualquer
local envolvido na preparagao de alimentos.

SUMARIO

[004] De acordo com um aspecto da invengao, € proposto um sistema para
detectar produtos relacionados a alimentos antes de serem descartados. O sistema
pode incluir uma ou mais cameras. O sistema pode ainda compreender uma unidade
de exibicdo. O sistema pode adicionalmente compreender um dispositivo de compu-
tacdo que esta comunicativamente conectado a uma ou mais cameras e a unidade
de exibicdo. O sistema pode adicionalmente compreender uma balanga que esta

comunicativamente conectada ao dispositivo de computagdo. A balanca pode ser
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configurada para conter uma lixeira. A balanga pode ser separavel da lixeira, por
exemplo, simplesmente colocando qualquer lixeira na balanca. A balanca pode ser
integrada na lixeira. A lixeira pode ser uma lixeira reciclavel. As uma ou mais came-
ras podem ser configuradas para obter uma imagem ou um video dos produtos rela-
cionados a alimentos quando os produtos relacionados a alimentos estiverem dentro
de um campo de visdo de uma ou mais cameras e antes que os produtos relaciona-
dos a alimentos estejam na lixeira. Vantajosamente, isso permite que os restos de
comida sejam detectados antes de serem misturados com outros residuos alimenta-
res na lixeira. A balanca pode ser configurada para obter informagdes de peso dos
produtos relacionados a alimentos quando os produtos relacionados a alimentos es-
tdo na lixeira. O dispositivo de computagao pode ser configurado para obter informa-
¢bes sobre os produtos relacionados a alimentos a partir da imagem ou video obtido
aplicando um algoritmo de reconhecimento de imagem. Este algoritmo de reconhe-
cimento de imagem pode ser executado localmente no dispositivo de computagao ou
remotamente em um servidor remoto ao qual o dispositivo de computacao pode ser
comunicativamente conectado. O dispositivo de computagdo pode ser configurado
para receber as informacdes de peso da balancga. O dispositivo de computacéo pode
ser configurado para gerar e enviar dados na unidade de exibigdo, em que os dados
sao baseados nas informagdes sobre os produtos relacionados aos alimentos e nas
informagdes de peso.

[005] Os produtos relacionados a alimentos sao normalmente restos alimen-
tares, mas também podem incluir outros objetos que devem ser descartados, como
plasticos, papel, guardanapos, papelédo e talheres (descartaveis). Os produtos rela-
cionados a alimentos podem incluir uma caixa, prato ou outro item de bandeja em
que os descartaveis sdo colocados, que podem ser detectados junto com os descar-
taveis, e inseridos para o algoritmo de reconhecimento de imagem para melhorar a

deteccgao de restos alimentares ou outros descartaveis.
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[006] Em uma modalidade, o dispositivo de computacéo pode ser comunica-
tivamente conectado a um servidor remoto. O dispositivo de computagado pode ser
configurado para transmitir a imagem ou video obtido para o servidor remoto para
aplicar o algoritmo de reconhecimento de imagem. O dispositivo de computag¢ao po-
de ser configurado para receber as informagdes sobre os produtos relacionados a
alimentos do servidor remoto. O servidor remoto pode ser implementado como um
servidor de computacdo em nuvem ou servigo de computagcdo em nuvem.

[007]Em uma modalidade, o dispositivo de computagao pode ser adicional-
mente configurado para armazenar uma ou mais das informagdes sobre os produtos
relacionados a alimentos, as informagdes de peso, os dados de saida e o registro de
hora em um armazenamento de dados do servidor remoto. Isso permite que o resi-
duo alimentar seja analisado ou mapeado ao longo do tempo. Isso também permite
que recomendagdes sejam geradas com relagdo a minimizag&o do residuo alimentar
detectado ao longo do tempo.

[008] Em uma modalidade, o dispositivo de computagao pode ser configura-
do para apresentar uma ou mais perguntas na unidade de exibicado sobre um ou
mais objetos na imagem ou video obtido no caso do algoritmo de reconhecimento de
imagem ser incapaz de identificar um ou mais dos alimentos relacionados produtos
da imagem ou do video. A unidade de exibicdo pode compreender uma interface de
usuario, preferivelmente na forma de uma interface de tela de toque, para receber a
entrada do usuario em resposta a uma ou mais perguntas. A resposta pode ser usa-
da pelo algoritmo de reconhecimento de imagem para melhorar a detecgdo de um
Oou mais objetos.

[009]Em uma modalidade, uma ou mais cadmeras podem ser configuradas
para obter automaticamente a imagem ou o video quando os produtos relacionados
a alimentos estdo dentro do campo de visdo de uma ou mais cameras ou sensores

de profundidade, em uma posi¢cao substancialmente fixa por uma quantidade minima
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dindmica de tempo necessaria para a detec¢ao bem-sucedida. O usuario pode rece-
ber retorno audiovisual apos a detecgao bem-sucedida do ingrediente. A posigao fixa
pode ser qualquer posicao dentro do campo de visdo e € normalmente definida pela
localizagdo em que um usuario segura os produtos relacionados a alimentos sob
uma ou mais cameras antes de joga-los na lixeira.

[010]Em uma modalidade, os dados de saida podem compreender uma ra-
zao de diferentes produtos relacionados a alimentos. Os diferentes produtos relacio-
nados a alimentos podem ser detectados pelo algoritmo de reconhecimento de ima-
gem. A razdo pode ser baseada nas informagdes de peso. Assim, combinando as
informagdes de peso e o algoritmo de detecgdo de imagem, a razdo dos diferentes
produtos relacionados a alimentos apresentados a camera e a balanca pode ser ob-
tida.

[011]Em uma modalidade, uma ou mais cameras podem compreender uma
camera de imagem estereoscopica para obter informagdes 3D sobre os produtos
relacionados a alimentos a partir da imagem ou do video.

[012]Em uma modalidade, o algoritmo de reconhecimento de imagem pode
ser configurado para obter informagdes volumétricas a partir das informagdes 3D. O
dispositivo de computagao pode ser configurado para obter uma estimacéo de peso
dos produtos relacionados a alimentos com base nas informagdes volumétricas. A
camera estereoscoépica pode substituir a balanca. A estimacdo de peso pode ser
usada em vez das informagdes de peso. Assim, o sistema pode ser realizado sem
balanga ao usar uma camera estereoscopica.

[013]Em uma modalidade, uma ou mais cameras podem compreender uma
camera de imagem hiperespectral para obter informag¢des da substancia sobre os
produtos relacionados a alimentos a partir da imagem ou do video. Exemplos nao
limitativos de informagdes sobre a substancia s&o os niveis de gordura, proteina e

acgucar nos restos alimentares.
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[014]Em uma modalidade, o sistema pode adicionalmente compreender um
sensor de profundidade, por exemplo, um sensor de profundidade ultrassénico ou
sensor de profundidade baseado em laser, para detectar quando os produtos relaci-
onados a alimentos estdo dentro do campo de visdo de uma ou mais cameras. O
sensor de profundidade pode ser usado em conjunto com uma ou mais cameras ou
ser autbnomo para detectar quando os produtos relacionados a alimentos estdo den-
tro de um campo de visdo de uma ou mais cameras para, assim, acionar uma ou
mais cameras para obter a imagem ou um video dos produtos relacionados a ali-
mentos. O sensor de profundidade normalmente esta localizado proximo a uma ou
mais cameras.

[015]Em uma modalidade, o campo de visdo pode ser localizado em uma
area em torno de uma linha de visdo das uma ou mais cameras em uma diregao
substancialmente para baixo.

[016]Em uma modalidade, a unidade de exibicdo pode compreender um
compartimento para acomodar uma ou mais cameras. O compartimento pode com-
preender um lado da superficie externa que é colocado em um angulo a partir de um
plano horizontal. As cameras podem ser localizadas dentro do compartimento no
lado da superficie externa, resultando na linha de visdo sendo inclinada verticalmen-
te no angulo. A linha de visdo € perpendicular ao lado da superficie externa. O angu-
lo pode estar em uma faixa de 15 a 45 graus, preferivelmente em uma faixa de 15 a
30 graus, mais preferivelmente em uma faixa de 15 a 25 graus.

[017]Em uma modalidade, o compartimento da unidade de exibicdo pode
adicionalmente compreender o dispositivo de computagéo.

[018]Em uma modalidade, o compartimento pode adicionalmente compre-
ender um indicador visual que indica onde os produtos relacionados a alimentos de-
vem ser apresentados a uma ou mais cameras.

[019]Em uma modalidade, o indicador visual pode mudar sua cor quando os
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produtos relacionados a alimentos foram registrados por uma ou mais cameras.

[020]Em uma modalidade, o compartimento pode adicionalmente compre-
ender um indicador sonoro que fornece retorno sonoro.

[021]Em uma modalidade, o indicador sonoro pode produzir um som quando
os produtos relacionados a alimentos foram registrados por uma ou mais cameras.

[022]Em uma modalidade, a balanca pode compreender pelo menos uma
parede lateral inclinada permitindo que a lixeira seja rolada para dentro e fora da ba-
langa.

[023]19. Sistema de acordo com a reivindicagdo 18, caracterizado pelo fato
de que a parede lateral inclinada faz parte integrante dentro de uma parte superior
da balanca.

[024] De acordo com um aspecto da invencédo, uma unidade de exibicao em
um compartimento € proposta, o compartimento adicionalmente compreendendo
uma ou mais cameras e um dispositivo de computacdo, para uso em um sistema
tendo uma ou mais das caracteristicas descritas acima.

[025]De acordo com um aspecto da invencéo, € proposto um método para
detectar produtos relacionados a alimentos antes de serem descartados. O método
pode compreender a obtengdo de uma imagem ou um video dos produtos relacio-
nados a alimentos usando uma ou mais cameras quando os produtos relacionados a
alimentos estdo dentro de um campo de visdo de uma ou mais cameras e antes que
os produtos relacionados a alimentos sejam jogados em uma lixeira. O método pode
adicionalmente compreender a obtencao de informagdes de peso dos produtos rela-
cionados a alimentos usando uma balan¢a quando os produtos relacionados a ali-
mentos estdo na lixeira, em que a balanga esta configurada para conter a lixeira. O
meétodo pode adicionalmente compreender a obtencdo de informacdes em um dis-
positivo de computacado sobre os produtos relacionados a alimentos a partir da ima-

gem ou video obtido pela aplicagdo de um algoritmo de reconhecimento de imagem.
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O método pode adicionalmente compreender gerar e enviar dados pelo dispositivo
de computacdo na unidade de exibicdo, em que os dados podem ser baseados nas
informacdes sobre os produtos relacionados aos alimentos e nas informagdes de
peso.

[026]Em uma modalidade, o método pode adicionalmente compreender a
transmissao da imagem ou video obtido do dispositivo de computagéo para o servi-
dor remoto para aplicar o algoritmo de reconhecimento de imagem. O método pode
adicionalmente compreender receber informagdes sobre os produtos relacionados a
alimentos a partir do servidor remoto no dispositivo de computacéo.

[027]Em uma modalidade, o método pode adicionalmente compreender
apresentar uma ou mais questdes na unidade de exibigdo sobre um ou mais objetos
na imagem ou video obtido, no caso de o algoritmo de reconhecimento de imagem
ser incapaz de identificar um ou mais dos produtos relacionados a alimentos a partir
da imagem ou do video. O método pode adicionalmente compreender receber en-
trada de usuario de uma interface de usuario da unidade de exibigdo em resposta a
uma ou mais perguntas, a resposta para uso pelo algoritmo de reconhecimento de
imagem para melhorar a detecgdo de um ou mais objetos.

[028] A seguir, as modalidades serédo descritas em mais detalhes. Deve ser
apreciado, no entanto, que essas modalidades ndo podem ser interpretadas como
limitando o escopo de protegdo para a presente divulgagao.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

[029]As modalidades serdo agora descritas, apenas a titulo de exemplo,
com referéncia aos desenhos esquematicos anexos, nos quais simbolos de referén-
cia correspondentes indicam as partes correspondentes, e nos quais:

[030]FIG. 1 mostra um sistema de uma modalidade exemplar da invencgao;

[031]FIG. 2 mostra uma vista lateral esquematica de um compartimento e

camera de uma modalidade exemplar da invencéo;
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[032]FIG. 3 mostra uma vista lateral elevada de uma unidade de exibigao e
camera em um compartimento de uma modalidade exemplar da invengao;

[033]FIG. 4 mostra um diagrama de blocos de etapas de um método de uma
modalidade exemplar da invengao;

[034]FIG. 5 mostra outra modalidade exemplar de uma unidade de exibigao
em um compartimento;

[035] FIG. 6A mostra uma vista lateral elevada de uma balanca exemplar; e

[036] FIG. 6B mostra uma vista lateral de uma balanga exemplar.

[037] As figuras tém carater meramente ilustrativo e ndo limitam o escopo ou
a protecéao previstos nas reivindicagdes.

DESCRICAO DE MODALIDADES

[038]FIG. 1 mostra um exemplo de sistema 1 para detectar produtos relaci-
onados a alimentos 2 antes de serem descartados em uma lixeira 31. O sistema 1
inclui, preferivelmente, um compartimento 100 que inclui uma ou mais cameras 11,
uma unidade de exibicdo 12, uma unidade de computagcédo 13 e um méodulo de co-
municag¢des 14. Embora menos preferido, € possivel ter uma ou mais cameras 11
separadas do compartimento 100 e/ou ter o dispositivo de computagcao 13 separado
do compartimento 100. O sistema 1 pode incluir uma balanga 3 que esta configurada
para conter uma lixeira 31 e pesando os produtos relacionados a alimentos 2 quan-
do colocados na lixeira 31. A balanga 3 pode ser integrada dentro da lixeira 31. Pre-
ferivelmente, a lixeira 31 € uma lixeira que permite que os produtos relacionados a
alimentos 2 sejam reciclados depois de serem descartados. A balanga 3 pode incluir
um modulo de comunicagao 32 para se comunicar com o dispositivo de computacao
13, normalmente através do médulo de comunicagéo 14.

[039]A unidade de exibicdo 12 é tipicamente capaz de apresentar imagens
de mapa de bits totalmente coloridas representativas de alimentos detectados entre

os produtos relacionados a alimentos 2. A unidade de exibigdo 12 pode ser configu-
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rada para exibir uma interface grafica de usuario, por exemplo, na forma de objetos
de botdo selecionaveis ou quaisquer outros elementos de interface de usuario sele-
cionaveis através de uma interface de tela de toque da unidade de exibicdo 12. O
dispositivo de computagao 13 pode ser qualquer CPU, GPU e/ou computador base-
ado em NPU adequado, por exemplo, na forma de um computador Raspberry Pi™.
Preferivelmente, o dispositivo de computacdo 13 € um pequeno fator de forma ou
computador de placa unica para minimizar os requisitos de tamanho do dispositivo
de computagdo 13. O mdédulo de comunicagdes 14 pode ser integrado com o dispo-
sitivo de computacdo 13. O mdédulo de comunicagdes 14 pode ser qualquer modulo
de comunicacdo sem fio ou com fio adequado. O moédulo de comunicagao 14 pode
incluir varias interfaces de comunicagao diferentes, por exemplo, uma interface Blue-
tooth™ para comunicacdo de curto alcance com o moédulo de comunicagao 32 da
balanca 3 e uma interface Wi-Fi ou LAN para comunicacdo com um servidor remoto
4. No exemplo de uma interface Wi-Fi ou LAN, a comunicagdo normalmente envolve
ainda um roteador (n&o mostrado) para conexdo com a Internet 5, uma rede de area
local ou qualquer outra rede adequada.

[040] Em uma modalidade exemplar, o compartimento 100 e a balanga 3 po-
dem ser conectados por um poste ou outra estrutura de suporte alinhada vertical-
mente para fixar o compartimento 100 a uma disténcia vertical da balanga 3. Isso
permite que o compartimento 100 e a balanga 3 sejam deslocados ou colocados em
uma localizagdo desejada como uma unica unidade. A estrutura de suporte alinhada
verticalmente pode ser usada para guiar ou acomodar cabos elétricos e/ou cabos de
dados para conexdes elétricas ou de dados/sinal entre a balanga 3 e os componen-
tes no compartimento 100.

[041] O servidor remoto 4 inclui tipicamente um armazenamento de dados 41
e um moddulo de comunicagdes 42. O servidor remoto 4 pode ser um servidor auto-

nomo, implementado como servidor de computagcdo em nuvem, implementado como
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um servico de computacdo em nuvem ou qualquer outro sistema de computador. A
rede de dados 5 pode ser uma rede de area local, uma rede de area ampla, a Inter-
net ou qualquer outra rede adequada.

[042]FIG. 2 mostra uma modalidade exemplar de uma configuragdo de ca-
mera em um compartimento 100. Na FIG. 2 uma vista lateral do compartimento 100
incluindo uma camera 11 € mostrada. O compartimento 100 pode ser fixado a uma
parede 6. Na FIG. 2, o compartimento 100 tem um lado da superficie externa 102 no
lado inferior do compartimento 100. O lado da superficie externa 102 pode ser colo-
cado sob um angulo a de um plano horizontal 103, assim, o lado inferior do compar-
timento 100 pode ser colocado sob o angulo a. A camera 11 pode ser instalada no
lado da superficie 102. Como a linha de vis&do 101 da camera esta tipicamente em
uma dire¢ao perpendicular ao lado da superficie 102, a linha de visao 101 pode, as-
sim, ser inclinada verticalmente sob o angulo a. Particularmente, quando o compar-
timento 100 é fixado a parede 6, a linha de visdo angular 101 pode melhorar o cam-
po de visdo, eliminando a cobertura de uma grande parte da parede 6, onde nenhum
produto relacionado a alimentos 2 pode ser apresentado sob a camera 11. Além dis-
so, a linha de visdo angular 101 permite uma leve visdo dos produtos a partir da late-
ral, melhorando assim a capacidade de detecgdo dos produtos relacionados a ali-
mentos 2.

[043]FIG. 3 mostra uma unidade de exibicdo exemplar 12 que pode ser ins-
talada em um compartimento 100. A FIG. 3 mostra ainda uma camera 11 que pode
ser instalada no compartimento 100. No exemplo da FIG. 3, o lado inferior do com-
partimento onde a camera 11 esta instalada, é colocado sob um angulo para permitir
que a linha de visdo da cadmera 11 seja inclinada verticalmente, como explicado com
aFIG. 2

[044]Em uma modalidade, produtos relacionados a alimentos - preferivel-

mente tudo - que acabam na lixeira 31 podem ser primeiro ser capturados por uma
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camera inteligente 11 acima da lixeira 31 e, em seguida, capturados por uma balan-
¢a digital 3 localizada abaixo da lixeira 31. Quando algo € movido dentro do campo
de visdo da camera, a camera pode automaticamente tirar uma foto ou gravar um
video assim que detectar que um objeto esta totalmente a vista e € mantido estavel
(parado de se mover) em uma localizagéo fixa dentro do campo de visdo. O objeto
pode incluir um prato ou um recipiente no qual os produtos relacionados a alimentos
2 estéo localizados. O objeto pode ser uma m&o humana segurando os produtos
relacionados a alimentos 2. O usuario pode receber retorno audiovisual apds a de-
teccdo bem-sucedida do ingrediente. A imagem capturada pode ser enviada para a
nuvem 4, onde uma deteccéo de ingrediente pode ser realizada por um algoritmo de
reconhecimento de imagem. Alternativamente, o algoritmo de reconhecimento de
imagem pode ser realizado localmente, por exemplo, no dispositivo de computagao
13. O modelo usado pelo algoritmo de reconhecimento de imagem pode detec-
tar/reconhecer um ou mais dos produtos relacionados a alimentos 2 na imagem e
pode enviar os resultados de volta para dispositivo de computacdo 13 para retorno
local na unidade de exibigdo 12. Quando o residuo 2 € jogado na lixeira 31, a balan-
¢a digital 3 pode capturar o peso e enviar esta informagdo para o dispositivo de
computacédo 13 e/ou nuvem 4. O peso e o resultado do processamento de imagem
podem ser vinculados um ao outro na razdo em que os ingredientes foram reconhe-
cidos e os resultados assim obtidos podem ser enviados de volta para o dispositivo
de computagao onde os resultados podem ser exibidos na unidade de exibicao 12.
Os resultados também podem ser armazenados em um armazenamento de dados
41, como um banco de dados em nuvem. Preferivelmente, os resultados sdo arma-
zenados juntamente com um registro de hora ou qualquer outra indicagdo de uma
data e/ou hora. Esses dados podem ser usados a qualquer momento para gerar pai-
néis que mostram os resultados acionaveis.

[045] Os itens possiveis que sédo capturados no olho da camera sao limitados
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e, portanto, relativamente faceis de detectar pelo fluxo de residuos. Atualmente, fo-
camos no residuo alimentar e identificamos quatro tipos diferentes de fluxos de resi-
duo alimentar em um restaurante. Porém, na pratica vemos que nem todos os res-
taurantes dividem seus residuos, fazendo com que a ferramenta também detecte
outros tipos de residuos, por exemplo: plasticos, papel, papelao, talheres. Isso da ao
nosso modelo de detecgdo uma oportunidade que vai além do simples residuo ali-
mentar.

[046] Diferentes tipos de fluxos de residuos alimentares podem ser captura-
dos pelo sistema 1. Exemplos disso s&o: (i) produtos expirados de um estoque; (ii)
residuos de cozinha processados, que podem ser apresentados de forma detectavel
a camera 11 em recipientes de metal, em latas ou panelas ou grandes recipientes de
plastico; (iii) residuos de corte, que podem ser apresentados de forma detectavel a
camera 11 em placas de corte ou lixeiras de plastico ou metal maiores; e (iv) resi-
duos em um restaurante, que podem ser apresentados de forma detectavel para a
camera 11 em pratos ou tigelas menores (por exemplo . porcelana).

[047]0O estado ou condicdo dos produtos relacionados a alimentos 2 pode
ser detectado na imagem também e pode ser usado na analise do fluxo de residuos.
Por exemplo, em um ambiente de restaurante, os seguintes critérios de detecgao
podem ser usados: (i) para produtos vencidos de um estoque, o produto pode estar
intocado e, portanto, mais facil de detectar; (ii) alimentos processados de uma cozi-
nha podem ser picados finamente, amassados ou podem incluir acompanhamentos
liquidos; (iii) residuos de corte da cozinha pode incluir cascas e 0ossos ndo comesti-
veis; e (iv) residuos de pratos do restaurante podem incluir restos de pratos ou par-
tes de produtos que podem ser mais dificeis de detectar porque sdo parcialmente
comidos e misturados. O sistema 1 pode ser capaz de detectar o estado de condi-
¢ao para melhorar ainda mais a detecgao dos produtos relacionados a alimentos 2

e/ou gerar recomendacgdes sobre como minimizar o residuo alimentar.
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[048]Em uma modalidade exemplar, a camera 11 pode ser colocada apro-
ximadamente 50 cm acima do compartimento 31 ou outra plataforma de base. Em
outra modalidade exemplar, a cdmera 11 pode ser colocada aproximadamente 70
cm acima do compartimento 31 ou outra plataforma de base. O registro dos produtos
relacionados a alimentos 2 pode ser efetuado entre esta plataforma e a camara 11,
por exemplo a 40 cm abaixo da cdmara 11, que pode ser detectada por um sensor
de profundidade. O sensor de profundidade pode, assim, ser usado para acionar a
camera 11 para iniciar o registro dos produtos relacionados a alimentos 2. Como
mostrado na FIG. 3, a camera 11 pode ser colocada em um &ngulo leve a em rela-
¢ao a superficie 102 na qual a camera 11 pode ser montada. Por exemplo, com refe-
réncia a FIG. 2, o angulo a pode ser qualquer angulo entre 15 graus a 45 graus de
um plano horizontal 103 para permitir que a camera 11 tenha uma melhor perspecti-
va, tanto ao tirar uma imagem que é desobstruida pelo plano sobre o qual a maquina
esta montada quanto ter uma visdo geral dos produtos de lado.

[049]Em uma modalidade, a camera 11 pode ser completamente separada
da unidade de exibicdo 12 de modo a tornar o sistema mais adequado quando o es-
paco é uma limitagdo. Isso também pode permitir que a cdmera 11 seja posicionada
de modo a fornecer uma perspectiva 6tima dos residuo alimentar que serao regis-
trados.

[050] Para a deteccao de ingredientes nos produtos relacionados a alimentos
2, a classificagao de pratos e a origem do fluxo de residuos (por exemplo, cozinha,
restaurante), tecnologia de visdo computacional pode ser usada. No centro dessa
tecnologia de visdo computacional estdo as redes neurais e a aprendizagem profun-
da. Essa é a chamada abordagem de aprendizagem de maquina semissupervisio-
nado. A terminologia “supervisionado” significa que o algoritmo de reconhecimento
de imagem é normalmente treinado para se tornar cada vez melhor nas tarefas que

deve executar (a detecgao). O treinamento normalmente é feito dando ao computa-
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dor varios exemplos nos quais um ser humano - por meio de uma interface de usua-
rio, como uma interface grafica de usuario - rotulou manualmente os ingredientes, o
tipo de prato e o tipo de fluxo de residuos.

[051] Existem diferentes tipos de estratégias de reconhecimento de imagem
que podem ser aplicadas. As estratégias mais utilizadas sao: (i) classificagdo para
classificar e atribuir um rétulo a uma imagem como um todo; (ii) detecgdo para de-
tectar e rotular, possivelmente, varios objetos em uma imagem; e/ou (iii) segmenta-
¢ao, que € uma abordagem refinada em que cada pixel individual de uma imagem
pode receber um rétulo.

[052] Para uma classificacdo de prato e fluxo de residuos, os primeiros dois
tipos de estratégias de reconhecimento de imagem sao mais adequados, ou seja,
classificagao e deteccao. Para a detec¢do de ingredientes, a terceira estratégia é a
mais adequada, ou seja, a estratégia de segmentagdo mais poderosa. Com a estra-
tégia de segmentacédo, uma rotulagem por pixel pode ser usada para calcular a ra-
zao de quais ingredientes ocorrem na imagem. A razao pode ser usada para melho-
rar a estimagcédo de peso que pode ser atribuida a cada ingrediente individual. As
imagens de entrada que podem ser usadas para treinar a detec¢gdo do ingrediente
podem exigir muitos detalhes, o que significa que para cada pixel ou grupo de pixels
o nome do ingrediente pode ser atribuido.

[053]Uma vez treinado, o modelo pode ser usado para reconhecer indepen-
dentemente ingredientes em novas imagens capturadas pela cdmera 11 que s&o
alimentadas no algoritmo de reconhecimento de imagem. Portanto, o termo “semi”
supervisionado € aplicavel: assim que o modelo é treinado, ele pode ser usado para
reconhecer automaticamente os ingredientes nas imagens sem qualquer agdo ma-
nual necessaria.

[054] Conhecimento de dominio adicional pode ser usado - como a posi¢ao

fisica da camera 11, compartimento 100 e/ou balanga 3 dentro de um local, como
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um restaurante e/ou o menu do restaurante em questio - para melhorar a precisao
por limitar o escopo em que o algoritmo de detecgdo deve operar. Por exemplo, a
posicao fisica pode ser usada para determinar que apenas certos fluxos de residuos
serdo registrados pelo sistema 1 particular e 0 menu pode ser usado para limitar a
variedade de ingredientes que o sistema 1 pode encontrar.

[055]Para melhorar a qualidade e a precisdo dos algoritmos de deteccéo,
uma ou mais cameras 11 podem incluir uma camera estereoscopica. Uma camera
estereoscopica € capaz de obter uma imagem 3D de profundidade que pode forne-
cer mais informagdes sobre o volume de alimento que € jogado fora e ajudar a me-
Ihorar a estimagcao de peso. Em comparagdo com uma unica camera de cima para
baixo, que pode ter um problema de oclusdo onde certos ingredientes podem ser
invisiveis para a camera quando cobertos por outros materiais, a camera estereos-
copica pode usar duas cameras em angulos ligeiramente diferentes para fornecer
uma visao melhor. As técnicas de visdo computacional, como as redes neurais sia-
mesas, podem usar imagens estereoscépicas como entrada e podem ser usadas
para detectar melhor os produtos relacionados a alimentos 2 quando apresentados a
uma camera estereoscopica.

[056]Uma camera estereoscopica pode ser usada para obter informacdes
volumétricas dos produtos relacionados a alimentos 2. Juntamente com a identifica-
¢ao do préprio alimento, a informacgao volumétrica pode fornecer uma indicagéo do
peso do alimento detectado. A camera estereoscoépica pode entdo ser usada em vez
da balanca 3, caso em que o sistema 1 ndo precisa incluir a balanca 3.

[057]Para melhorar a qualidade e a precisdo dos algoritmos de deteccéo,
uma ou mais cameras 11 podem incluir uma camera hiperespectral. Uma camera
hiperespectral € capaz de obter um espectro por pixel, resultando em muito mais
informacdes do que uma camera RGB padrdo. Esta informacgao pode ser usada para

detectar, por exemplo, niveis de gordura, proteina e agucar, e pode simplificar e me-
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Ihorar a qualidade da detecc&o de ingredientes.

[058] O peso do que vai para a lixeira 31 pode ser registado na respetiva
imagem de residuos alimentares, possivelmente na razdo em que os ingredientes
sdo detectados na imagem. Este processo pode ser realizado em um curto periodo
de tempo, por exemplo, dentro de segundos, apos a foto ser tirada e os dados de
imagem e peso podem ser enviados combinados para o servidor remoto 4.

[059]No caso de o algoritmo de reconhecimento de imagem n&o poder de-
terminar/detectar os produtos relacionados a alimentos 2 a partir da imagem, a ima-
gem pode ser enviada para o servidor remoto 4 ou para outro servidor remoto ou
nuvem para uma nova deteccado dentro do modelo de detecgdo mais atualizado, o
que pode resultar em uma opgdo de multipla escolha de imagens sendo enviadas
para o dispositivo de exibicdo 12 como uma tela de retorno. O usuario final pode en-
tdo selecionar uma ou varias imagens na tela de retorno para identificar o (s) produto
(s)- Se (partes da) imagem né&o estiver em multipla escolha, ao usuario pode ser ofe-
recido fornecer mais retorno, por exemplo, na forma de um botdo selecionavel "ex-
plicar" para anotar quais produtos ndo foram detectados. Este retorno do usuario
pode ser adicionado diretamente ao modelo de detecgao do algoritmo de reconhe-
cimento de imagem.

[060] O retorno do usuario final pode ser fornecido de varias maneiras. Por
exemplo, o dispositivo de exibicdo 12 pode incluir uma interface de tela de toque pa-
ra fornecer o retorno. Alternativa ou adicionalmente, uma interface de reconhecimen-
to de voz pode ser instalada no compartimento 100 permitindo que o usuario final
interaja com o sistema. Alternativamente ou adicionalmente, um ou mais botbes no
compartimento 100 podem permitir que o usuario final forneca retorno ao sistema.

[061] O sistema 1 pode ser usado em varios casos de uso. Exemplos ndo li-
mitativos de casos de uso sdo: (i) descarte durante a limpeza pela equipe em uma

cozinha ou restaurante; (ii) descarte durante a limpeza por um héspede em uma co-
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zinha ou restaurante; (iii) deteccédo de linha de montagem onde os produtos relacio-
nados a alimentos 2 serdo apresentados a uma ou mais cameras 11 sem envolvi-
mento humano, por exemplo, em restaurantes self-service; (iv) detec¢ao de produtos
relacionados a alimentos em carrinhos de bandeja, onde varias bandejas sao cole-
tadas antes de jogar fora as restos e o residuo e limpar as bandejas e talheres em
restaurantes self-service e instituicbes de saude.

[062] Normalmente, a balanca 3 e a lixeira 31 estardo localizadas embaixo
da camera 11, mas € possivel colocar a balanca 3 e a lixeira 31 em outra localiza-
¢ao. Preferivelmente, a balanga 3 e a lixeira 31 estdo localizadas nas proximidades
da camara 11 para facilitar o manuseio dos residuos desde a sua retencao por baixo
da camara até ao deitar fora os residuos no lixeira.

[063] O sistema 1 pode ser usado para estimular a reducio de residuos, for-
necendo dados de desempenho, possivelmente de forma anénima, entre restauran-
tes vizinhos e/ou pares para comparacao.

[064] O sistema pode, alternativa ou adicionalmente, detectar outros tipos de
residuos, além de produtos relacionados a alimentos 2. Exemplos disso sédo plasti-
cos, papel, papelao e talheres.

[065] O sistema 1 pode ser integrado com fornecedores terceirizados forne-
cendo, por exemplo, solu¢gdes de gerenciamento de estoque ou solugdes de ponto
de venda.

[066]FIG. 4 mostra um diagrama de blocos exemplar de etapas que podem
ser realizadas por partes de um sistema 1, como mostrado na FIG. 1. Comparando a
FIG. 4 com a FIG. 1, a camera inteligente pode ser semelhante a uma ou mais ca-
meras 11, a balanga inteligente pode ser semelhante a balanga 3, o terminal de tela
sensivel ao toque pode ser semelhante a unidade de exibigcdo 12, o armazenamento
em nuvem pode ser semelhante ao armazenamento de dados 41 A partir da camera

inteligente, na FIG. 4 a camera pode tirar uma foto automaticamente de um recipien-
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te ou placa que esta a vista da camera ou do sensor de profundidade. O retorno di-
reto da imagem intermediaria pode ser transmitido para o terminal da tela de toque,
onde a imagem obtida pode ser apresentada como uma imagem de mapa de bits
totalmente colorida. A foto que foi tirada pode ser inserida em um programa de viséo
de computador, que pode estar sendo executado em um dispositivo de computador
local 13 e/ou em um servidor remoto 4, como uma nuvem. O programa de visao por
computador pode aplicar o algoritmo de reconhecimento de imagem a imagem para
obter resultados de detecc¢do. Depois que a foto for tirada, o residuo pode ser jogado
no residuo. Comegando com a balanga inteligente, a balanga pode entdo detectar
uma mudanga de residuo de residuo jogado na lixeira. A mudancga de residuo pode
ser um indicativo do peso do ultimo residuo jogado na lixeira. O retorno de peso in-
termediario direto pode ser transmitido ao terminal de tela de toque, onde as infor-
macdes de peso obtidas podem ser apresentadas. Os resultados da deteccéo e as
informagdes de peso podem ser combinados e um retorno de registro final indicativo
dos residuos que foram descartados pode ser apresentado no terminal com tela de
toque. Os resultados da deteccdo e as informacdes de peso podem, adicional ou
alternativamente, ser armazenados no armazenamento em nuvem, de onde as in-
formagdes estatisticas podem ser geradas e as percepgdes acionaveis podem ser
apresentadas, por exemplo, em uma saida de painel em um site ou em um aplicativo
de painel. O terminal de tela sensivel ao toque pode ser usado para obter retorno de
aprendizagem de reforgo fornecido pelo usuario, que pode ser alimentado no pro-
grama de visdo de computador para melhorar a capacidade de detecgc&o dos resi-
duos.

[067]FIG. 5 mostra uma unidade de exibicado exemplar 12 em um comparti-
mento 100, que é uma alternativa nao limitativa para a unidade de exibicdo e com-
partimento mostrado na FIG. 3. Neste exemplo, a camera 11 pode estar localizada

em uma localizagdo mais alta do que a tela 12. O compartimento 12 pode incluir ain-
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da uma ou mais fontes de luz 15 para iluminar os produtos relacionados a alimentos
2 permitindo uma melhor detecg¢ao pela camera 11, os outros dois os circulos mos-
trados no topo do compartimento indicam a possibilidade de ter mais sensores, ca-
meras e/ou outras fontes de luz. Estes outros sensores, cameras e/ou fontes de luz
podem ser diferentes em funcionalidade da cadmera 11 e da fonte de luz 15, por
exemplo, um sensor de profundidade ou fonte de luz infravermelha.

[068] O compartimento 100 pode incluir um indicador visual 16 indicando a
altura em que os produtos relacionados a alimentos devem ser apresentados a ca-
mera antes de serem jogados na lixeira 31. Isso ajuda o sistema a permitir que o
usuario coloque os produtos em uma posicao ideal posicdo em relacdo a camera
para detectar o que sera jogado no residuo. O indicador visual 16 pode ser imple-
mentado de varias maneiras, por exemplo, como uma faixa de LED iluminada. Ao
usar um indicador visual de emisséo de luz, a cor da luz pode ser alterada para indi-
car um status. Por exemplo, a cor do indicador visual 16 pode ficar verde quando os
produtos foram registrados pela camera, indicando que os produtos podem ser joga-
dos no residuo.

[069] O compartimento 100 pode incluir um indicador sonoro 17 para forne-
cer retorno ao usuario, por exemplo, para indicar que os produtos foram registrados
pela camera, indicando que os produtos podem ser jogados no residuo.

[070]As Figuras 6A e 6B e mostram uma balanga 3 exemplar, que pode ser
usada no sistema da FIG. 1. A balanga de pesagem 3 das FIGs. 6A e 6B é projetado
para ser tdo baixo quanto fisicamente possivel para permitir mais espaco para a li-
xeira 31 e mais espaco entre a lixeira 31 e a camera 11. Além disso, a balanga 3 das
FIGs. 6A e 6B inclui pelo menos um - por exemplo duas - rampas 33, ou seja, pare-
des laterais inclinadas, para permitir que uma lixeira role para dentro e para fora da
balanca 3. As rampas 33 podem formar uma unica pec¢a de material com a parte su-

perior da balanga, ou seja, fazer parte da parte mével da balanga 3 ao medir o peso.
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[071]Uma ou mais modalidades podem ser implementadas como um produ-
to de programa de computador para uso com um sistema de computador. O (s) pro-
grama (s) do produto de programa pode definir fungdes das modalidades (incluindo
os métodos descritos neste documento) e pode estar contido em uma variedade de
midias de armazenamento legiveis por computador. A midia de armazenamento le-
givel por computador pode ser uma midia de armazenamento nao transitéria. A mi-
dia de armazenamento legivel por computador ilustrativa inclui, mas n&o esta limita-
da a: (i) midia de armazenamento nao gravavel (por exemplo, dispositivos de memoé-
ria somente leitura dentro de um computador, como discos de CD-ROM legiveis por
uma unidade de CD-ROM, chips ROM ou qualquer tipo de memoria semicondutora
nao volatil de estado sdélido) na qual as informag¢des possam ser armazenadas per-
manentemente; e (ii) midia de armazenamento gravavel, por exemplo, unidade de
disco rigido ou qualquer tipo de memoria semicondutora de acesso aleatorio de es-

tado sélido, memodaria flash, na qual informacdes alteraveis podem ser armazenadas.
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REIVINDICACOES

1. Sistema (1) para detectar produtos relacionados a alimentos (2) antes de
serem descartados, o sistema CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:

uma ou mais cameras (11);

uma unidade de exibigao (12);

um dispositivo de computacgdo (13) que esta comunicativamente conectado a
uma ou mais cameras e a unidade de exibi¢ao; e

uma balanga (3) que esta comunicativamente conectada ao dispositivo de
computagédo, em que a balanga é configurada para conter uma lixeira (31),

em que uma ou mais cameras sao configuradas para obter uma imagem ou
um video dos produtos relacionados a alimentos quando os produtos relacionados a
alimentos estdo dentro de um campo de visdo de uma ou mais cameras e antes que
os produtos relacionados a alimentos estejam na lixeira,

em que a balanga é configurada para obter informagdes de peso dos produ-
tos relacionados a alimentos quando os produtos relacionados a alimentos estiverem
na lixeira, e

em que o dispositivo de computacao € configurado para:

obter informagdes sobre os produtos relacionados a alimentos a partir da
imagem ou video obtido aplicando um algoritmo de reconhecimento de imagem;

receber as informagdes de peso da balancga; e

gerar e enviar dados na unidade de exibigdo, em que os dados s&o basea-
dos nas informagdes sobre os produtos relacionados a alimentos e nas informacdes
de peso.

2. Sistema, de acordo com a reivindicacédo 1, CARACTERIZADO pelo fato
de que o dispositivo de computacédo esta comunicativamente conectado a um servi-
dor remoto (4) e em que o dispositivo de computagéo esta configurado para:

transmitir a imagem ou video obtido para o servidor remoto para aplicar o al-
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goritmo de reconhecimento de imagem; e

receber as informacgdes sobre os produtos relacionados a alimentos do ser-
vidor remoto.

3. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 2, CARACTERIZADO pelo fato
de que o dispositivo de computacédo é adicionalmente configurado para armazenar
uma ou mais das informacdes sobre os produtos relacionados a alimentos, as infor-
macdes de peso, os dados de saida e o registro de hora em um armazenamento de
dados (41) do servidor remoto.

4. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagbes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que o dispositivo de computagao € configurado para
apresentar uma ou mais perguntas na unidade de exibi¢do sobre um ou mais obje-
tos na imagem ou video obtido no caso de o algoritmo de reconhecimento de ima-
gem ser incapaz de identificar um ou mais dos produtos relacionados a alimentos da
imagem ou do video, e em que a unidade de exibicdo compreende uma interface de
usuario para receber a entrada do usuario em resposta a uma ou mais perguntas, a
resposta para uso pelo algoritmo de reconhecimento de imagem para melhorar a
detecgdo de o um ou mais objetos.

5. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que uma ou mais cameras sao configuradas para
obter automaticamente a imagem ou o video quando os produtos relacionados a
alimentos estdo dentro do campo de visdo em uma posi¢ao substancialmente fixa
por uma quantidade minima dindmica de tempo necessario para uma detecgao bem-
sucedida.

6. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagbes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que os dados de saida compreendem uma razao de
diferentes produtos relacionados a alimentos, em que os diferentes produtos relacio-

nados a alimentos s&o detectados pelo algoritmo de reconhecimento de imagem e
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em que a razao € baseada nas informacdes de peso e os diferentes produtos relaci-
onados a alimentos detectados.

7. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que uma ou mais cameras compreendem uma ca-
mera de imagem estereoscépica para obter informag¢des 3D sobre os produtos rela-
cionados a alimentos a partir da imagem ou do video.

8. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 7, CARACTERIZADO pelo fato
de que o algoritmo de reconhecimento de imagem é configurado para obter informa-
¢des volumétricas a partir das informagdes 3D, em que o dispositivo de computagao
€ configurado para obter uma estimagao de peso dos produtos relacionados a ali-
mentos com base nas informagdes volumétricas, em que a camera estereoscopica
substitui a balanga e em que a estimacéo de peso € usada em vez das informacoes
de peso.

9. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que uma ou mais cameras compreendem uma ca-
mera de imagem hiperespectral para obter informagdes de substancias sobre os
produtos relacionados a alimentos a partir da imagem ou do video.

10. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que adicionalmente compreende um sensor de pro-
fundidade para detectar quando os produtos relacionados a alimentos estdo dentro
do campo de visdo de uma ou mais cameras.

11. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que o campo de visdo esta localizado em uma area
em torno de uma linha de visdo de uma ou mais cameras em uma direcdo substan-
cialmente para baixo.

12. Sistema, de acordo com a reivindicagcdo 11, CARACTERIZADO pelo fato

de que adicionalmente compreende um compartimento (100), em que o comparti-
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mento compreende a unidade de exibicdo, em que o compartimento acomoda uma
ou mais cameras, em que o compartimento compreende um lado de superficie ex-
terna (102) que € colocado em um angulo (a) de um plano horizontal (103), e em
que as cameras estdo localizadas dentro do compartimento no lado da superficie
externa, resultando na linha de visdo (101) sendo verticalmente angular no angulo
(a), a linha de visdo sendo perpendicular ao lado da superficie externa, em que o
angulo (a) estda em uma faixa de 15 a 45 graus, preferivelmente em uma faixa de 15
a 30 graus, mais preferivelmente em uma faixa de 15 a 25 graus.

13. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 12, CARACTERIZADO pelo fato
de que o compartimento adicionalmente compreende o dispositivo de computacio.

14. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 11 ou 12, CARACTERIZADO
pelo fato de que o compartimento adicionalmente compreende um indicador visual
(16) indicando onde os produtos relacionados a alimentos devem ser apresentados
a uma ou mais cameras.

15. Sistema, de acordo com a reivindicagao 14, CARACTERIZADO pelo fato
de que o indicador visual mudou sua cor quando os produtos relacionados a alimen-
tos foram registrados por uma ou mais cameras.

16. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagcdes 12 a 15,
CARACTERIZADO pelo fato de que o compartimento adicionalmente compreende
um indicador sonoro (17) que fornece retorno sonoro.

17. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 16, CARACTERIZADO pelo fato
de que o indicador sonoro produz um som quando os produtos relacionados a ali-
mentos foram registrados por uma ou mais cameras.

18. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que a balanga (3) compreende pelo menos uma
parede lateral inclinada (33) permitindo que a lixeira seja rolada para dentro e para

fora da balancga.
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19. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 18, CARACTERIZADO pelo fato
de que a parede lateral inclinada forma uma parte integrante com uma parte superior
da balanca.

20. Sistema, de acordo com qualquer uma das reivindicagdes anteriores,
CARACTERIZADO pelo fato de que o compartimento (100) e a balanga (3) s&o co-
nectados por uma estrutura de suporte alinhada verticalmente para fixar o comparti-
mento a uma distancia vertical da balancga.

21. Compartimento, CARACTERIZADO pelo fato de que compreende uma
unidade de exibicdo, o compartimento adicionalmente compreendendo uma ou mais
cameras e um dispositivo de computagdo, em que o compartimento € configurado
para uso no sistema, como definido na reivindicagdo 12 ou 13.

22. Método para detectar produtos relacionados a alimentos antes de serem
descartados, o método CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:

obter uma imagem ou um video dos produtos relacionados a alimentos
usando uma ou mais cameras quando os produtos relacionados a alimentos estao
dentro de um campo de visdo de uma ou mais cameras e antes que os produtos re-
lacionados a alimentos sejam jogados em uma lixeira;

obter informacgdes de peso dos produtos relacionados a alimentos usando
uma balang¢a quando os produtos relacionados a alimentos estiverem na lixeira, em
que a balanga esta configurada para conter a lixeira;

obter informagdes em um dispositivo de computagao sobre os produtos rela-
cionados a alimentos a partir da imagem ou video obtido aplicando um algoritmo de
reconhecimento de imagem;

gerar e emitir dados pelo dispositivo de computagédo na unidade de exibigao,
em que os dados sdo baseados nas informacdes sobre os produtos relacionados a
alimentos e nas informacgdes de peso.

23. Método, de acordo com a reivindicagao 22, CARACTERIZADO pelo fato
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de que adicionalmente compreende:

transmitir a imagem ou video obtido do dispositivo de computagéo para o
servidor remoto para aplicar o algoritmo de reconhecimento de imagem; e

receber as informacgdes sobre os produtos relacionados a alimentos do ser-
vidor remoto no dispositivo de computacéo.

24. Método, de acordo com a reivindicagdo 22 ou 23, CARACTERIZADO
pelo fato de que adicionalmente compreende: apresentar uma ou mais questdes na
unidade de exibicdo sobre um ou mais objetos na imagem ou video obtido no caso
de o algoritmo de reconhecimento de imagem ser incapaz de identificar um ou mais
dos alimentos produtos relacionados da imagem ou do video; e receber entrada de
usuario de uma interface de usuario da unidade de exibicdo em resposta a uma ou
mais perguntas, a resposta para uso pelo algoritmo de reconhecimento de imagem

para melhorar a detec¢gdo de um ou mais objetos.
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RESUMO

“METODO E SISTEMA DE DETECGAO DE RESIDUO ALIMENTAR”

A invencéo refere-se a um sistema (1) para detectar produtos relacionados a
alimentos (2) antes de serem descartados, o sistema compreendendo: uma ou mais
cameras (11); uma unidade de exibigdo (12); um dispositivo de computacéo (13) que
esta comunicativamente conectado as cameras e a tela; e uma balanca (3) que esta
comunicativamente conectada ao dispositivo de computagdo, a balanga contendo
uma lixeira (31), em que as cameras obtém uma imagem ou um video dos produtos
quando os produtos estiverem dentro de um campo de visdo das cameras e antes
que os produtos estejam na lixeira, a balanga configurada para pesar os produtos na
lixeira, e em que o dispositivo de computacédo obtém informacgdes sobre os produtos
a partir da imagem ou video obtido pela aplicagdo de um algoritmo de reconheci-
mento de imagem, recebe o peso da balanga, e gera e emite dados na unidade de

exibicdo, os dados sendo baseados nas informacdes sobre os produtos e o peso.
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