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Introducao

Nos ultimos anos, as geotecnologias baseadas em produtos derivados de
aeronaves remotamente pilotadas (ARP), vem avancando de forma consistente,
capilarizada e rapida no mercado mundial. As aeronaves remotamente pilotadas,
conhecidas popularmente como drones, estdo sendo progressivamente utilizadas no
mercado brasileiro, principalmente no monitoramento ambiental e agricola, e setores
diversos como seguranca publica, cinematografico, construcao civil e mineracao.

Um Sistema de Aeronave Remotamente Pilotada ou RPAS, sigla derivada da
expressao Remotely-Piloted Aircraft System, compreende um conjunto de hardwares
e softwares, materializado, dentre outros itens, pela RPA, estagdo de trabalho e
aplicativos para realizacdo de voos automatizados, para a captura remota de dados,
a partir de diversos tipos de sensores, com potencial de abranger grandes areas e
chegar a ambientes dificeis de serem acessados por via terrestre. Os RPAS podem
apresentar funcionalidades como sensores anti-colisdo, decolagem e pouso
automatizados e planejamento de curso. Esses equipamentos estao transformando o
mundo em um ambiente cibermecatrénico.

Essa tecnologia se beneficia da evolugédo rapida dos conjuntos de sistemas
roboticos portateis, com aerodindmica cada vez mais refinada. Os chamados drones
tém se mostrado como uma alternativa legitima para coleta remota de dados, de forma
rapida, furtiva e econémica.

Os RPAS tém seu uso em franca expansdo no monitoramento de monoculturas
mecanizadas, sendo fundamentais nos processos de tomada de deciséo, sofisticacao
da producdo agricola e otimizacdo de recursos (CANDIAGO et al.,, 2015). Os
beneficios para a sustentabilidade agricola sdo evidentes, apoiando a sinergia
existente entre as técnicas agricolas vigentes informatizadas, a comunicacdo em rede
e a tecnologia da informacéo espacial (KEOGH; HENRY, 2016; OZDOGAN et al.,
2017).

Essas aeronaves e seus periféricos também sdo fundamentais na gestao
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ambiental em termos de monitoramento da vegetacdo (CANDIAGO et al., 2015;
COLOMINA; MOLINA, 2014; TORRES-SANCHEZ et al., 2014), pois através da
reflectancia da vegetagdo em diferentes comprimentos de onda, 0sS sensores
embarcados em RPA sdo capazes de gerar um amplo cardapio de indices de
vegetacdo, capazes de caracterizar descritores da estrutura e metabolismo da
vegetacdo como a saude vegetal, biomassa, indice de area foliar, fenologia, entre
outros (MARINO; ALVINO, 2014; MARINO; ALVINO, 2018).

O presente E-book traz um passo a passo, de processamento de dados
oriundos de RPA, por meio de imagens e textos, apresentando desde um exemplo de
planejamento de voo, passando pela geracdo de ortomosaicos, até a geracao de
linhas plantio e subsidios para andlise de producdo vegetal numa cultura agricola,
utilizando softwares comerciais e gratuitos. Este procedimento € parte fundamental

para a tomada de decisdes em diversos projetos nos setores agricola e ambiental.
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Capitulo 01

Primeiros passos para realizacao de um voo
automatizado

A rotina apresentada, ndo substitui a necessidade de treinamento adequado,
para a formacaodo operador da RPA (piloto remoto) bem como as normas e rotinas
de seguranca. Também € necessario atentar-se para a devida regularizacdo do
equipamento e seus periféricos nas entidades reguladoras tais como Anatel, ANAC e
DECEA, por exemplo. Para maiores informacdes, consulte a seguinte a obra de (Silva
et al. 2021): CLIQUE AQUI.

A selecdo da area deve seguir critérios técnicos rigorosos, avaliando os riscos
operacionais e as demandas do projeto. O planejamento prévio, com a devida

antecedéncia, agrega maiores possibilidades de sucesso nas missoées.

PLANO DE VOO PARA UMA AERONAVE REMOTAMENTE PILOTADA MODELO
DJI PHANTOM 4 PRO, UTILIZANDO O APLICATIVO DRONEDEPLOY.

A aeronave remotamente pilotada pode ser configurada em trés modos de voo:
modo S = (Sport), com velocidade horizontal de 45km/h chegando até 75km/h; modo
P = (Position), garante a aeronave voos automatizados que podem chegar a 50 km/h;
modo A = (ATTI), que faz com que a aeronave fiqgue com o sistema GPS desligado.
O modo ATTI ndo é recomendado para iniciantes porque, se 0s iniciantes nao tiverem
a destreza para controlar a aeronave, ha o risco de colisdo e acidentes. Isso ocorre
pois, nesse modo de voo, a RPA esta totalmente sujeita as influéncias do ar (DJI,
2017).

Na decolagem, a velocidade méaxima de subida é de 6,0m/s e a velocidade
maxima de descida de 4,0m/s ou 14,4 km/h. Essas velocidades sdo obtidas com o
comando do controle nomodo de voo Sport que deixa a aeronave mais veloz. Em
comandos normais de voo modo Position, a velocidade maxima de subida € de 4,0
m/s e a velocidade maxima de descida é de 3,0 m/s ou 10,8 km/h.
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E importante saber que o Phantom 4 Pro possui uma camera fotografica de 20
megapixels, com sensor CMOS de uma polegada, tendo dois obturadores, sendo um
obturador mecénico com velocidade de abertura variavel de 08 a1/2000s e um
obturador eletrénico com velocidade de abertura de 08 a 8000 s (DJI, 2017). Cabe
ressaltar que se deve sempre utilizar cartbes de memdria compativeis com o
equipamento. Cartdes com velocidade abaixo do recomendado pelo fabricante,
impedem que fotos sucessivas sejam salvas com sucesso, gerando falhas no
recobrimento.

Vamos ao plano de voo: o primeiro passo para acessar a plataforma
Dronedeploy (DroneDeploy, 2020) é criar uma conta na pagina eletrénica da empresa
(www.dronedeploy.com), gerando um login e senha; logo apos, realizar o download
do aplicativo no dispositivo movel, na Play Store ou na App Store, dependendo da
plataforma do equipamento que sera usado para instalar o APK, podendo ser Android

ou IOS e baixar o APK Dronedeploy (Figura 1).

Faca login na sua conta @ DroneDepioy | PRDEDRE'
; ;;;;;
por favor digite um email validopor favor

digite um email valido

Sent

enha

Esqueceu a senha?

ou faca o login com:

G Google Single Sign On

Nao tem uma conta? inscrever-se

P e A

Figura 1 — Imagem ilustrativa do local em que deve se efetuar o login na pagina web do Dronedeploy.
Fonte:Autor 2020.

Em seguida, é necessario configurar as unidades no aplicativo (Figura 2). Para
isso,clique no canto superior esquerdo do aplicativo onde existem trés barrinhas e
sera aberto o menu com varios tépicos, entre eles esta um chamado “preferences”.
Apos clicar em “preferences”, abrira uma caixa de configuracfes do aplicativo onde
se encontram as configuracdes de unidades. Mude a unidade de medida de imperial
paramétricas e defina altitude maxima de até 120 metros para limitar o drone a voar
acima da altitude maxima permitida pela legislacdo brasileira para voos de RPA
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(ANAC, 2017).

= Preferences

Account Settings

First name * Last Name *
Pedro Lopes

Pilot Certificate Number

Issue Expire

Industry
Agriculture v

Max Altitude
100m =7

4

Audio Alerts (

Llee. iii iiii'" iii ii

Figura 2 — Imagem ilustrativa da aba “Preferences” no aplicativo Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.

Para retornar ao icone de confec¢ao do plano de voo, cligue em projetos; desta
forma retornara a janela para configuracdo do plano de voo. Com a janela aberta,
cligue em novo projeto. No momento em que comecar a configuragdo do plano de
V0o, abrir-se-a um icone com a aparéncia de uma mira, que serve para localizar no
mapa a area em que sera realizado o voo com a RPA. Apés localizar a area, clique
no icone azul escrito: “criar um projeto aqui” e abrird uma caixa para se dar o nome
do projeto. Coloque o nome e clique em “continuar”. Nesse momento, abrirdao dois

icones para realizar a escolha que definira a finalidade do projeto (Figura 3).

)

il |\
L2

Figura 3 — Imagem ilustrativa do icone “criar um projeto aqui” no aplicativo Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.
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O primeiro icone representado por uma figura de mapa dobrado é escolhido
para se fazer plano de voo para obter mosaicos, com a finalidade de geracdo de

mapas com imagens de RPA (Figura 4).

Maps & Models

Best for generating maps and
models of your location

Photo Report

Capture photos of your location
and create areport

Figura 4 — Imagem ilustrativa icone “Maps e Models” e “Photo Report” no aplicativo Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.

O segundo icone com a logo de uma maquina fotografica tem como objetivo principal
obter imagens de RPA, para gerar imagens no formato em 3D. Apés a selecdo desse primeiro
icone (um mapa dobrado), vai estar disponivel um poligono quadrado azul com linhas
paralelas e bolinhas brancas na borda. Depois disso, devem-se ajustar as bolinhas brancas
em cima da area em que sera realizado o voo, de maneira que a area do poligono azul seja

maior que a area de interesse para geracdo do mosaico (Figura 5).
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= Projeto UFR
e Advanced Settings

4:38 2 58 1

Aulomali Seltings (

Currently 74

votimized spasd, d

®))) Obstack Avoidance &

Enabled if sersors are available

a Make Available Cffline

Sheowy Existing Map (
Low Light

Set Exposure Manually in DJI Go

Set Focus Manually in DJI Go

o201 QGJUJI;,rlméi;-:z. Airbug, Maxa Tecnuogle -

Figura 5 - Imagem ilustrativa da selecdo do local em que sera feito o plano de voo no aplicativo
Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.

E necessario que o poligono de selecdo da area seja maior para garantir que a
borda da area de interesse fique fora da area de distor¢do do mosaico. Esta area de
distor¢éo ocorre devido a pouca quantidade de fotos sobrepostas na borda da imagem

do mosaico. Para a altitude de voo, deve-se acessar a caixa onde esta escrito: “Flight
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Altitude” para se alterar, também, o GSD das fotos. Acessando o icone “Advanced” e
desativando a fungao “Automatic Settings”’, ativam-se varias funcbes de
sobreposicdes, podendo configurar as sobreposicdes frontais e laterais, a velocidade
de voo da RPA e o angulo de inclinagdo do plano de voo.

Para ficar mais claro, € imprescindivel fazer uma breve explicacdo sobre GSD
(ground sample distance): refere-se a distancia ou area representada em cada pixel
daimagem. O GSD é calculado a partir do tamanho do pixel no sensor, tomando como
base a distancia focal do sensor usado e altura de voo em relacdo ao solo (Figueiredo;
Figueiredo, 2018).

A sobreposicéo entre fotos padréo no Dronedeploy, € de 75% de sobreposicéo
frontal e 80% de sobreposicao lateral; € possivel aumentar a sobreposicao lateral faz
com que se diminua o GSD. Isso aumenta o tempo de voo; por outro lado, se diminuir
a altitude do voo, diminui também o GSD. O benéfico de se ter o GSD pequeno € ter
uma imagem mais detalhada, tendo uma resolucéo espacial melhor, o que equivale
as unidades de centimétricas reais no terreno por pixel na foto ficando assim: cm/pixel.

E importante enfatizar que se deve equilibrar a relacéo entre trés parametros
basicos a)altitude de voo, b) porcentagem de sobreposicao lateral e frontal e, ¢) tempo
de voo.Quanto maior for a porcentagem de sobreposi¢ao, maior sera o tempo de voo,
uma vez que serdo necessarias mais disparos da camera para cobrir o terreno. Os
mesmo acontece quando a altitude de voo for baixa, pois serdo necessarios muitos
disparos para cobrir a area., ..

O ajuste desses parametros esta diretamente ligado a obtencdo de um GSD
mais adequado a sua andlise, e também, ao aumento consideravel de uso de cargas
de bateria e quantidade de pousos e decolagens. . Para termos uma referéncia de
como ajustar os trés parametros citados, em média, com uma carga completa de uma
bateria de RPA tipo Phantom 4 Pro, com um plano de voo de 100 metros de altitudee
percentagem de sobreposicdo frontal 75% e lateral 80%, é viavel cobrir uma area
equivalente a 19 hectares, coletando um total de 266 imagens JPG, com uma duracéo
de voo de 15 min e 48 segundos e obtendo uma resolucédo de GSD equivalente a 03

cm/pixel (Figura 6).
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= Untitled Project

Advanced Settings

15:48 19 266 1

Minutes Hectares Images Battery

Automatic Settings

EI Front Overlap 75%
B Side Overlap B80%
5 Flight Direction 165°
(#\ Mapping Flight Speed 10m/ss
m Starting Waypoint 1
®))) Obstacle Avoidance (

Enabled if sensors are available

&3 Make Available Offline

Show Existing Map ‘
Low Light

Set Exposure Manually in DJI Go

Set Focus Manually in DJI Go

Figura 6 - Imagem ilustrativa da sobreposicao frontal 75% e lateral 80% do plano de voo no aplicativo
Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.

Mas, da mesma forma, seria possivel conseguir um GSD de 3 cm/px com uma

sobreposicdo em um plano de voo de 100 metros de altitude com porcentagem de

PROCEDIMENTO OPERACIONAL PARA DETERMINAGAO DE AREA PLANTADA E FALHAS DE PLANTIO
COM AERONAVE REMOTAMENTE PILOTADA (ARP): MANUAL DIDATICO

15



sobreposicao frontal 75% e lateral 70%, cobrindo uma area bem maior de 27 hectares,
coletando um total de 263 imagens JPG e com uma duracdo de voo de 15 min e 51
segundos como mostra a figura 6. Por este motivo, para cada plano de voo, faz-se
necessario equacionar todos os fatores para se chegar a um GSD desejado,

otimizando a bateria por voo e aumentando, assim, a area de coleta (Figura 7).

= Untitled Project
€ Advanced Settings

15:51 27 263 1

Minutes  Hectares  Images  Battery

Automatic Settings

E:[ Front Overlap 75%
H————=e i
i) Fiight Direction 165°
(#\ Mapping Flight Speed 10mds
m Starting Waypoint 1
#))) Obstacle Avoidance ‘

Enabled if sensors are available

&3 Make Available Offline

Show Existing Map (
Low Light

Set Exposure Manually in DJI Go

Set Focus Manually in DJI Go

Figura 7 - Imagem ilustrativa da sobreposicao frontal 75% e lateral 70% do plano de voo no aplicativo
Dronedeploy.
Fonte: Autor 2020.
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Capitulo 02

Processamento dos arquivos de imagens aéreas

PROCEDIMENTO PARA A ROTINA DE ORTOMOSAICAGEM

Inicialmente, deve ser avaliado a disponibilidade de recursos de hardware e
conexao com a internet para a realizacdo dos procedimentos. Para o processamento
baseado em nuvem, deve-se atentar para a velocidade de download e upload da
conexao. Alguns planos de internet sdo vendidos com base na velocidade de
download, mas a velocidade de upload € que limita o carregamento das imagens para
os servidores. Informe-se sobre os limites e velocidades com sua operadora, uma vez
que estes fatores podem agregar tempo de trabalho.

Em alguns casos, pode ser mais viavel realizar o backup das imagens em
armazenamento em nuvem. Além das questbes com a velocidade citadas
anteriormente, alguns servidores modificam tanto a qualidade quanto o formato dos
arquivos originais. Cabe buscar maiores informac¢des quanto aos tipos de aquivos e
tamanho que sao suportados. Por exemplo, alguns aplicativos de trocas de
mensagens, alteram o tamanho e a resolucdo das imagens e podem prejudicar todo
o trabalho desenvolvido em campo.

Com relacdo aos microcomputadores, em geral os parametros que devem ser
observado na configuracédo para esta finalidade séo a meméria RAM e a capacidade
de processamento da placa de video. Em geral, maquinas com RAM menor que 16Gb
possuem um desempenho global mais limitado e agregam tempo de processamento.
A velocidade e capacidade de processamento da placa de video é tdo importante
quanto a memoéria RAM. Em linhas gerais, quanto mais proximo da configuracao
gaming (para jogos) melhor é o desempenho para o processamento das imagens.

Com o programa Agisoft Metashape em sua tela principal, deve-se buscar a
aba “workflow”, para comecar um novo trabalho. Clicando no icone “add photos”, abrir-
se-4 uma caixapara selecionar o local onde estdo, a salvo, as fotos em que sera

realizado o ortomosaico; depois de carregar todas as fotos dentro do programa, clique
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em “workflow” e, em seguida, na aba “Align Photos” para realizar o processo de

alinhamento das fotos (Figura 8).

i untitied® — Agisoft PhotoScan - 8 X
File Edit View |Workflow Tools Photo Help
BEE 98 AdPhotos. +AQ¢ X RNECLLIH WD WS D
Workspace G AddFolder...
o W B8 B 1 kign Photos
%5 Workspace (¢ Build Dense Cloud
Cunk 168 g Mesh
Build Texture...
Build Tited Model.
Build DEM.
Build Orthomosaic...
Align Chunks.
Merge Chunks.
Batch Process..
Photos 8 x|
QOX AN M
DJI_0341JPG DJI_0342JPG DJI0343.PG DJL03440PG DJ_0345PG DJI_0346PG DJI_0347JPG DJI0346JPG DJL0343JPG
v
Worksoce  Reference Photos  Corsdle
Align photos E)

Figura 8 - Imagem ilustrativa da aba “Align Photos”, para realizar o processo de alinhamento das
fotos noprograma Agisoft PhotoScan.
Fonte: Autor 2020.

Posteriormente, abrira uma caixa para definir qual o tipo de acuracia se deve
adotar e podem ser escolhidos varios parametros, desde “lowest até highest”;
selecione uma das opgodes e clique em “ok” para efetuar o processamento. Apos
realizar o primeiro processamento, clique novamente na aba “workflow” e selecione a
opcéo “Build Denise Cloud” para desempenhar o processamento de nuvem densa de
pontos (Figura 9).
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Figura 9 - Imagem ilustrativa da aba “Build Denise Cloud”, processamento de nuvem densa de
pontos noprograma Agisoft PhotoScan.
Fonte: Autor 2020.
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Dependendo da quantidade de imagens carregadas, cada processamento
desses pode demorar alguns minutos. A proxima etapa do processamento € ir
novamente a aba “workflow” e clicar em “Build Mesh”. Deve-se esperar até o término
do processamento a fim de prosseguir para a préxima etapa. Novamente retornando
a aba “workflow”, clique em “Build DEM” para efetuar o modelo digital de elevacéo
(20).

H Untitied* — Agisoft PhotoScan - =] X
Ble Edt View | Wordlow Tools Photo Help

B ®E 9 & AddPhotos...
Workpace. 5 AddFolder...
oBWF B aignPhotos.
S5 Workspace (1<t Build Dense Cloud...
[ Build Mesh...
Build Texture.
£ DenseCl Build Tied Model...

+AGE XHBEBEOCIEH BT RS 3

< > | photos A x
QOXIMr &RD
DI04 PG D) _0342JPG DJL0343JPG DI 03440PG DJ1_03450PG D)1 03460PG Di_0347JPG DJI_03480PG D)_03490PG
-i ER N R !
Workspace Reference
Build digital elevation model -}

Figura 10 - Imagem ilustrativa da aba “Build DEM”, para efetuar o modelo digital de elevagéo no
programa Agisoft PhotoScan.
Fonte: Autor 2020.

Neste momento, o programa disponibilizara, apds o processamento, o0 modelo
digital de elevacdo. Em seguida, voltando a aba “workflow”, selecione “Build

Ortomosaic” para terminar o processamento do ortomosaico (11).

B 18,95 — Agisot PhotoScan - 8 X
Ele Edt View | Workflow | Tools Photo Help
E=E 9 & Addphotos.. S0Qeq s @Esois
Workspace 53 AddFolder... i omD
SR D mignPhotes..
% Workspace (1 ¢t Build Dense Cloud...
v & Gunkt Build Mesh...
Build Tedure.
Build Tiled Model...
Build DEM... bem
Align C
Me
Betch Process... b%m
34m
e
2 © X |2 1%
DI 0341006 DA 03420PG DI_03430PG DJI_03440PG DILO3453PG D410346.09G DA 03470PG DJ_03480PC DJI_03490PG
Workspace  Reference Photos  Console
Build orthomossic [16°2317.14" 5 54°3034.56°W| 5

Figura 11 - Imagem ilustrativa da aba “Build Ortomosaic” para terminar o processamento do
ortomosaico noprograma Agisoft PhotoScan.
Fonte: Autor 2020.
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Capitulo 03

Criacao de linhas de plantio

Para a criagdo das linhas de plantio utilizamos, nesse exemplo, o programa
ArcGis 10.5 (ESRI, 2011), que contém, no ArcMap, a funcao de “criar linhas paralelas”.
Esta ferramenta facilita o processo de vetorizacdo de linhas de plantio em grandes

areas. O primeiro passo € abrir o programa ArcMap (Figura 12).

Figura 12 - Imagem ilustrativa abrindo o programa Arc Map.
Fonte: Autor 2020.

Com o programa aberto, crie um novo projeto e, apds isso, importe de um
arquivo de imagem orbital ou suborbital, para servir de base para a vetorizagdo que

seja relacionada a area de estudo (Figura 13).
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Figura 13 — Imagem ilustrativa abrindo o programa Arc Map.
Fonte: Autor 2020.

O primeiro passo na vetorizagéo, € a criacdo de um arquivo shapefile do tipo
linha. Para comecar a isolar as linhas de plantio, € necessario desenhar, de modo

centralizado, uma linha de plantio de referéncia sobre a imagem (Figura 14).
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Figura 14 - Imagem ilustrativa da criagdo de um arquivo shapefile do tipo linha no programa Arc Map.
Fonte: Autor 2020.

Apés selecionar a linha, va até “editor” e selecione “star editing”. Com o modo

de edigcdo configurado, dé um simples clique na linha de plantio feita anteriormente
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para habilitar a funcéo “copy parallel” (Figura 15).
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Figura 15 - Imagem ilustrativa da aba para habilitar a fungéo “copy parallel no programa Arc Map.
Fonte: Autor2020.

Quando ja estiver habilitado, abre-se uma caixa para selecionar a distancia em
gue serdo criadas as linhas paralelas e a direcdo. Selecionando a opgao “both”, ira
criar linhas paralelas de ambos os lados. Selecione “left” para criar as linhas paralelas

do lado esquerdo e “right” criara as linhas paralelas do lado direito (Figura 16).

Copy Parailel X

Template... |  =—linha_faha de plantio

Destance: 0000 |

Sde: Both d |
Both
Comers: Left

Treat sslection a3 3 sngle Ine
Create 3 new feature for each selected ine

Remove self intersecting loops

o Cancel

|
Figura 16 - Imagem ilustrativa da aba para habilitar a funcao para criar linhas paralelas do lado
direito, esquerdoou ambos os lados no programa Arc Map.
Fonte: Autor 2020.

Na caixa “corners”, selecione a opc¢ao “mitered”. Mantenha marcada a caixa
‘remove self-intersecting loops”. Selecionando a caixa “distance”, ira configurar a

distancia entre as linhas. Esta funcdo far4 coépias das linhas, desenhando
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paralelamente em uma distancia pré-definida. No caso do nosso exemplo, estamos
fazendo linha de plantio com uma distancia definida de 50 cm entre linhas. Para a
criacdo das demais linhas, repita a operacgéo alterando a distancia entre as linhas em
cada nova operacao até que sejam criadas todas as linhas de plantio na area desejada
(Figura 17).

Copy Parallel X
| Template... | | —Irha_faha de planto ]
Distance: |o,s::o']f |
Sde: Soth v
Comers: Miterec v

Treat selechon as 3 sngle Ine
Create a3 new feature for each selected Ine
[Z] Remove self intersecting loops

oK Cancel
- ________
Figura 17 - Imagem ilustrativa da aba para configurar a distéancia entre as linhas no programa Arc
Map.
Fonte: Autor 2020.

Na finalizacdo, € preciso excluir o excesso de vetores que foram criados,
selecionando as linhas e, com o botéo “delete” é possivel excluir as linhas que foram
duplicadas a mais que o0 necessario. ApOs esse processo, salve o projeto e finalize a
edicdo das linhas de plantio (Figura 18).

Snapping >
More Editing Tools >
Editing Windows »

Options...

Figura 18 - Imagem ilustrativa da aba para salvar o projeto e finalizar a edicdo das linhas de plantio
no programaArc Map.
Fonte: Autor 2020.
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No final, teremos um produto como este na imagem abaixo, no interior do

circulo amarelo:

X | @

e B-9 8@ 82N

¥0QI00L21Y

SRINU § BeaLD

Figura 19 - Imagem ilustrativa resultado final apds edicao das linhas de plantio no programa Arc Map.
Fonte: Autor 2020.
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Capitulo 04

Criacdo das falhas de plantio com os programas QGIS
e 0 Plugin GIMP Selection Future

Depois de terminar a edicédo das linhas de plantio, utilizaremos para a analise
das falhas de plantio, dois programas: Qgis em sua versao 2.18.24 (QGIS, 2020)
(Figura 20) e Gimp em sua versao 2.8 (The GIMP team, 2014) (Figura 21), que
possuem uma interface, com o auxilio de um complemento, o “Gimp selection
feature’no QGIS. Esse complemento constitui em um apéndice de selecéo de feicoes
que faz vetorizacdo manual ou semi automéatica

O Qgis € um programa de codigo aberto, uma ferramenta muito poderosa e
versatil em geoprocessamento, cujo programa tem todos 0s suportes necessarios
para andlises de dados vetoriais, imagem Raster, dados de tabela .csv e, por fim,
confeccbes de mapas. Esse programa possui um codigo aberto muito versatil e
poderoso e é utilizado para edicéo de fotos e imagens similares ao Photoshop. A unido
dos dois programas possibilita ao Qgis o ganho de fungdes caracteristicas de editores
de fotos profissionais, mas com vantagem de as edi¢cdes serem enviadas para o Qgis
em arquivos vetoriais georreferenciadas. 1sso possibilita ao programa que o Qgis faca
a selecao de feicbes em imagens de satélite ou mosaicos de RPA com mais rapidez

e facilidade.

afede X @ Indexof fdownload x 4+ - e *
C 0 & qgisog 2 * O O 6 W

@ sw . B GoogleAgends M Grsi- Emaesr. ] Be sofce.. U HOME|LA B A meior rede prof
i8 | NATID-UOUIEUH W2, 10,497 I"OCLUP=AOU_UF.EAE LO-AUZ-2U10 ZI.U4 “UUIVL

LR

@ QGIS-OSGeo4W-2.18.23-1-Setup-x86_64.exe.mdSsum 18-Aug-2018 22:33 74
QGIS-OSGeo4W-2.18.24-1-Setup-x86.exe 15-Sep-2018 15:30 339M
@ QGIS-OSGeo4W-2.18.24-1-Setup-x86.exe.mdSsum 15-Sep-2018 15:30 71
QGIS-OSGeod4W-2.18.24-1-Setup-x86_64.exe 15-Sep-2018 15:46 401M
%QGIS-OSGco-ﬂV-Jl8.34-1-Sct1113-x86 64.exe.mdSsum  15-Sep-2018 15:46 74
QGIS-OSGeo4W-2.18.25-1-Setup-x86.exe 28-Oct-2018 12:25 344M
@ QGIS-OSGeo4W-2.18.25-1-Setup-x86.exe.mdSsum 28-Oct-2018 12:25 71
QGIS-OSGeo4W-2.18.25-1-Setup-x86_64.exe 28-Oct-2018 12:38 406M
@ QGIS-OSGeo4W-2.18.25-1-Setup-x86_64.exe.mdSsum  28-Oct-2018 12:38 74
QGIS-OSGeo4W-2.18.26-1-Setup-x86.exe 25-Nov-2018 14:20 344M
@ QGIS-OSGeo4W-2.18.26-1-Setup-x86.exe.mdSsum 25-Nov-2018 14:20 71
E}?‘] QGIS-OSGeo4W-2.18.26-1-Setup-x86_64.exe 25-Nov-2018 14:34 406M

Figura 31 - Imagem ilustrativa site do programa Qgis 2.18.24.
Fonte: Autor 2020.
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Figura 21 - Imagem ilustrativa do site do programa Gimp 2.8.
Fonte: Autor 2020.

O primeiro passo para a realizagdo da rotina de trabalho devera ser a instalacao
do programa Qgis 2.18.24 e do programa Gimp 2.8. Para efetuar a instalacao do Qgis
2.18.24, sera necessario entrar no site: http://Qgisbrasil.org/comunidade-de-usuarios-
Qugis-brasil/baixarinstalar/ e procurar pela versdo do Qgis 2.18.24 Las Palmas. Apos
baixar o pacote executavel, instalar o programa.

Da mesma forma, para instalar o programa Gimp 2.8, sera preciso entrar no
site: https:www.gimp.org e baixar gratuitamente o executavel do programa (Figura 22).

Em seguida, instale-o.

< o + - 3 X
“« C ( & gimpomg E a v o O o @
- ‘s o Ser b (=] n ds M Gn E-nal £} e AE o [in] -p » o

GIMP para Wincows

Downlood GIMP 2.10.12
via BifTorrent
dretamente do

MP = L dos nossss sers doces sspahin

Figura 22 - Imagem ilustrativa do site do programa Gimp 2.8.
Fonte: Autor 2020.
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http://www.gimp.org/
http://www.gimp.org/

Para instalar o complemento, deve-se executar o programa Qgis e abri-lo. Com
0 programa aberto, procurar pela aba “complementos” e, em seguida, clicar em
“Gerenciar e instalar complementos”; logo apds, procure por “opgdes” € marque a
opcgao “Mostrar também complementos experimentais”. Esta fungao fara com que o
Qgis mostre também complementos experimentais ou restritos. O préximo, e ultimo
passo, é selecionar a aba “tudo” e digitar na busca por “Gimp”, selecionar o
complemento “Gimp selection feature” e clicar em “instalar complemento”. Desta

forma, o complemento ja serd instalado (Figura 23, 24 e 25).
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Figura 23 - Imagens demonstrativas do local onde se encontra a aba “Gerenciar Instalar
complementos” noprograma Qgis 2.18.24.
Fonte: Autor 2020.
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Figura 24 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas: “Opgdes” e “Mostrar
também oscomplementos experimentais” no programa Qgis 2.18.24.
Fonte: Autor 2020.
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Figura 25 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas: “TUDQO” e “instalar
complementos” noprograma Qgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.

Apbs a instalacdo dos programas Qgis e Gimp e do complemento no Qgis, sera
abrir esses dois programas e manté-los ativos. Com o Qgis em primeiro plano e o
Gimp em segundo plano (minimizado), abra o Qgis e carregue o0 Raster da area em
gue serdo analisadas as falhas de plantio (Figura 26). Com o Qgis aberto e com o
Raster da area em que serdo analisadas as falhas de plantio, clique no icone “Gimp
selection feature” para abrir as funcionalidades do complemento (Figura 26).
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Figura 26 - Imagens demonstrativas do local onde se encontra a aba “Gimp selection feature™ no
programa Qgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.
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Para comecar a vetorizar, € preciso habilitar essa ferramenta no Gimp. Abra o
programa Gimp, procure a aba “IBAMA” e selecione: “Service for save the selected

regions” (Figura 27).

& Programa de manipulagdo de imagem do GNU - u] X

| Arquive Editar  Selecionar Visualizar Imagem Camada Cores Femamentas Fitros |[BAMA Janeles Ajuda

Service for save the selected regions.

Figura 27 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas: “IBAMA” e “servisse for
save theselectd regions” no programa Qgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.

Apos ativar os complementos, tanto no Qgis como no Gimp, deve ser realizado
um enquadramento da imagem do local onde sera analisado e, para isso, utilize o
mouse e ajuste a imagem Raster no Qgis. Apés esse ajuste, clique no botdo na aba
do complemento “Set curret” e, em seguida, “Send Image” afim de enviar a area da
imagem selecionada para o programa Gimp (Figura 28).
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Figura 29 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas “set curret” e “send image
no programaQgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.
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ApOGs enviar a imagem para o Gimp, deve-se selecionar a ferramenta de
selecéo “continua” para que o programa selecione todas as fei¢des iguais na imagem;
€ interessante fazer uma configuragao na aba “liminar”, ajustando o valor para o tipo
de feicdo que se queira selecionar; da mesma forma ocorre com o “ajuste” na aba
espacamento. No caso da lavoura de soja, foi utilizado o ajuste da aba “liminar” em
30.0 e na aba “espagamento” 25.0. Apds essa configuragdo, execute a selegcao das

feicbes (Figura 30).
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g Abrindo "D:/TMG/TIFF/,

Figura 30 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas: “liminar” e “Espagamento”
no programaQgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.
Para enviar as feicdes ao Qgis, deve-se selecionar, no Qgis, a aba "Get feature” e

finalizar a edi¢édo (Figura 31).
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Figura 31 - Imagens demonstrativas do local onde se encontram as abas: “liminar” e “Espagamento”

no programaQgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.

ApGs a vetorizagdo, usando o Gimp e enviando para o Qgis, estarao disponiveis

no Qgis, os poligonos reais que a cultura da soja ocupa na imagem e,

respectivamente, no terreno. O proximo passo da identificacdo das falhas de plantio

sera realizar a criacdo de buffer usando as linhas de plantio, estimando um buffer de

30 cm de diametro. Para criar um buffer no Qgis, deve-se ir a aba “vetor”, logo em

seguida a “Geoprocessamento” e, por fim, selecione a aba “Buffer de distancia fixa”

(Figura 32).
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Figura 32 - Imagens demonstrativas da criagcdo do buffer da linha de plantio no programa Qgis

2.18.24.
Fonte: autor 2020.
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O proximo passo serd realizar a diferenga dos poligonos do buffer da linha de
plantio com poligono, resultado do processamento no Gimp. Para se alcancar a
diferenca, deve-se ir a aba “vetor”, logo em seguida, a “Geoprocessamento” e, por fim,
selecione a aba “Diferenga” (Figura 33).
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Figura 33 - Imagens demonstrativas da diferenca entre o buffer da linha de plantio e o poligono do
Gimp noprograma Qgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.

O produto da diferenca tera como resultado um buffer de 30 cm das falhas de
plantio. Para se obterem as linhas de falhas de plantio, realiza-se novamente a rotina
da Diferenga, mas, desta vez, entre as linhas de plantio e o buffer de 30 cm das falhas
de plantio (Figura 34).
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Figura 34 - Imagens demonstrativas do resultado da andlise das linhas de falha de plantio no
programa Qgis 2.18.24.
Fonte: autor 2020.
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Consideracoes
finais

As rotinas apresentadas, permitem uma abordagem pratica para a
determinacao de area plantada e falhas de plantio utilizando ARP. Tanto as etapas de
aquisicdo de imagens quanto de geoprocessamento, podem ser classificadas como
operacoes de baixo custo, o que agrega maior viabilidade na execuc¢éo dos projetos.

As tendéncias apontam para que, no futuro, os processamentos de imagens
em aplicacdes de codigo aberto se ampliem. Baseadas em computagdo em nuvem, a
manipulacdo das imagens podera ser executada de qualquer dispositivo movel, com
acesso a internet. O aperfeicoamento das técnicas de visdo computacional, permitirdo
que as proprias ARP processem as informag8es em tempo real, focando o tempo dos

operadores na analise decisoria dos projetos.
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APENDICE A — MAPA DE LOCALIZACAO
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APENDICE B — MAPA-IMAGEM FALHA DE PLANTIO
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APENDICE C - MAPA DE PERCENTUAL DE FALHA DE PLANTIO
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APENDICE D — MAPA-ANALISE DE CLUSTER EM FALHA DE PLANTIO
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APENDICE E - MAPA-ANALISE VEGETATIVA
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APENDICE F - MAPA-RESULTADO DA ANALISE VEGETATIVA
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