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Abstract. This paper describes about possibility of classification of vegetag@o using data from LIDAR (Light
Detection and Ranging) and IKONOS together. It intends to implement a computacional program integrates with
ArcGis that It will be possible manipulates classes of vegetation with its vertical estructure identified with the
integration of datafrom LIDAR and IKONOS.
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1 PerfilamentoalLaser

O Sistema de Perfilamento a LASER (ALS - Airborne LASER Scanning) ou Sistema para
Mapeamento do Terreno por LASER Aerotransportado (ALTM - Airborne LASER Terrain
Mapper), segundo Brandalize (2003), apresenta-se como um recurso de sensoriamento
remoto, que tem como objetivo principal a obtencdo de Modelos Digitais de Elevacéo (MDE)
ou Modelos Digitais de Terreno (MDT).

Este tipo de tecnologia possibilita a remogdo da cobertura vegetal de uma amostra de
dados, facilitando processos de quantificacéo e classificagdo de vegetacdo em ambientes
florestais, podendo favorecer, no caso de aplicacdes na area florestal, 0s processos de manejo
florestal sustentado e monitoramento de areas de conservagao.

[/ [
Fonte: http://www.fgi.fi/osastot/foto/h_kunta/hyyppa/high-scan/description.html
Figura 1 - Estrutura vertical

2 Classesde Formacao

O objetivo principal do projeto é o desenvolvimento de técnicas, utilizando recursos laser e
imagens de alta resolucdo espacial, para a identificacdo e mapeamento de classes de formacéo
e sua estrutura vertical. Classe de formagdo (também denominada Panformacdo ou
Protoformacdo) é o termo utilizado para designar um conjunto de formagGes semel hantes,
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reunidas dentro de uma mesma concordancia ecoldgica, este termo também é utilizado como
sindnimo de tipo de vegetacso.

3 Objetivo

A partir de dados oriundos da integracdo de informagOes obtidas a partir de sistemas de
perfilamento a laser e imagens de alta resolucéo espacial, desenvolver recursos capazes de
identificar, em uma determinada regi&o ecoldgica, classes de formagdo com sua estrutura
vertical.

4 Justificativado Trabalho

A partir de dados gerados por diferentes dispositivos de sensoriamento remoto, devidamente
integrados, acredita-se na possibilidade de produzir recursos capazes de automatizar processos
relacionados a identificagdo de classes de formacéo, a partir de sistemas de informacéo
devidamente implementados para este fim, possibilitando, desta maneira, uma possivel
otimizagcdo das atividades de mensuracdo e conservacdo de uma determinada area de
vegetacao, fornecendo recurso significativo para o plangamento das atividades de campo.

5 Material e M étodos

5.1 A AreadeEstudo

A érea de estudo localiza-se no municipio de Pinhais — PR e esta contida dentro do poligono
definido pelas seguintes coordenadas geogréficas:

Canto Superior Esquerdo | Canto Inferior Direito
L atitude 25°16'42"’S 25°22'38"'S
L ongitude 49°09' 10" W 49°06'42"" W
52 Material
O estudo sera baseado em:
1) Perfilamento alaser com levantamento efetuado em outubro de 2003 com diferentes
alturas de voo.
2) Imagem IKONOS MS (Multiespectral Colorido) com resolucdo espacial de 4
metros.

3) Fotografias aéreas coloridas de 07 de junho de 2000 na escala de 1:30.000.
5.3 Metodologia

5.3.1 Utilizando Técnicas de Segmentacao

A segmentacdo da imagem serd um procedimento a ser adotado antes da fase de classificagéo.
Com esse procedimento, aimagem sera dividida em regifes espectralmente homogéneas.

5.3.1.1 Crescimento de Regibes por Agregacao de Pixels

A técnica utilizada para a segmentacdo da imagem sera a de crescimento por regides, onde,
para cada regido o processo de segmentacdo calculara os seguintes atributos espectrais
(descritores): média, variancia e textura, com o intuito de encontrar similaridades de area.

Conforme Moreira (2003), a segmentagdo por crescimento de regides € uma técnica em
gue somente as regides espacialmente adjacentes sdo agrupadas, segundo os critérios de
similaridade de érea.
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5.3.2 Classificacéo Orientada a Objetos

Conforme definicdo de Antunes (2003), os objetos gerados na imagem segmentada estdo
inter-relacionados, de modo que cada objeto da imagem possui um contexto (vizinhanca).
Uma vez definidas as classes e calculados seus descritores, definidos a partir dos valores dos
atributos de um objeto ou dos relacionamentos entre 0s objetos existentes, todos os pixels na
imagem sdo classificados aplicando uma regra de decisdo. Neste trabalho as regras de deciséo
serdo definidas a partir de funcbes de pertinéncia da Logica Fuzzy, considerando os valores
dos descritores.

5.3.3 Extragdo da Estrutura Vertical da Vegetagéo

O principal objetivo da utilizac&o de dados laser, foi a possibilidade de desenvolvimentos de
técnicas capazes de extracdo da estrutura vertical da vegetacdo, facilitando processos de
quantificacdo e classificagdo de vegetacdo em ambientes florestais. E ainda, desenvolver
técnicas necessaria para a fuséo de dados laser com dados oriundos de fotografias aéreas e/ou
imagens IKONOS, com o intuito de auxiliar na classificacéo e modelagem tridimensiona da

vegetacao.

5.34 Avaliacdo daAcuracia

Segundo Aronoff (1982) a estimativa da acurécia da classificacéo € definida como um
problema estatistico de teste de hipétese, o problema pode ser formulado considerando as
seguintes hipoteses:

HO: a acuréacia da imagem tematica € menor arequerida.

H1: a acuréacia da imagem temética € igual ou superior a requerida.

A edtratégia consiste em vefificar a veracidade das duas hiplteses. Sera aceita a
classificacéo, se a qualidade globa (Q) for igua ou superior a 0,90 (ou 90%), considerando
uma estimativa obtida por:

nc = numero de pixels corretamente classificados.

Q = nc/nt nt = namero total de pixels nas amostras.
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