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RESUMO

As constantes mudangas que ocorrem nos centros urbanos e a caréncia de atualizagao
destas, impde a necessidade de se aplicar novas técnicas e metodologias de
levantamento. Uma das possibilidades sdo os Sistemas de Mapeamento Mével (SMM),
metodologia de levantamento que integra sensores de posicionamento e imageamento,
permitindo o mapeamento pormenorizado do mundo real. A proposta do trabalho ¢
utilizar imagens coletadas por um Sistema de Mapeamento Movel (SMM) para extrair
coordenadas georreferenciadas de arvores presentes ao longo dos arruamentos de uma
area teste a ser especificada assim como as imagens 360° destas arvores no processo de
georreferenciamento. O inventario de arvores urbanas ¢ importante para o conhecimento
das espécies existentes e a geolocalizagdo contribui para uma gestdo eficiente. A
metodologia a ser utilizada ¢ inovativa, fazendo com que a coordenada extraida na
imagem panoramica 360° georreferenciada ja vd sendo armazenada numa base

cartografica digital da area levantada com o SMM.



SUMARIO

LT INTRODUGAO ... 8
2 OBIETIVOS ... esa s 10
2.1 OBJETIVO GERAL..........oouooiiieeeeeeeeeeeeeeeeee e 10
2.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS ........ovivieieeeeeeeeeeeeeeeee e, 10
3 JUSTIFICATIVA .o, 10
4 REVISAO BIBLIOGRAFICA .....c..oovoveeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 11
5 MATERIAL E METODOS ........coimiiieieeeeeeeeeeeeee s, 12
5.1 AREA DE ESTUDO .......oiviiiieeeeeeeeee e, 12
5.2 DADOS UTILIZADOS......ooooieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee s, 13
5.3 MATERIAL UTILIZADO NO LEVANTAMENTO DE CAMPO ....................... 14
5.4 SOFTWARE DE PROCESSAMENTO ........oooiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseeeeeeseesen e, 15
O-FLUXOGRAMA .........ooimioieeieeeeeeeeeeeeeeeee s 16
9 RESULTADOS E CONCLUSOES ......ooviieiiicieeeeeeeeeee e 23
REFERENCIA ......cooviiimiieieeeeeeeeeeeeee e 25
ANEXO A-RELATORIO DE CLASSIFICACAO GEOPEC .........cccoocovevveeereeerennnn, 27



1 INTRODUCAO

E notério que cada vez mais vem se fazendo necessario a arborizagdo do espago
urbano visando melhores condigdes de vidas, sendo elas as mais diversas possiveis, tais
como, geragao de sombras, reducdo da polui¢do visual e sonora, produgdo de oxigénio e
redugdo de gas carbonico na atmosfera, de um outro lado se faz necessario que haja uma
manutengdo como podas e prevencao contra quedas por parte dos governantes locais. O
levantamento e listagem da quantificagdo de arvores ¢ de extrema necessidade em um
sistema de gerenciamento de cidades para que possa ser feito uma boa administragdo
dos quesitos de qual localidade se necessita fazer a poda de uma arvore, por exemplo,
para evitar acidentes, danificacdio em redes de energia e internet, casas e até mesmo
veiculos, em quedas que podem ser evitadas quando se tiver uma boa gestdo em um
inventario bem realizado e com boa administragdo (BARBOSA et al., 2018).

Segunda Mirandola (2004), os Sistemas de Informagdes Geograficas (SIG)
desde os primordios dos tempos a partir do primeiro mapa feito da maneira mais rustica
possivel até os dias atuais onde existem diversos softwares e ferramentas que facilitam
cada vez mais a produ¢do de obras cartograficas e com a crescente necessidade de se
mapear e conhecer o espaco onde se vive, tais sistemas vem sendo atualizados e
melhorados constantemente, com aplicagdes nas mais diversas areas possiveis tais como
planejamento urbano e de redes vidrias, analise geomorfologica e climatica.

Um inventario efetivo ¢ feito e adaptado de acordo com as necessidades da
comunidade que vai ser afetada diretamente, as cidades que necessitam de implantagao
de uma catalogagdo das arvores urbanas, precisam estabelecer metas e objetivos de
manejo e gestdo da arborizacdo para que assim seja possivel desenvolver um sistema de
informacao que atendas as demandas e alcangar o proposito.

A crescente demanda de mapeamento das grandes metropoles bem como de
pequenas cidades onde se precisa otimizar tempo e dinheiro, um método que cada vez
mais vem sendo utilizado para fins de mapeamento tanto urbano quanto rural é a
utilizacdo de aerofotogrametria e imagens de satélite, um novo conceito mais atual
chamado mapeamento movel. Tal tecnologia surgiu em meados dos anos 90, onde
Bossler em 1991 elaborou o primeiro Sistema de Mapeamento Mdvel (SMM) que
consistia em um receptor Global de Navigation Satllite System (GNSS) e um par de
cameras de video acopladas no teto de uma van para fins de mapeamento de rodovias,

mostrado na Figura 1 (SILVA, 2012).



Figural: Global Positioning System (GPS) Van de 2001.

Fonte: Silva (2012).

Um dos maiores beneficios de se trabalhar com imagens e dados coletados pelos
sistemas moveis de mapeamento ¢ a questdo das imagens serem coletadas numa
perspectiva comum ao ser humano e a possibilidade de armazenar esse dado em um
banco de dados para que se necessario no futuro aquele dado ou imagem coletado seja
consultado ou reutilizado desde que a possivel finalidade do produto final ndo necessite
de um dado atualizado.

A listagem para que possa ser feito uma catalogacdo de arvores de uma cidade
pode ser executado com varias metodologias diferentes, utilizando medi¢des
taqueométricas ou manuais para coleta de dados, utilizando um smartphone ou até
mesmo as tecnologias de laser para coleta de dados, variando também os custos € os
métodos de processamento (BARBOSA et al., 2018).

O inventario de arvores urbanas € algo que precisa ser conhecido e gerenciado
de forma racional, com o objetivo geral de fornecer informacdes essenciais para auxiliar
o administrador na tomada de decisdes, tem como especificidades o registro atualizado
de recursos, auxiliar no planejamento, monitorar tarefas de manutencdo e manejo,
principalmente quando existe questdes financeiras envolvidas, uma vez que estabelecida
a necessidade de uma catalogagdo a proxima etapa ¢ a realizacao..

Uma questdo importante ¢ como manter os bancos de dados digitais atualizados
e a maneira que pode se ocorrer a disponibilizagdo de acesso a esses dados e suas
aplicagdes, utilizando de processos de atualizacdes tradicionais através de interpretagao
visual de imagens aéreas ou terrestres digitais ou até mesmo medigdes em campo.

Em termos de custo, rapidez e qualidade do produto final, os SMM se mostram
uma tecnologia mais eficaz e robusta. Neste trabalho a finalidade foi utilizar dados
coletados com um SMM para produzir um mapeamento das arvores urbanas presentes

na area central de Rio Brilhante-MS.



O prefeito em sua atual gestdo propds um projeto de lei 40/2021 que sugeriu a
criacdo do programa denominada como Cidade Verde, com o objetivo de manter e
implementar o plantio de gramas nos lotes urbanos ndo construidos, plantio de arvores
nativas ou frutiferas em imoveis que tiverem hortas e plantio de pequenas culturas,
visando a melhoria na qualidade de vida e equilibrio ambiental (RIO BRILHANTE
,2021).

2 OBJETIVOS
2.1 OBJETIVO GERAL

O presente trabalho teve como objetivo geral, gerar uma base cartografica
cadastral através de imagens coletadas com um SMM contendo informagdes acerca de
arvores presentes na cena urbana do centro da cidade de Rio Brilhante-MS. A
metodologia utilizada neste trabalho também permitird realizar a avaliagdo,

classificagdo e diagnostico ambiental do objeto de estudo.

2.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

Os seguintes objetivos especificos sdo enunciados:
- Confeccdo de um mapa com as feicdes restituidas, nos casos as arvores utilizando
imagens panoramicas 360° coletadas por um SMM.

- Classificacao do Padrao de Exatidao Cartografica (PEC).

3 JUSTIFICATIVA

Imagens panoramicas terrestres georreferenciadas de diversas fei¢cdes coletadas
ao longo dos levantamentos com SMM sdo uma importante ferramenta para gestdo,
supervisdo e analise. No caso em especifico das arvores urbanas, a integragdo destas
imagens terrestres com imagens aéreas, vinculadas a uma base cartografica digital e um
banco de dados gerenciados por um SIG permitem aos usudarios € administradores uma
série de analises pontuais, contendo informacdes sobre os estado de conservagdo,
realizar medig¢des, planejar podas, identificar espécies, fazer o diagndstico de situagdo,
espécies e monitoramento, dentre outras funcionalidades. Além disso, melhora a

compreensdo da distribuicdo espacial das arvores e assim € possivel realizar o

10



ordenamento territorial, onde estdo localizadas, os bairros e locais que necessitam de

melhores projetos de espacializa¢do da arborizagao urbana, etc.

4 REVISAO BIBLIOGRAFICA

Os SMM’s sdo sistemas de coleta que utilizam camaras em uma plataforma que
associadas a equipamentos de posicionamento como o GNSS, que esta relacionado
diretamente a qualidade dos produtos que serdo gerados, de acordo com as
caracteristicas, qualidades e precisdes dos sensores acoplados.

Segundo a Constituicdo de 1988 que garante que o meio ambiente
ecologicamente equilibrado ¢ um direito de todos os habitantes, como também o uso
para fins de melhoria e qualidade de vida, cabendo ao poder publico ¢ ao coletivo a
obrigatoriedade de preservar e defender a fauna e flora, cabendo a cada municipio
elaborar leis e diretrizes que melhor se adaptam com as necessidades e componentes de
cada municipio.

Os Sistemas Terrestres de Mapeamento Movel (STMM) ou apenas SMM sado
utilizadas nas mais diversas aplicacdes tais como, projetos e planejamentos de rodovias,
obras e mapeamento de diversos tipos de fei¢cdes diferentes, tais como as arvores.

Um exemplo de um sistema, pode-se citar o SITECO fabricados pela FARO ou
o IP-S3 da Topcon, mostrado na Figura 2, sistemas esses que sdo integrados poOr
receptores GNSS de dupla frequéncia e sistemas de varredura /aser, com cdmaras de
alta resolucdo varios outros integrantes mais complexos que elevam muito o custo do
equipamento, tais como unidade de medida inercial de alta sensibilidade e codificador

de roda para ajuste de velocidade e distanciamento.

Figura 2: Equipamento IP-S3 Topcon

Fonte: Topcon (2021).
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Os sistemas mais simples sdo compostos por camaras ndo métricas, receptores
GNSS de simples frequéncia e unidade de medida inercial, geralmente equipamento os
de valores reduzidos que ndo possuem uma alta estabilidade geométrica e nem sempre
possuem uma boa qualidade nos dados que serdao obtidos, para que se obtenha uma boa
estimativa de erros e verificagdes de coeréncia de dados cada equipamento deve ser
avaliado e que se faca uma verificagdo de coeréncia de dados de cada equipamento de
maneira separada (FERNANDES, 2019).

O mapeamento de feigdes no perimetro urbano atualmente vem sendo fonte de
varios trabalhos e estudos, voltado para o georreferenciamento de estruturas, onde os
sistemas percorrem cidades coletando os dados e o processamento ¢ feito para obtengdo
das coordenadas do objeto desejado de maneira rapida e customizada.

As constantes quedas e acidentes causados por quedas de arvores e galhos em
carro e até mesmo em pessoas, entao para que incidentes com esse nao acontegam faz se
necessario o mapeamento para que as prefeituras mantenham a podas e cortes,
atualmente existem varios meios de se mapear arvores onde o que tem maior custo
beneficio ¢ o mapeamento semiautomadtico georreferenciado fazendo podendo ser feito
assim a classificacdo dos resultados obtidos através da analise do Padrao de Exatidao
Cartografica (PEC).

O PEC ¢ baseado em analises de discrepancias entre as coordenadas de
referéncia coletadas em campo e seus respectivos pontos homoélogos na carta (GALO;
CAMARGO, 1994). No Brasil, um decreto estabelece as Instrugdes reguladoras das
Normas Técnicas da Cartografia Nacional, o Decreto N° 89.817, de 20 de junho de 1984
que define o PEC para a andlise de qualidade posicional das cartas e suas classes (A, B,

C) (BRASIL,1984).

5 MATERIAL E METODOS
5.1 AREA DE ESTUDO

A érea de estudo estd localizada na cidade de Rio brilhante, regido Centro-Oeste,

situado no interior do estado de Mato Grosso do Sul (MS), de acordo com a Figura 3.
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Figura 3: Distribui¢do espacial da area de estudo.

Localizagdo da regido central de Rio
Brilhante-MS

[ =]

Universidade Federal de Uberléndia
Modificacbes por: Rafaela de Oliveira
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[ Area de estudo Falites Ik

Data: 25/07/2022

Fonte: A autora.

5.2 DADOS UTILIZADOS

Os dados utilizados foram disponibilizados pela empresa SICART (https://www.
http://www.sicart.com.br/) que € uma empresa que atua em todo o territorio brasileiro.
A SICART ¢ uma empresa de tecnologia, especialista no desenvolvimento de solugdes
de negbcios para orgdos publicos de todos os portes.As ferramentas sdo integradas e
atendem tanto solu¢des departamentais como as interoperabilidades entre entidades, de
ponta a ponta para tornar o servico publico eficiente em sua atuacdo, com sede
localizada na cidade de Dourados-MS.

A coleta de dados ¢ feita de maneira sistematica através de uma rota predefinida
em que os sistemas vao circulando em meio as vias de transito diariamente coletando
imagens panoramicas georreferenciadas para utilizagdo no mapeamento de ativos
elétricos, no caso deste trabalho, as imagens serdo utilizadas para mapeamento de

arvores.
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5.3 MATERIAL UTILIZADO NO LEVANTAMENTO DE CAMPO

Os sistemas utilizados pela empresa em campo consistem em uma camara Insta
360° Pro, mostrada na Figura 4.

Figura 4: Imagem da camara.

Fonte: Mitra, (2022).
E um Gnss emlid reach 2, mostrado na Figura 5, que ¢é responsavel pela parte de
posicionamento.

Figura 5: Imagem do gnss utilizado.

Fonte: Global GPS Systems (2022).
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5.4 SOFTWARE DE PROCESSAMENTO

O processamento serd feito através do software INTSIG que através de processo
fotogramétrico obtém coordenadas fotogramétrica 3D das imagens 360° e terrestres das
arvores, como exemplos nas Figuras 6,7 e 8 tem se visualiza¢do a interface grafica do

SIG.

Figura 6: Exemplo 1 da interface grafica o software de processamento.

& IntSIG - [Recorte New] -
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N
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00 e Q@ |
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Fonte: A autora

Figura 7: Exemplo 2 da interface grafica o software de processamento

o ) [Racren Vs | -
W el Ruen  Ressiegs e

v & “':;!-- YL i 88 __ & s
' . . _d
# ] Lotes Corvws

‘A‘

Fonte: A autora

B oot

[ ] X

L oM
-] & .

P —
Dugy I 5 T Fota :
TeE
FHass T

Fewwa fa Unaisa . roede Fgd ! RSsumangdo

15



Figura 8: Exemplo 3 da interface grafica o software de processamento

o Cadastros Recorte  Baixarlmagens  Sair

E £ Map Layers

= oo il
[ |
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Status: | Recortado

= V] Lotes_Correto
& ¥ imagens_zero
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v O

Fonte: A autora

Foi utilizado também o Qgis em sua versdo 3.18 para coleta das coordenadas

utilizadas como pontos de checagem através da base do Google e também para

elaboracdo dos produtos cartograficos.

6-FLUXOGRAMA

Figura 9— Fluxograma da metodologia.

Etapa 1:
Etapa 2: Etapa 2:
Sistema de Sistema de
posicionamento imageamento
Coordenadas Imagem
tridimensionais panoramica 360°
Etapa 3:

SIG
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I
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cartografica do
produto digital

Fonte: A autora.

Processamento
fotogramétrico p/ medicao
das coordenadas das arvores
visualizadas nas imagens
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Partindo do SMM na etapa 1 que transitou coletando os dados de maneira
sistematica, sendo estes dados imagens panoramicas 360 graus e dados de
posicionamento das arvores.

As 1imagens panoramicas georreferenciadas geradas na etapa 2 foram
visualizadas através do software de coleta de coordenadas das fei¢cdes, no caso as
arvores presentes no ambiente central urbano, esse software que ¢ um SIG, na etapa 3
foi utilizado para o processamento fotogramétrico para medi¢do das coordenadas 3D
das arvores.

A medida que o video prosseguia e no foco da imagem no canto inferior
esquerdo mostrava uma arvores centralizada, a imagem ¢ pausada e no meio do tronco
da arvore, com o botio direito do mouse ¢ coletado a primeira coordenada e com a
mesma arvore ainda na imagem, passado dois ou trés frames e, centralizado novamente
0 objeto na imagem e coletado novamente a coordenada do centro da arvore, como por
exemplo na Figura 10 e 11 e assim pode ser feito o salvamento do ponto.

Ap0s a coleta e salvamento desse ponto ele aparece como um ponto preto, como
mostrado na Figura 12, e ao se coletar a proxima coordenada o ponto se materializa

como azul e se mantem na interface.

Figura 10 — Imagem capturada da interface do software.
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. (28], < AN
pl 126653 | 753666.0¢ 75866314 | C é
P2 C 126,363 7947058
z L lml> 0

an A Sam I

Nome do Usudrio: Rafaela Tipo: Operador

Fonte: A autora.
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Figura 11 — Imagem capturada da interface do software.
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Fonte: A autora.
Figura 12 — Imagem capturada da interface do software.
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5 Recortte  Sair - x
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) ~
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eloo Qe
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Nome do Usudrio: Rafacla Tipo: Operador

Fonte: A autora.

Com todos os pontos coletados da regido central, como mostrado na Figura 13,

no banco de dados, foi gerado uma planilha com os dados dos pontos das arvores que

foram possiveis de coletar e exportada e levada ao Qgis para elaboragao dos mapas e

coletar as coordenadas utilizadas no PEC.
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Figura 13: Mapa de todas as arvores coletadas.
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Data: 25/07/2022

Fonte: A autora.

Apo6s o carregamento da planilha com o total de 2371, no Qgis através de uma
camada por texto delimitado foi verificado que alguns pontos se localizavam em areas
nao correspondentes, tais como mostrados na Figura 14 e Figura 15, pontos esses que
quando deslocados vdo ocasionar uma grande variacdo na precisao do produto final,

entdo esse pontos foram analisados e retirados da planilha.
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Figura 14: Representacdo de um ponto deslocado.

NeERERY 2L RIPr R BaLNOR AEET=-Pa- M-
- =w ma Qe ~ B 4

RSV, 2w B
B -(@H&-

Mavegador
LRT®*eO

| Favoritos £

» (" Favoritos Espaciais

» [® Casado projeto

v;
L
» [6] Inicio
, [Nl
f @ GeoPackage
/£ spatialite

@ postals

i SAP HANA
'n - B mssal

@ Oracle
@ | @ wmswMTs -
% Camadas B®

@ |l @® T a-F AL
V| @ coord arvores rb
Vg: i ® coord arvores rb_
V| * prefeituraRB prefeituraRB.kml
V! [] centra_rb
~ W ¥ Google Satellite
— Rodovias
W Matha Municipal 2010
W Matha uF 2010

Q Esreva para localizar (Crl+K) Coordenada | 753780.50,7536871.52 | R Escala| 1:285 - | @ Lpal100% |2 Rotagio |0,0° 12| W/ Renderizar € EPsGi3teEl @

Fonte: A autora.

Figura 15: Ponto deslocado da 4rea de estudo.
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Fonte: A autora.

Com as coordenadas de checagem coletadas através da base do Google, de
acordo com a Figura 16, através do plugin Google Satellite, com a ferramenta
coordinate capture e anotadas e um arquivo ja organizando de maneira padrdo do
GeoPEC e assim foi carregado o arquivo com as coordenadas coletadas no Qgis e as
coordenadas das 30 arvores mais proximas aos pontos de checagem, como mostrado na

Figura 17.
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Para a elaboracdo do mapa das arvores presentes na area do percurso foi
utilizada a planilha extraida do banco de dados do software com os dados de todos as
feicdes coletada no INTSIG, juntamente com a shapefile de setores censitarios coletado
da base de dados do IBGE e a base do Google Satellite.

Partindo das coordenadas coletadas de maneira distribuida dentro da drea como
mostrado na Figura 18 foi organizado o arquivo com as coordenadas coletadas no
software INTSIG e os pontos utilizados como checagem da base do Google e gerados
os relatorios que seguem no Anexo A.

Figura 16: Mapa das coordenadas utilizadas no PEC.
[ o :
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Fonte: A autora.
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Figura 17: Mapa das coordenadas das arvores utilizadas no PEC.
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Fonte: A autora.
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Figura 18: Mapa das coordenadas utilizadas no PEC.
T ] ;o :
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Fonte: A autora.

9 RESULTADOS E CONCLUSOES

O presente trabalho tem o intuito de utilizar o SMM como uma ferramenta para
coleta de imagens das arvores urbanas, realizar a integracdo destas imagens terrestres e
elaborar mapas que possam permitir analises ambientais e politicas visando melhorar a
arborizagdo nos espagos de mais necessidade.

O trabalho também possibilitou o contato com uma tecnologia que vem sendo
utilizada cada vez mais na coleta de dados geoespaciais georreferenciados em dareas
urbanas e corredores de trafego, que permitem o mapeamento de fei¢cdes e cidades de
maneira rapida e sistematica.

Uma das maiores dificuldades encontrada foi a coleta das coordenadas nos

videos quando se gerava sombras, consequentemente existe um grande problema para se
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pudesse identificar os troncos das arvores, fazendo com que nao seja possivel realizar a

coleta daquele dado, como mostrado na Figura 19 a seguir.

Figura 19:Exemplo de nao identificagcdo do tronco da arvore.

.,;5' > Recote  Sair

Status: | Recortada

E £ Map Layers ~
= centro_rb

DRSSO

®® 2 %X

=SR] LOGRA_00553 0l

e St ) [¥] russ_utm_riobrilhanie

i i _ i -

B ] oGRA 00554 — v
. LOGRA_00554_360mp4 ¥ 2 [#] Imagens

0z31

0336
00 o @ e
Delay Poste
« | o

[ ) = POSTE ID v_
pl c ]
p2 75366891 75861251 | ¢ 305,667 74,8235294117
z hsma [ g% 0

1 om [ Sem ID Pronto... RS0 753852,0017139 T586043,1746796 94 247 70

Mome do Usudrio: Rafaela Tipo: Operador

Fonte: A autora.

Como mostrado no trabalho a questdo da iluminacdo por conta do horario de
coleta em campo ocasiona problemas diretamente no processamento, pois a falta de

coordenadas coletadas com precisdo afeta diretamente no PEC.
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ANEXO A-RELATORIO DE CLASSIFICACAO GEOPEC

1:2000

Bl Arquive Entrada dedados Acurécia Posicional Amostragem  Relatério  Ajuda

IDZE & P =R= &%=

Acuracia Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Planimetria

Escala de teste: Area de Estude: Uridades:

1/ (2000 v 181 ha  ~ ©  Caloular

Distribuico Espacial Teste de Nomalidade Tendéncia Decreto B3.817 /ET-CADG  Acurécia [Resumo Resultados)

Anilise da Precisdo Andlise das tendéncias Padido de Dist. Espacial

Decreto /ET-CODG! Sem Classificags T de Student: Vizinho mais provime:

12 ordem: Aleatério
2 ordem: Aleatdrio
Fordem  Aleatdrio

Média direcional: NSo Tendencioso
vanidncia circular

Sem Classificagto M3 ha Tendéncia

Teste de Nomalidade: Amostra NAD Normal

M2 Pts Totak 30

N2 Pts Excluidos do calculo: 13

ACURACIA

Produto N30 Acurado

[Metodologia Santos et &l (2016)]

Extatistions [Este Norte | osiiona Ponto | Descrigdo Discrep. Em) _[Discrep. Mim) _|Discrep. Resubants_|Azimute Erellir? | Duter
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R [ aa T YR LT o P10 £37% 6122 88418 3138196 Sim Sim
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. 12 P12 03857 038 13019 1388306 Sim Nao
m‘;ﬁ :Us;gi :38‘322 ;i’?gg HiE P13 1,5609 6,405 65334 13,69 Sim Sim
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=N 1 538 2300 1574 |17 P17 2712 5515 61457 26,165 Sim Sim
assimetria_[0.156 0142 0354 e P18 03027 5621 55305 171,185 Sim Sim
soma 483141 535832 256487 19 cP1g 3433 1,651 38535 E4,7018 Sim Sim
e outiers 1 aH [ 22158 1,258 25478 2ADATZ4 Sim Sim
w B mE:] cP-20 39585 5928 70732 326939 Sim Sim

Acuracia Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Planimetria

Escala de teste: Area de Estudo: Unidades:

1/ | 2000 ~ 181 ha  ~ ) Calcular

Distribuigo Espacial Teste de Mormalidade  Temdéncia  Decreto 89817 /ET-CODG  Acurdcia [Resumo Resultados]

Andlise da Precisao Analise das tendéncias

Decreto /ET-CADG; Sem Classificagao T de Student; Inconclusivo

Média direcional: Ndo Tendencioso

wvariancia circular

Sem Clazzsificagdo MNEo hé Tendéncia

Teste de Nomalidade: Amostra NAD Mormal

Estatisticas |Este
n? pontos
média 1,7389
desvio 54351

W ariancia 301596
RS 5.6264
mn&ximo 12,8346
mnirirno -6.4833
curtoze 1,938
azsimetria (0,156
20Ma 433140

n? outliers |-

MHarte

Padrdo de Dist. Espacial

“izinho mais prasimo;

1% ordem:  Aleatdrio
2 ordem:  Aleatdnio
P ordem:  Aleatanio

Pozicional

17
-2.0343
5.7873
33.433
5.9326
8.433
12,581
2,300
0142
535,092

17
7.2443
40038
16,030
8.2133
14,8071
1.1653
1,974
0.364
256,457
16

NE Pts Total 30
N Pts Excluidos do caloulo: 13

ACURACIA

Produto N3o Acurado

[Metodalogia Santos et al. [2016]]
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Escala de teste: Area de Estudo:
17 5000 ~| 161

Unidades:
|ha w |

1:5.000

Acuracia Posicional (Decreto 89.817 / ET-CQDG) - Planimetria

&) Caleular

Distibuigo Espacial  Teste de Momalidade  Tendéncia Decrelo 83,817 /ET-CODG  Acurdeia [Resumo Resultados)

Andlise da Precisio

Decreto / ET-CADG:  Sem Classificagdo

Sem Clazsificagio

Teste de Nomalidade: Amostra NAD Mormal

Anélize das tendéncias

T de Student. Inconclusivo

Média direcional: Mo Tendencioso

variancia circular

Mo hé Tendéncia

E statisticas

n? pontos
média

desvio

Warancia

RS
MAARIMD
mikimo

curtoze

azzimetria

20ma

n? outliers |-

Ezte

1,7383
54351
30136
b.6264
12,8346
-6.4833
1,938
0156
483,141

NE Ptz Tatal: 30
ME Ptz Excluidos do caloulo: 13

Padrdo de Dist. Espacial ACURACIA

“izinho maig prdsimo:

12 ordern:  Aleatério
2 oidem: Aleatdrio
Fodem: Aleatdrio

Produto N3o Acurado

[Metodologia Santos et al [2016]]

Morte Fozicional
17 17
-2.0943 7.2443
57873 4.0038
33.493 16,030
5,992 8.2193
8,489 14,8071
12581 1.1653
2,300 1.974
0142 0,364
535,892 256,487
14
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