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Um Veiculo Aéreo Nao Tripulado (VANT) ou Veiculo
Aéreo Remotamente Pilotado (VARP), também

chamado UAV (do inglés Unmanned Aerial Vehicle) e
mais conhecido como drone (zangao, em inglés), é todo
e qualquer tipo de aeronave que nao necessita de
pilotos embarcados para ser guiada.

Sistema de Aeronave remotamente Pilotada (ANAC)




“ Os VANT’s

Existem varias classificacoes de VANT’s
Multirrotores & Asas Fixas
Tamanho e capacidade de carga

Molina 2014. UAV — A review. Journal of Photogrammetry and Remote Sensing




Os VANT's

Qual é a sua necessidade?
Qual a aplicagao?
Qual o custo beneficio?
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APLICACOES

Principais aplicacdbes no mercado na area de Mapeamento
Cameras convencionais

Agricultura, Fiscalizacao, Modelo digital de “Eleva¢ao”

A
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Modelo Digital de Elevacao — DEM Mosaico Ortorretificado




Visualizacdao 3D com cotas (linhas de contorno)




Construgio das Ortofotos e MDT £ 1%

A fotogrametria cldssica

Com os VANTS INao se consegue a\
encantrar!as conespondenclas
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Fonte: Emanuele Traversari




i Construcao das Ortofotos e MDT

e Utilizar as tecnologias de “Computer Vision” para identificar e
correlacionar pontos em imagens com diferentes tamanhos,
iluminacao, rotacao e escalas.

e Exemplos de algoritmos:
SIFT - Scale-Invariant Feature Transform
SURF — Speeded Up Robust Features

Coliseo - Universidade Washington— Build Rome in a Day - 2.106 imagens e nuvem de pontos com 819,242 pontos




i Construcao das Ortofotos e MDT

e |dentificacao de pontos homadlogos

e Alta taxa de superposicao (> 80%)




Contexto

Quais sao as nossas necessidades?
Mapeamento da qualidade das aguas
Imagens com alta resolu¢ao espacial e espectral
Flexibilidade operacional
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~ AISA (Airborne Imaging Spectrometer for Application) Olmanson et al. (2013)




Contexto

Quais as nossas dificuldades a serem superadas?
Dificuldade de obtencao de pontos homadlogos nas imagens
Tamanho das areas de trabalho
Areas com cobertura de nuvens

Grama (vegetacao)

— . COncreto

—--=Solo arenoso

Reflectancla (%)

Agfallo

infravermelhe préxime
Comprimento do enda (pm)




Objetivos

Avaliar o emprego de “uVANT” no monitoramento da qualidade das

aguas.

VANT

GRAUNA

Tempo de Voo — 60min
Payload de 0,8 kg

Tempo de Voo —20min
Payload de 2kg

SENSORES

Cémeras Convencionais

Adaptada para o NIR

Sensores multi e Hiperspectrais

Peso 600g
largura espectral de 10nm
Faixa disponivel 400 a 900 nm




Sensores

Avaliar o emprego de “uVANT” no monitoramento da qualidade das
aguas.

SENSORES
1 conjunntos de 9 filtros (Bandas)

440, 490, 550, 7
570, 650, 680, Sensores multi e Hiperspectrais

750, 800, 860, 870

——Chla

—Limpa ! PeSO 600g

——Misturada largura espectral de 10nm
Sedimetos Faixa disponivel 400 a 900 nm




Aeronaves

Os equipamento eletronicos

v’ placa de circuito integrado para controle de voo (Flight Control) com giroscépio e um
acelerdmetro de trés eixos e um sensor de pressao.

v’ Sistema de navegacdo (NaviCtrl) com bussola e receptor GPS o que permite a realizacdo
de voos pré programados com coordenadas X, Y e Z onde todas as informac¢des dos
sensores sao armazenadas durante o voo, permitindo que essas informacgdes sejam
utilizadas no processamento das imagens obtidas.

A comunicacdao entre a aeronave e a estacdo de solo é realizado com um transmissor de
radio frequéncia operando na faixa 2.4ghz, o link de comunicacdao funciona nos dois
sentidos, ou seja, enviando informacdes tanto do solo para a aeronave como da aeronave
para o solo = alcance de até 8km —ideal 4 km.




Materiais

SENSOR

Nano-Hyperspec
HeadWall

bandas espectrais - 270

Tempo de Voo — 180 min
Capacidade de Carga (Payload) - 3 kg

Resolucao espectral - 5nm
Armazenamento- 480GB

Conexao: Gigabit Ethernet

Dimensao 76.2mm x 76.2mm x 119.92mm
Peso sem a lente - 0.52kg
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@ MATERIAL E METODOS “

Testes executados
Sensores

e 2 Camera digital CANON EUPH 300 12mpx
e 12 RGB e a 22 adaptada NIR

Banda 1 em 470 nm (blue),
Banda 2 em 550nm (green),
banda 3 em 625 nm (red), e
banda 4 em 720 nm (NIR).




q Execugcdo dos Levantamentos

Selecao das areas
Aquisicao das Imagens

Escolha da drea
Anlise de
segurana

Planejamento

do voo

Preparagao dos
equipamentos
Nao passou —
nos testes RN E—
Checagem dos
equipamentos

| —

Coleta dos Os voos foram programados para capturar a imagem a
dados cada 1 segundo (80% de recobrimento)

E possivel voar




@ MATERIAL E METODOS
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@ MATERIAL E METODOS
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Aquisicao das Imagens
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Andlise de
seguranga |~ |
Plane}amento
do voo

Preparacao dos
equlpamentos

E possivel voar

Nao passou
nos testes JU E—
Checagem dos
equipamentos

Coletados
dados




@ MATERIAL E METODOS 9‘

Selecao das areas
Aquisicao das Imagens
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e O processamento foi realizada utilizando o software Photoscan Professional,
fabricado pela empresa russa Agisoft (disponibilizado pela TerraSense);

e Processamentos de cada voo (RGB e NIR) com a criacao de dois mosaicos
ortorretificados;

e Processamento para ajuste da resolucao espacial e do
georreferenciamento;

e Selecdao de 67 imagens de um total de 234 imagens coletadas;

e Neste estagio nao foram usados pontos de controle de campo.




Resultados




Resultados




@ Resultados

Mosaico da Regiao do Lago Paranoa




Resultados

Regiao do Lago Paranoa




@ CONCLUSOES 9“

* Os resultados obtidos superaram as expectativas iniciais do projeto,
principalmente no que diz respeito ao processamento automatizado dos
dados e a alta resolugao, qualidade das fotografias aéreas sem a

utilizacao de pontos auxiliares de campo;

« A utilizacdo de um estabilizador especifico para a camera fotografica

auxiliou na aquisicao dos dados;

O nao uso de vbo autdbnomos dificultou a continua aquisicdo de dado

com 100% de sobreposicao;




@ CONCLUSOES 9“

*O desenvolvimento recente de softwares para processamento de dados
VANT, de modo automatizado e a um custo baixo, favorece a disseminacao

do uso da ferramenta;

*Ensaios de campo foram essenciais para avaliar as necessidades de
modificacées no prototipo empregado neste estudo e testar o uso do

mesmo em situacao de condi¢cdes atmosféricas nao ideais;

As imagens adquiridas mostram-se de excelente qualidade para

interpretacao visual.
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