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1. INTRODUÇÃO

No âmbito  da  geomorfologia  de  ambientes  costeiros,  dados  topográficos
precisos  são  frequentemente  necessários  para  a  avaliação  das  mudanças
morfológicas  da  superfície  terrestre  e  para  a  implementação  de  modelos  que
possam prever, por exemplo, a evolução costeira. Para o auxílio desse tipo de
análise são necessárias variáveis do relevo como altitude, declividade, orientação
de vertentes dentre outros parâmetros, denominadas variáveis geomorfométricas
(DENT & YOUNG, 1981). Nesse sentido, a alta resolução espacial dos sensores
ARPs  se  mostram  eficientes  na  produção  de  Modelos  Digitais  de  Elevação
(DEMs). 

Nesse  contexto,  esse  estudo  se  propõe  a  comparar  dados  de  duas
plataformas  ARPs  distintas,  caracterizando  as  principais  diferenças  existentes
entre  as  informações  coletadas  para  modelos  geomorfométricos  de  regiões
litorâneas abrangidas por campo de dunas, sangradouros, entre outras feições
costeiras. 

Tendo em vista que atualmente existem no mercado diferentes plataformas
ARPs, com diferentes preços, a presente proposta de trabalho busca saber se
existem diferenciações entre a qualidade de dados gerados por sensores a bordo
de aeronaves de mesma estrutura de voo, mas com faixas de preço diferentes. 

2. METODOLOGIA

Inicialmente foi realizado um levantamento bibliográfico referente aos estu-
dos envolvendo ARPs em termos gerais, e em ambientes costeiros. Após esta
fase foram coletados dados brutos realizados em aerolevantamentos de campo
em diferentes datas, com diferentes plataformas, para a mesma área de estudo
(Figura 1), de forma a traçar um comparativo entre os diferentes produtos gera-
dos. 

Figura 1: Localização da área de estudo. 
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O fluxograma da Figura 2 descreve todos os procedimentos realizados.
Figura 2: Fluxograma metodológico 

Após a realização do voo se procede, em laboratório, com o processo de
tratamento dos dados. Esse procedimento consiste independente do software, no
alinhamento das fotos, na inserção e na checagem dos pontos de controle e na
análise comparativa de acurácia. O alinhamento consiste na etapa de identifica-
ção dos pontos homólogos, onde é feita a sobreposição das imagens coletadas
que dá origem aos pontos de empate (tie points). Esse processo é feito entre as
imagens sobrepostas, seguindo a sobreposição proposta no plano de voo. Na
sequência é realizado o processo de inserção de pontos de controle, os quais fo-



ram coletados por um receptor GNSS geodésico, e posterior checagem da posi-
ção desses pontos.

A obtenção da nuvem de pontos (dense cloud) é feita após a realização
dos procedimentos descritos acima, sua construção é feita a partir de um método
de interpolação estatística. Em geral, o método utilizado é o inverso do quadrado
da distância (IDW) o qual atribui um valor altimétrico para cada pixel da área ima-
geada.

As  etapas  de  pós-processamento  são  responsáveis  pela  análise
comparativa  de  todos  os  MDEs  obtidos,  é  nesta  etapa  que  são  criados  os
indicadores estatísticos, que servirão de piloto a avaliação dos produtos obtidos.
Ao total são três indicadores, o RMSE, o coeficiente de determinação e o desvio
padrão.  Todos estes  são medidas frequentemente  utilizadas para  análises  da
diferença  entre  os  valores  previstos  por  um  modelo  e  os  valores  realmente
observados no ambiente em que está sendo modelado. 

3. RESULTADOS E DISCUSSÃO

O Phantom 4 Pro possui um GPS de navegação, enquanto o Aibot X6 um
GPS topográfico, de maior precisão. Essa característica ocasiona em erros meno-
res nos projetos que são utilizados o Aibot X6, como mostra a Tabela 1, que
quando comparados em relação ao erro global médio, os valores do Phantom 4
Pro chegam a ser aproximadamente 1,8 m maiores em relação ao Aibot X6.

Tabela 1: Tabela dos erros geométricos.

Outro ponto a se observar, além da notória vantagem do Aibot X6, é o quan-
to o uso de pontos de controle em um projeto melhoram a qualidade posicional
dos produtos, para os projetos do Aibot X6 houve uma melhora no erro médio glo-
bal de 0,83 m, e no Phantom 4 Pro, de 1,40 m. 



Comparando os resultados dos indicadores estatísticos (Tabela 2) entre o
Phantom 4 Pro e o Aibot X6, os seus valores permitem afirmar que, analisando os
projetos sem pontos de controle, o Aibot apresentou em média um RMSE 0,881 m
maior. Com coeficientes de determinação considerados baixos (0,282 e 0,321),
enquanto o Phantom 4 Pro apresentou coeficientes em média 58,4 % superiores
(0,750 m e 0,701 m).

Tabela 2: Tabela dos indicadores estatísticos.

Sob perspectiva contrária, ao utilizar-se de pontos de controle o Aibot X6
apresentou resultados expressivamente  melhores.  No Agisoft  PhotoScan e no
Pix4Dmapper, respectivamente, teve um RMSE de 0,081 m e 0,078 m, enquanto
o Phantom 4 Pro apresentou 0,417 m e 0,378 m. Correspondendo a uma acurácia
posicional 80,1% maior.

4. CONCLUSÕES

Com base nos resultados obtidos, foi possível considerar que a metodologia
aplicada foi satisfatória para a elaboração da pesquisa, podendo ser utilizada para
a comparação de qualquer outra ARP. A criação dos projetos para a posterior
comparação entre os MDEs obtidos por cada um mostrou-se como uma excelente
maneira de comparar a acurácia posicional das ARPs, já que se dispõe de não só
resultados qualitativos, mas como também quantitativos, de alta precisão. 

Novos estudos devem ser encorajados visando a melhoria da compreensão
e as potencialidades altimétricas das ARPs em outros cenários topográficos e
geomorfológicos.  Nesse  contexto,  futuramente  também  seria  de  grande
relevância  que  fossem  realizados  outros  aerolevantamentos  com  as  mesmas
ARPs e softwares em diferentes ambientes além do costeiro, como por exemplo,
o urbano e agrícola. Por fim, é possível concluir que essa pesquisa torna-se uma
importante  ferramenta  para  futuros  estudos  acerca  do  uso  de  ARPs  nos
ambientes costeiros.
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