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4. Resultados Obtidos

4.1 A Imagem a Ser Classficada

Neste trabalho, classificamos uma imagem da Floresta Nacional do Tapgjos, obtida
pelo satélite Landsat TM, em 7 de ayosto de 199, nas bandas espedrais 3,4,5 e 7.

A Floresta Nacional do Tapajés (figura 16) encontra-se locali zada geograficamente
dentro de um retadngulo imaginério de coordenadas, cujos vértices o0 024327 S e

5526'01"W e 04°07 39’ S e 54°45 00" W, no estado brasileiro do Para
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Figura 16 Locdizagéo da Floresta Nadonal do Tapgjos,
no estado do Paré. Fonte: Projeto RADAM BRASIL (1983.
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Figura 17: Composic¢éo colorida RGB daimag
Nacional do Tapg/os.

A figura 17 é uma imagem de mmposi¢éo colorida RGB, processada da
regido.Nesta imagem encontrase uma pequena cidade chamada Aveiro, com 1714
habitantes (Censo Demografico de 1991), fundada em 1961 e com uma geade 171579
km? (IBGE, 1995. Esta presente na imagem também, além da extensa &eada Floresta,

uma &eapovoada pegquena na margem oposta do rio.

4.2 Classficacdo Visual da Imagem

A imagem da figura 17 foi classificada visualmente por Pedro Hernandez Filho, da

Divisdo de Sensoriamento Remoto do INPE, em setembro de 1997, em oito classes:

« Rio Tapgods. atravessa aregido e wrta aimagem de norte asul. E a &ea aul,
comtexturalisa, nafigura 17.

« Area Antropizada (4rea ocupada pelo homem): compreendem as &eas mais
claras nas margens do Rio, que se extendem para o interior, e agumas aress

maiores isoladas. Nafigura 17 séo as &ress em amarelo, branco e rosa.
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« Area Urbana daCidace de Avero: encontra-se na margem direita ou leste do
Rio, tendo forma de um tridngulo perfurado. S&o as aress em amarelo, branco e
rosa proximas ao Rio, nafigura 17.

o Vegetacdo Saundaia: sdo as areas proximas as margens do Rio, com pouca
presencade drenagem, ocorrendo nas proximidades da &eaantropizada, em sua
maior parte. Nafigura 17 sdo as areas em verde, com texturalisa.

o Floresta Ombrdfila Densa: sdo as aress em verde com textura rugosa, na figura
17, ocorrendo mais distante do Rio e da ddade de Aveiro, na direcé® leste. Eda
&rea é ceaderizada pela maior presencade drenagem.

« Areas de Contato: Floresta Ombrdfila/Formagdes Pioneiras: encontra-se
principalmente no interior do Rio e nas &reas proximas as margens direita e
esguerda do mesmo. S8o as areas em rosa emistura de rosa com aaul, proximas
ao Rio.

o Floresta Aluvial: sBo as &reas particularmente verdes e estreitas proximas as
areas antropizadas, na figura 17.

« Area de Mistura de Area Antropizada e Floresta Saund&ia: s30 as aress
presentes na margem esgquerda do Rio, em que ndo € possivel distinguir uma
clase da outra, tanto nas imagens em niveis de cinza quanto na OMPOSIGao

RGB. Nafigura 17, sdo as éareas em amarelo, branco erosa, a esquerda do Rio.

A imagem classificada visualmente encontra-se nafigura 18. Essaimagem
classificada sera usada cmo referéncia, para mmparacd® com as imagens obtidas pelos

demais classificadores, através do Khoros.
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Legendas:

H Rio

O Area Antropizada

B Areaurbana

O Floresta Ombraéfila Densa
B Vegetacio Secundaria

O Floresta Aluvial

[0 Area de Contato

B Areas de Mistura

Figura 18: Resultado da dasdficacé visual.

4.3 Classficacdo da Imagem pelo M éodo do Paralelepipedo

Construimos a “workspace” mostrada na figura 15, de modo a classficar aimagem
da Floresta Nacional do Tapajos, através do clasdficador do paralelepipedo.

Na figura 15, cada aixinha € denominada de “glyph”. Na primeira @luna,
encontram-se os “glyphs’ contendo a imagem a ser classficada e as coordenadas para &
oito classes que queremos identificar naimagem. Esses “glyphs’ servem de entrada para os
glyphs do “ROI from coords’, que extrai os pontos validos dentro das coordenadas, cujo
resultado serve de entrada para o “glyph” do PARAL_Signature, que extrai assnaturas
das classes, sendo responsavel pela aiagdo dos paraelepipedos ou caxas

multidimensionais, para cala classe. Todas as assinaturas das classes 90 colocadas em um
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mesmo espaQ de atributos aravés do operador Append, cuja saida € entrada para o
PARAL_Classfy, que dassificara aimagem, cujo resultado de classficagdo pode ser
usado para construgdo de um mapa tematico (Thematic Map) visualizada em Edit Image
e umatabela de resultados (Class Report).

Para que a dasdficac® se processasse, foi necessario fornecemos amostras das
clases que queremos identificar na imagem. Para isto, fornecemos coordenadas
retangulares das regides de interesse (0 fornecimento das coordenadas das amostras para
cada class se da aravés de aquivo especifico para cala dasse).

Podem ser fornecidas quantas amostras forem possiveis, observando-se que um
nimero pequeno de anostras pode ndo ser suficiente para representar bem determinada
class, levando a uma classficagcd pobre. E necessério, pois, que sgjam testadas as
amostras, paraque se escolha aguela que conduz amelhores resultados.

Desse modo, apds o fornecimento das amostras para cada dasse, clasdficamos a
imagem de estudo e duas formas, de aordo com 0 método de extracd® das assinaturas.
Utilizamos a primeira op¢éo existente no “glyph” PARAL _Signature, que utili za todos os
dados das amostras para determinac& dos paralelepipedos e aultima opgéo, que consiste
em utilizar N desvios-padrdo da média para a ciac® do paraelepipedo. Este Ultimo
método extraird & assnaturas das classes pelo calculo do valor médio dos atributos e
utilizando & - N x o para a borda inferior e # + N X o para aborda superior, onde o € 0
desvio padréo para cala atributo.

Variamos o valor de N, de modo qie se possa comparar as imagens obtidas e
estabelece a que classifica melhor aimagem.

As imagens obtidas (figura 19 a 35) para cada valor de N e para aprimeira opcéo,

em que ndo harejeicdo de pontos, encontram-se aaixo.



