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1 INTRODUCAO

Os sistemas de informacdo geografica (SIG) sdo sistemas
capazes de associar uma informacdo a sua componente espacial. Estes
sistemas sdo amplamente utilizados para analise e processamento de
informacdes geograficas, por isso o termo geoprocessamento. Dentre a gama
de sistemas de geoprocessamento, temos o software SPRING, criado pelo

Instituto Nacional de Pesquisas Espaciais (INPE).

Neste laboratorio serdo descritos 0s passos necessarios para
importar dados no software SPRING tais como: dados vetoriais, matriciais e
tabelas. Além disso, sera realizada a andlise e processamento destes dados,
através de ferramentas nativas no software, além da execucdo de um

procedimento de atualizag&o de atributos através da linguagem LEGAL.

A partir destas atividades, espera-se que o aluno tenha
realizado o primeiro contato com o software, entendido sua interface e

executado as principais operacdes basicas do software.



2 DESENVOLVIMENTO

Antes de iniciarmos os trabalhos dentro do SIG, & necessario
conhecer a estrutura dos dados, para que dessa forma, haja o entendimento de

cada etapa.

O sistema SPRING esta organizado de forma a induzir o
usuario para a ordem de execucdo dos primeiros passos. Pode-se verificar na
figura 1, seguindo da esquerda para a direita: Criacdo do banco de dados,

projeto, modelo de dados e objeto e ndo espacial.
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Figura 1 — icones do SPRING.
Apbs executados os primeiros passos, de criacdo do banco de
dados, criagdo do projeto (plano piloto do Distrito Federal) e definicdo dos
modelos de dados que serdo utilizados no projeto, foi iniciada a importacédo dos

dados para o banco de dados.

Foram importados dados pré-existentes de um banco de dados
disponibilizado para a execucdo deste laboratério. Na figura 2 podemos

observar os primeiros dados importados para o sistema.

Tela Ativa : Principal

P Oiporivec | i eleconadas
Categoria / Plano de Informacdo
4 (V) Corpos_Agua

(LC) Mapa_Drenagem-pol
4 (V) Limites

(L) Limite_DF
P (V) Rios

(LO) Mapa_Rios_lin

(0) Mapa_Rios_pol

Figura 2 — Visualizagao dos corpos d’agua e limite municipal



Com os dados importados, foi gerada a grade Triangular
Irregular Network (TIN). E possivel notarmos na figura 3 que a grade néo
sobrepbs os corpos d’agua. Isso foi possivel pois ao executar o procedimento

de criagéo da grade, foi inserido uma linha de quebra no Pl Mapas_rios-Iq.

Figura 3 — Triangular Irregular Network (TIN)
Também foi gerada a imagem em tons de cinza, representado

as cotas de altitudes algumas regides da imagem, conforme figura 4.

Figura 4 —
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Imagem a partir dos dados altimétricos



Outro objetivo deste trabalho foi o de verificar as condi¢gbes de
acesso no plano piloto, dessa forma foram importadas a principais vias de

acesso, assim como dados dos atributos destas vias, conforme figura 5.
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Figura 5 — Malha viéria e tabela de atributos

Em seguida foram cadastradas e identificadas as classes de
utilizacdo das quadras da asa norte e sul do plano piloto. O arquivo com a
geometria das quadras estava separado do arquivo com seus atributos. Ambos
os arquivos estavam no formato ASCII e foram importados em duas partes. Por

fim, podemos visualizar o resultado na figura abaixo.

E Relatério de wos = =

Coord.X: 190385.621232 Coord.¥: 82
Long: -47:53:2.02 Lat: -15:46:15.62

PI: Mapas_gQuadras Categoria: Cad_Urb
Objeto Quadras
id: 61737

nome: SON-105
rotulo: SQN-105
spring_id: 34

area: 106523.506836
perimetro: 1305.893158
spring_id: 34

ASA: NORTE

uUso: Publico
NUM_IMOV: 100
POPULAC: 400
spring_id: 4

4 1 2

Salvar...

[ Apagar ] [ Fechar ] [ Ajuda ]

Figura 6 — Tabela de atributos do Pl Mapas_Quadras



O ultimo exercicio deste laboratdrio foi o de identificar usos e
cobertura na regido. Foi necessario importar imagens ETM+ nas bandas 3, 4 e
5. Foram extraidas amostras das 3 bandas e aplicado o classificador de
méaxima verossimilhanca. Nas proximas 2 figuras € possivel visualizar regides
classificadas como corpos d’agua (azul), cerrado (marrom), reflorestamento

(verde claro), mata (verde claro) e urbano (vermelho).
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Figura 7 — Classificaé da regido do plano piloto

Foram utilizadas amostras selecionadas através da andlise
visual da regido. Através dessas amostras o classificador aplicou o algoritmo
de classificacao e gerou o Pl Mapa_Solo.

Ocorreram alguns erros na classificacdo, principalmente na
classe urbana. A regido incluida nesta classe tem caracteristicas de

heterogeneidade, o que gera maior confuséo no classificador.






3 CONCLUSAO

A atividade do laboratério 1 proporciona o primeiro contato no
ambiente SPRING e complementa a formacdo teo6rica até o momento. A
vivéncia pratica consolida diversos conceitos que antes passaram
despercebidos e foi possivel entender melhor como utilizar um classificador

supervisionado.



