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Introducao:

1- Pergunta a ser respondida:

Atualmente existem diferentes imagens de sensores de dados abertos para uso no
mapeamento agricolas. Dentre eles, destacam-se o OLI (30 m), AWFISS (56 m), MODIS (100
m), PROBA-V (250m) e VIIRS (350M), com diferentes resolugfes espaciais. A resolucéo
espacial esta diretamente atrelada ao sucesso da classificagdo em mapear talhdes agricolas de
diferentes tamanhos em &reas pouco ou muito fragmentadas. O objetivo deste trabalho é avaliar
dentro de cenas de sensores de diferentes resolucGes espaciais, a quantidade de pixels puros que
intersectam com talhdes, para diferentes culturas agricolas no estado do Mato Grosso (MT).
Tentando assim, responder até quantos pixels serdo considerados puros ao degradar da
resolucdo espacial dentro de cada segmento considerado como um talhdo. Uma segunda parte
do trabalho ser& usar um classificador automatico de imagens (Random Forest) e analisar até
quando € aceitavel o uso de resolugdes espaciais muito grosseiras para mapeamento de talhdes
agricolas no MT, permitindo assim dizer qual a resolucdo espacial do pixel é mais adequada
para mapeamento da soja em extensas areas e analisar a dificuldade para a classificacdo da soja
do Random Forest quando degradamos a resolucéo espacial. Podemos ainda avaliar a incerteza
quanto a classificagdo da soja utilizando o classificador Random Forest.

2- Recorte Espacial:

Foi escolhido o municipio de Candido Mota no Mato Grosso, pois os talhdes séo
suficientemente grandes para que possamos avaliar os pixels que intersectam dentro das areas
dos talhdes.

3- Escolha da Cultura:

A escolha de trabalhar com apenas uma cultura, neste caso a soja, se deve ao fato de que
podemos avaliar o que foi classificado com aquela cultura sem degradar a resolugéo espacial do
sensor e posteriormente degradando a resolugdo espacial do sensor. A escolha da soja também
se deve aos grandes talhdes agricolas encontrados no municipio.

4-  Algoritmo:

Para a criacéo do classificador sdo utilizados dois algoritmos: (i) ctree do pacote party,
e; (i) J48 do pacote RWeka.

5- Classificador:

O algoritmo Random Forest é um tipo de ensemble learning, método que gera muitos
classificadores e agrega o seu resultado. No caso do Random Forest, ele gera multiplas arvores
de deciséo que depois sdo utilizadas na classificacdo de novos objetos.
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Classificacdo da Soja utilizando Random Forest
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Produto da Interseccdo Raster com talhdo agricola

Produto da Interseccdo Raster com talhdo agricola 2

+Pixels dentro do talhdo agricola +Pixels fora do talhdo agricola
TABELA TABELA

4SENSOR  Ha/TALHAO  N°de Pixels +SENSOR  Ha/TALHAO  N° de Pixels
+PROBA-V 1-3ha 30 +PROBA-V 1-3ha 30
+PROBA-V 3-6ha 12 +PROBA-V 3-6ha 12
+PROBA-V 6-9ha 90 +PROBA-V 6-9ha 90
+0LI 1-3ha 45 +0LI 1-3ha 45
+0LI 3-6ha 85 +0LI 3-6ha 85
+0LI 6-9ha 110 +0LI 6-9ha 110
+MODIS 1-3ha 20 +MODIS 1-3ha 20
+MODIS 3-6ha 35 +MODIS 3-6ha 35
+MODIS 6-9ha 60 +MODIS 6-9ha 60
+ALPHIS 1-3ha 25 +ALPHIS 1-3ha 25
+ALPHIS 3-6ha 54 +ALPHIS 3-6ha 54
+ALPHIS 6-9ha 82 +ALPHIS 6-9ha 82

+Grade 3 (Sensor MODIS)
+Grade 4 (Sensor PROBA-V)
+Grade 5 (Sensor VIIRS)

Mapa tematico do resultado da classificacdo por pixel para cada reamostragem e OLI (sem reamostragem)

+Grade 1 (Sensor OLI)
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Insterseccdo - Pixels dentro do talhdo agricola I | Intersecgdo - Pixels fora do talhdo agricola
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TABELA com o resultado da classificacdo por talhdo agricola com base no mapa

Tabela com o resultado da classificacdo por talhdo agricola com base no mapa

+Pixels dentro do talhdo agricola - Classificados como Soja ou ndo

+Pixels fora do talhdo - Classificados como soja ou ndo

Objetivo 1 - Pergunta

+Responder até quantos pixels serdo considerados puros ao degradar da resolucdo espacial dentro de cada segmento considerado como um talhdo

Objetivo 2 - Pergunta

+Analisar até quando é aceitivel o uso de resolucdes espaciais muito grosseiras para mapeamento de talhdes agricolas no MT
+Permitir dizer qual a resolucdo espadial do pixel € mais adequada para mapeamento da soja em extensas dreas
+Analisar a dificuldade para a dassificacdo da soja do Random Forest quando degradamos a resolucdo espadal (avaliar a incerteza)
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Cultura de Soja nas Areas Verdes

Produte da resolugdo padrio do
sensor - Pixel 15m

Quantidade de Pixels que caem
dentro do talh&o agricola na
resolugdo padrde - 656

Cultura de Soja nas Areas Verdes

Produto da resolugdo padrio do
zensar - Pixel 15m

Quantidade de Pixels que foram
clazsificados ndo sendo como
soja dentro do talhdo agricola na
resolucdo padrao - 28

Cultura de Soja nas Areas Verdes

Produto da reamostragem para
30 m da resolugdo espacial do
sensor - Pixel 30m

Quantidade de Pixels que caem
dentro do talhdo agricola com a
reamostragem - 171

Cultura de Soja nas Areas Verdes

Produto da reamostragem para
30 m da resolugdo espacial do
sensor - Pixel 30m

Quantidade de Pixels gue foram
classificados nido sendo como
s0ja dentro do talhdo agricola na
reamostragem - 24

OBS: Os valores dos pixels nos exemplos séo apenas ficticios para
efeitos de ilustracéo do futuro resultado.



