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INTRODUGAO

A degradacao das pastagens tem sido apontada como um dos principais problemas das atividades pecuarias
na Amazénia, trazendo consequéncia prejudiciais ao meio ambiente e a economicidade das atividades (DIAS-
FILHO, 2011).

Um dos principais motivos dessa degradagédo é o manejo inadequado das pastagens (BENDAHAN, 2015;
DIAS_FILHO, 2017). Dentro do manejo, a altura do pasto, para entrada e saida dos animais, € o ponto chave
ao sucesso de um manejo adequado (COSTA; QUEIROZ, 2013).

Se de um lado, sabe-se que as pesquisas ja estabeleceram essas alturas para as mais diversas forrageiras
utilizadas na regido amazénica, de outro lado, observa-se a pouca adeséo dessa tecnologia pelos produtores.

Nas atividades de seu dia-a-dia, os produtores, usam réguas marcadas (COSTA; QUEIROZ, 2013) com as
alturas de entrada e saida dos animais e percorrem, periodicamente, os pastos para essa verificagcdo, o que
pode ser um dos muitos motivos para a pouca ades&o dessa ferramenta.

Com o avanco das tecnologias informaticas e o aumento do uso de drones no setor agropecuario, uma nova
perspectiva se abre para que a altura dos pastos seja mais utilizado por pecuaristas como indicador de
mane;jo.

Nesse contexto, esse trabalho teve o objetivo de testar um algoritmo que por meio de imagens captadas por
sensor portado por um drone consiga medir a altura do pasto de maneira automatica.

MATERIAL E METODOS

A metodologia foi dividida em 6 etapas. A primeira foi a coleta das imagens, a segunda foi o tratamento da
imagem para a identificagdo da barra, a terceira foi a de identificagdo das bordas da barra, a quarta a
identificacdo dos pontos extremos das retas de largura e altura, na quinta etapa foi do célculo da altura e
largura da barra e na etapa final foi a de testes.

Na primeira etapa, de coleta das imagens, utilizou-se o drone multirotor da marca DJI modelo Phanthom 4
Advanced, equipado com sensor CMOS RGB FC6310, 8.8, 5472x3648 de 20 megapixel, acoplado a um
gimbal de trés eixos para estabilizacdo (DJI, 2020). Nessa etapa utilizou-se uma barra de ferro, pintada de
vermelho, fincada ao chao com altura de 1,5 m e largura de 6,2 cm. A imagem foi tirada a uma distancia cerca
de 5 m e altura entre 1,5 e 2 m. Na imagem utilizada neste trabalho, colocou-se uma caixa de cor cinza de 30
cm de altura, para se obter a medida exata da parte da barra que a imagem captou (Figura 1).
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Figura 1: Exemplo de imagem para teste.

Nas etapas 2 a 6 todos os procedimentos foram realizados utilizando as fun¢gdes do OpenCV descritas em
cada etapa abaixo (INTEL, 2020).

Na segunda etapa, de tratamento da imagem, que teve o objetivo de facilitar a identificagdo da barra,
converteu-se a imagem original para o sistema de cores HSV (Hue, Saturation e Value) (SURTI, 2020) e
utilizando o intervalo de tons vermelhos em HSV, criou-se um filtro mostrando apenas os pixels que possuem
a cor dentro deste intervalo, sendo aplicado na imagem original e destacando a barra vermelha.

Na etapa trés, de identificagdo das bordas da barra, a imagem foi convertida para tons de cinza (Grayscale) e
levemente borrada (BLUR) dilatando os pixels com o objetivo remover ruidos na imagem. Em seguida foi
aplicado o detector de bordas Canny Edge Detector, criando uma imagem apenas das bordas. Apos, foi
aplicado o detector de contornos findContours, que encontra formas na imagem e guarda em uma lista os
pixels que formam o contorno dessa forma. Os pixels do contorno foram novamente marcados na imagem
drawContours (ROSEBROCK, 2016). Esses dois processos foram executados duas vezes seguidas.

Na etapa quatro, primeiramente definiu-se os limites das barras marcando os quatros vértices (Pontos
amarelos da Figura 2). Passou-se, em seguida, ao calculo dos quatro pontos médios entre os pontos
localizados nos vértices (Pontos cinza da Figura 2). Apds a marcagdo dos pontos médios acima descrito,
calculou-se os pontos médios entre os pontos limites e o pontos médios calculados anteriormente (Pontos
azuis da Figura 2). Finalizando essa etapa, construiu-se o algoritmo de rasterizagéo de linha de Bresenham,
na linguagem Python (FOUNDATION, 2020), para tragar linhas ligando os pontos médios, obtendo-se trés
linhas horizontais e trés verticais ligando as bordas, direita e esquerda e superior e inferior, respectivamente.
(Figura 2). No momento em que o algoritmo traga as retas, ele verifica se o novo ponto da reta faz parte da
borda, dessa maneira os pontos da borda (Pontos pretos da Figura 2) ficam mais justos, melhorando a
precisao das medidas.
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Figura 2: llustragdo com os pontos marcando os vértices (amarelos), os pontos médios (cinza), Processo de
escolha do pontos

Na etapa seguinte, calculando a distancia euclidiana entre os novos pontos da borda, obteve-se as medidas
das trés larguras e das trés altura, em seguida foi calculada as médias das larguras e das alturas, chamadas
largura em pixels (Lpx) e altura em pixels (Apx), respectivamente.

Figura 3: llustragdo da medicdo da largura e altura em pixels

Utilizando regra de trés simples, calculou-se a proporgdo entre pixels e centimetros das medidas utilizando a
férmula da figura abaixo.

Lpx  Lem
Apx ~ Acm
Lcm * Apx
Aem = ———
Lpx

Figura 4: Equacéo utilizada para estimar as medidas.
Onde:

Lpx: Largura em pixels;

Lcm: Largura em centimetros;

Apx: Altura em pixels;
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Acm: Altura em centimetros.

A etapa final foi de teste, utilizou-se uma barra vermelha de 6,2 cm de largura e o seu topo esta a 150 cm de
altura em relagéo ao solo, na frente da barra, ha uma caixa com 30 cm de altura.

RESULTADOS E DISCUSSAO

Na Figura 5, observa-se o resultado do tratamento da imagem quando foi aplicado o filtro de tons vermelhos
na imagem, resultando em uma nova apenas com os pixels vermelhos destacando a barra.

Figura 5: Imagem apenas com os pixels vermelhos.

Resultado com a definicdo das bordas apds a conversdo para tons cinza e utilizacdo do detector de bordas
Canny Edge Detector e marcando-as com drawContours (Figura 6).

Figura 6: Contornos da barra marcados
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Os resultados dos testes, apds a aplicagdo da metodologia, podem ser observados na Figura 7 a e b,
respectivamente, para o teste 1 e Teste 2.

Altura do pasto: 28.18 Altura do pasto: 33.00

(a)
Figura 7: Resultados do teste 1 (a) e teste 2 (b).

Os pontos brancos mostram o resultado de marcagdo do contorno da barra. As linhas verdes mostram o
resultado dos processos de identificacdo da barra. As linhas rosas mostram a largura e altura calculada da
barra.

No primeiro teste (Figura 7a) obteve-se a altura de 121,82 cm da altura correspondente a distancia entre o
topo de barra e o topo da caixa e no teste 2 (Figura 7b), essa medida foi de 117 cm. Em relagéo a altura da
caixa, no teste 1 a altura foi de 28,18 (Figura 7a) e no teste 2 foi de 33 cm (Figura 7b). As medidas reais da
altura da barra foram de 120 cm e da altura da caixa foi 30 cm, medidas intermediarias as calculadas nos dois
testes.

CONCLUSOES

Os testes do algoritmo obtiveram resultados préximos das medidas reais dos objetos, com as medidas da
caixa variando entre 2 a 4 cm para mais ou para menos. Foi observado que as variaveis iluminagéo,
distancia e angulo de captura da imagem podem estar influenciando na precisdo das estimativas das medidas
de altura. Ha necessidade de aprimoramento do algoritmo e aprofundar os testes com o objetivo de
estabelecer um protocolo de captura de imagens a fim de minimizar o efeito das variaveis iluminagao,
distancia e angulo de captura, na precisao das estimativas das medidas de altura.

Contudo, a metodologia de medicdo apresentada demonstra ter potencial para que uma aplicagdo seja
disponibilizada para auxiliar produtores rurais no processo de manejo de pastagens.
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