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Introducéo

Observando o aumento drastico das mudancas
climéticas ao longo dos Gltimos anos, um acréscimo no
namero de desastres naturais pode ser visto. Podendo,
esses desastres, serem classificados pelas pessoas
afetadas e danos sociais, além dos danos materiais
medidos pelo impacto financeiro, estrutural e
institucional, causado pelos mesmos. Como opgéo
profilatica, visando a reducdo desses danos e impactos,
devido ao alto custo e impacto social relacionados ao
mesmo, 0 monitoramento aéreo com VANTSs (Veiculos
Aéreos Nao Tripulados), a fim de estudo, pode ser usado,
onde através de imagens e estudo geoldgico pode ser uma
ferramenta na prevencéo e solucao dessas tragédias.

Com o objetivo de um monitoramento eficiente,
se mostra como alternativa o uso de naves nao tripuladas,
que facam voos estaveis, barato e que consigam ir a
lugares muitas vezes inacessiveis a humanos e aeronaves
tripuladas. Sendo assim, para a realizagdo da pesquisa,
foi-se escolhido pecas de baixo custo, priorizando a
acessibilidade do equipamento, e assim se realizar uma
montagem priorizando a melhor configuracéo, e por fim
realizando a calibracdo correta, com intuito de diminuir
0s imprevistos durante 0s voos.

Para analise dos locais e automacéo do drone, um
mosaico ortofotos, feito através da fotogrametria digital,
é usado para uma andlise com qualidade. O mosaico que
consiste na jungdo de varias fotos em lugares diferentes
na mesma é&rea, resultando em um mapeamento
cartografico do local em questdo. Verificando, assim,
falhas naturais, possiveis ajustes e mudangas no solo e
clima.

Portanto, com auxilio do mosaico, montagem e
calibragem do drone, é possivel buscar a automacao do
VANT através da programacdo, que permite diferentes
configuracdes busca, além da possibilidade do enxame de
drones, onde varias aeronaves em conjunto Sao
remotamente controladas, guiadas pelo algoritmo criado
com as imagens previamente coletadas. Além da boa
analise referente ao local, buscando possiveis areas de
risco e falhas que possam desencadear um desastre.

Metodologia

Para se realizar a pesquisa, foi-se necessario,
primeiramente a montagem do drone, com as pecas
previamente escolhidas, jA& em laboratorio, obtendo
assim, um maior conhecimento das pecas e do
funcionamento do equipamento. Sendo, no trabalho,
escolhido um drone quadrator em X, escolhido pela sua
estabilidade, peso e sua acessibilidade na montagem,
configuracdo e facilidade para pilotar.
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Figura 1: Esquema de um VANT quadrator em X
montado e seus equipamentos.

(DIAS, Guilherme de Oliveira, 2017. Fonte:
https://bit.ly/38nzCe7, em 27/09/2022)

Com o conhecimento e entendimento de todos 0s
componentes e funcionamento do drone, assim como Sseu
layout elétrico e estrutural, foi listado e classificado as
pecas utilizadas no VANT, buscando sempre seu baixo
custo.

Apos listagem de pegas e classificacdo das
mesmas, assim como sua correta montagem, o0 proximo
passo foi a realizacdo da configuracdo do mesmo do
software QGroundControl, onde é possivel se ter controle
de voo da aeronave, e permite diferentes configuracdes
de voo para 0 mesmo.

Com o drone montado e configurado, é possivel
realizar a coleta das fotos, realizando assim o mosaico
ortofotos, através da ferramenta Computer Vision
Annotation Tool (CVAT), sendo possivel através dele
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rotular imagens e reunir as mesmas para a identificacdo
computacional de objetos e &reas, para em sequéncia
utilizar o programa Microsoft Image Composite Editor
para a realizacdo do mosaico ortofotos.

Resultados e discussao

O principal resultado, como objetivo, era a
realizacdo da montagem do drone, buscando sempre o
menor custo possivel, ou seja, pecas com precos
acessiveis escolhidas anteriormente as analises, passo que
foi realizado com éxito apds a aquisicdo das pecas e
montagem dos 6 drones presentes no laboratorio, estando
4 em 6timo funcionamento.

Figura 2: Um dos VANTs montados no
laboratorio.
(Fonte: Autoria Propria.)

A partir deles, realizar a coleta das imagens
formando um dataset para a automacdo do drone, e
analise dos locais, além do auxilio para criagdo do
algoritmo de Machine Learning, através do
reconhecimento de objetos e éareas, com a ajuda da
ferramenta CVAT.

Ap0s, a coleta das fotos, realizou-se, em pesquisa
anterior, a simulagdo de voo do drone, no simulador
presente no laboratério, seguindo os regulamentos
vigentes para o voo do equipamento. Porém devido a falta
de um hardware de alta eficiéncia no ambiente de
pesquisa, parte das simulagdes foram comprometidas,
pois ndo era possivel simular ambientes totalmente
verossimeis. Afetando os resultados de nogdes concretas
do funcionamento da automacéo do drone, assim como a
localizacdo de locais de risco e 0 monitoramento
eficiente.

Deste modo a pesquisa principal ndo obteve
todos os resultados esperados, na parte da coleta de
imagens, devido a mesma ainda estar em andamento.
Portanto, o mosaico ortofotos recente ndo foi obtido,
porém como exemplo, um mosaico realizado
anteriormente pela equipe.

Figura 3: Mosaico Ortofotos com imagens coletadas no
voo do drone.

(Fonte: Autoria Propria.)

Conclusoes

Através da pesquisa de iniciacdo cientifica foi
possivel se obter algumas conclusdes, sendo como
principal o beneficio da tecnologia do drone em sistemas
de fotogrametria, sendo assim, € possivel observar o
beneficio para o desenvolvimento do mapeamento aéreo,
desde linhas de transmissdo, realizado em pesquisa
anterior, como a prevencdo de desastres naturais ou
humanos a partir da analise cartografica das imagens,
mostrando-se a qualidade da ferramenta para a seguranga,
em geral, e desenvolvimento da sociedade.

Além do possivel uso da tecnologia do enxame
de drones, onde sera possivel se realizar a comunicacao
de diversos drones ao mesmo tempo, realizando fungdes
em conjunto, controlados e monitorados de uma Unica
localizacdo, logo, melhorando a eficiéncia das anélises e
do processo como um todo.

Agradecimento

Pela oportunidade de realizar essa pesquisa e me auxiliar
gostaria de agradecer primeiramente ao professor
Alexandre Carlos Branddo Ramos por ter me
proporcionado essa experiéncia e fazer parte desse
projeto em conjunto com a equipe VisCap, em adigéo ao
Leandro Diniz de Jesus e ao Antonio Josivaldo Dantas
Filho. Gostaria de agradecer, também a Universidade
federal de Itajuba-UNIFEI pelo apoio espaco e
oportunidade dada a toda equipe e o Conselho Nacional
de Desenvolvimento Cientifico e Tecnoldgico (CNPq)
pelo fomento.



V Simpésio de Iniciacao Cientifica
Ciéncia, Tecnologia e Inovagao no Brasil

Referéncias

FERNANDES, Sandro Roberto. Ferramenta de
visdo computacional para processos
fotogramétricos / Sandro Roberto Fernandes. —
2008. 98 f.: il.

DANTAS FILHO, Antonio J. et al. A General Low-Cost
UAYV Solution for Power Line Tracking. In: 17th
International Conference on Information
Technology—New Generations (ITNG 2020). Springer,
Cham, 2020. p. 525-530.

DANTAS FILHO, Antonio J. et al. A General Low-Cost
UAYV Solution for Power Line Tracking. In: 17th
International Conference on Information
Technology—New Generations (ITNG 2020). Springer,
Cham, 2020. p. 525-530

NINA, Alex Santiago; DE ALMEIDA, Oriana
Trindade; LOBO, lIvonés Damasceno. BANCO DE
DADOS SOBRE DESASTRES NATURAIS NO
BRASIL: UMA ANALISE COMPARATIVA ENTRE
O EM-DAT E O S2ID. Cadernos de Estudos Sociais,
v. 36, n. 1, 2021.

NOBRE, Carlos A.; MARENGO, José A. Mudangas
climaticas em rede: um olhar interdisciplinar / Carlos
A. Nobre e José A. Marengo (orgs). - - So José dos
Campos, SP: INCT, 2017. 608 p

HASEGAWA, JULIO KIYOSHI; JUNIOR, ELIAS
RIBEIRO DE ARRUDA. Mosaico com imagens
digitais. Bulletin of Geodetic Sciences, v. 10, n. 1,
2004.

2022



