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Aibot X6 e Phantom 4 Pro: Um panorama comparativo entre produtos obtidos por
sensores embarcados em diferentes aeronaves remotamente pilotadas (ARPs)
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No ambito da geomorfologia de ambientes costeiros, dados topograficos precisos sao
frequentemente necessarios para a avaliagdo das mudangas morfoldgicas da superficie e na
implementacdao de modelos que possam prever a evolugao costeira. Para o auxilio desse tipo
de andlise sdo necessarias variaveis do relevo como altitude, declividade, orientacdo de
vertentes dentre outros parametros. Nesse sentido, a alta resolucdo espacial de Aeronaves
Remotamente Pilotadas (ARPs) tem se mostrado eficiente na producao de Modelos Digitais
de Elevagdo. O estudo se propde a comparar dados de duas plataformas ARPs distintas, o
Aibot X6 e o Phantom 4 Pro, caracterizando as principais diferencas existentes entre as
informacgdes coletadas para regides litoraneas. Tendo em vista que atualmente existem no
mercado diferentes plataformas ARPs, com diferentes precos, esse trabalho busca saber se
existem diferenciacbes entre a qualidade de dados gerados por sensores a bordo de
aeronaves de mesma estrutura de voo, mas com faixas de preco diferentes. Para a obtencao
dos produtos finais foram realizados aerolevantamentos de campo na mesma drea, e com
diferentes plataformas, de forma a tragcar um comparativo entre os produtos gerados. Apds a
realizacdo do voo se procedeu em laboratdrio com o processo de tratamento dos dados, que
consistiu no alinhamento das fotos, insercdo e checagem dos pontos de controle e na andlise
comparativa de acurdcia. O alinhamento consiste na etapa de identificacdo dos pontos
homoélogos, onde é feita a sobreposicao das imagens coletadas. Na sequéncia foram inseridos
os pontos de controle e de checagem, os quais foram coletados por um receptor GNSS, e tem
a funcdo de atribuir uma maior acuracia ao modelo gerado. A obtencdo da nuvem de pontos
(dense cloud) foi feita apds a realizacdo dos procedimentos descritos acima, sendo sua
construcdo feita a partir do método de interpolacdo estatistica inverso do quadrado da
distancia (IDW). Esse método atribui um valor altimétrico para cada pixel da area imageada.
Por fim, a etapa de andlise comparativa de acurdcia consiste na criacdo de tabelas que
contenham os valores de erro obtidos pelas aeronaves distintas. A partir das tabelas
comparativas, um dos resultados ja alcancados foi de que o Aibot X6 apresenta um erro
geométrico nas fotos 56,3% menor comparado ao Phantom 4 Pro. A partir dos produtos
gerados foi possivel tracar um panorama da caracterizacdo das ARPs Aibot X6 e Phantom 4
Pro, de forma a servir de subsidio a outros estudos acerca do uso de ARPs em ambientes
costeiros.
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