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Os sensores LiDAR, do inglés Light Detection and
Ranging, apresentam uma nova maneira de realizar
sensoriamento remoto utilizando luz na forma de um
laser pulsado para medir distdncias a partir da
plataforma até a superficie terrestre.[1] Ao contrario
dos métodos tradicionais de sensoriamento, cujas
saidas sdo imagens matriciais 2D, o resultado primario
desta nova forma de sensoriamento ¢ uma nuvem de
pontos 3D esparsa e irregular.[2] Este trabalho
apresenta uma exploracdo, selecdo e transformagdo dos
dados de uma nuvem de pontos LIDAR em imagens
matriciais 2D. A partir da selecdo vertical de todos os
pontos contidos num plano horizontal de 0,5m por
0,5m sdo geradas imagens de atributos derivados da
sele¢do de pontos. A rasterizacdo da nuvem de pontos
ndo apenas sintetiza os atributos num formato
facilmente manipulavel como também abre a
possibilidade de utilizagdo de ferramentas e algoritmos
tradicionais que operam sobre imagens digitais. Foram
geradas imagens 2D de intensidade média, variancia da
intensidade, densidade de pontos amostrados, média da
altura, varidncia da altura entre outros momentos
estatisticos. Através da andlise dos dados também
foram criados subgrupos denominados Primeiro
Retorno (1R), Meio (ME) e Superficie Escondida (SE)
para os quais imagens dos momentos estatisticos
também foram geradas, demonstrando qualitativamente
resultados interessantes. Os dados brutos foram obtidos
através da participagdo no IEEE Data Fusion Contest
2018.
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O uso de Drone tem crescido com o uso de técnicas de
processamento de imagens e visdo computacional,
como a navegacdo autbnoma por imagens, geracdo de
mosaico, modelo de elevacdo, reconstrugdo 3D e
reconhecimento de objetos. Em todas essas técnicas,
um passo importante ¢ a extragdo de caracteristicas,
como os métodos de pontos de interesse. Este trabalho
aborda a comparacdo dos métodos de pontos de
interesse BRISK, ORB, FREAK, AKAZE ¢ LATCH
com o0s parametros configurados automaticamente com
uso de algoritmo genético, para imagens com
diferentes texturas. Esse processo ¢ uma das partes de
um sistema, que seleciona com uso de ldgica Fuzzy, os
melhores parametros automaticamente, de acordo com
a textura da imagem de entrada e os métodos e
parametros escolhidos pelo algoritmo genético.
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Com os avangos tecnoldgicos provenientes da Web
2.0, uma enorme quantidade de publicagdes cientificas
estdo cada vez mais disponiveis. Estas publicagdes
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