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Resumo. O objetivo deste estudo foi analisar a capacidade de discriminação

de alvos na região da Floresta Nacional de Tapajós a partir da utilização de

diferentes combinações entre as componentes das imagens polarimétricas do

sensor ALOS PALSAR, associadas a diferentes métodos de classificação de im-

agens. Foi possı́vel observar que a componente HV possui informações capaz

de proporcionar melhor discriminação entre os alvos.

1. Introdução

A Floresta Amazônica possui aproximadamente cinco milhões de quilômetros quadrados,

exerce fundamental importância nos ciclos biogeoquı́micos e concentra parte considerável

da biodiversidade e do planeta. No entanto, esta floresta é constantemente modificada em

função da intervenção antrópica. Sendo assim, torna-se fundamental a contı́nua aquisição

de dados dessa região para seu monitoramento.

Fatores atmosféricos tı́picos desta floresta, como a intensa presença de nuvens,

prejudicam a aquisição de informações a partir de sensores ópticos, o que não ocorre

como a utilização dos radares imageadores.

O satélite ALOS foi desenvolvido para contribuir com pesquisas relacionadas ao

monitoramento de desastres, análise de recursos naturais e de cobertura do solo, além de

buscar a expansão de conhecimento sobre as tecnologias de observação da Terra adquiri-

das no desenvolvimento e utilização dos antecessores JERS-1 e ADEOS, [Shimada 2007].

Este satélite possui três sensores, um deles é o PALSAR (Phased Array Type L-

band Synthetic Aperture Radar), um radar imageador capaz de captar imagens em alta

resolução.

Classificação de imagens é uma metodologia fundamentada a partir de conceitos

de uma área de pesquisa da Ciência da Computação denominada Reconhecimento de

Padrões, cuja finalidade é identificar e separar objetos em imagens digitais. Basicamente,

essas técnicas analisam os pixel da imagem e os associam a um conjunto de elementos

com determinada caracterı́stica comum.

Neste contexto, os métodos de classificação de imagens MaxVer e SVM foram

aplicados utilizando a informação das diferentes componentes sintetizadas pelo sensor

PALSAR, com objetivo de verificar a capacidade de discriminação dos alvos.

2. Fundamentação Teórica

Métodos de classificação de imagens podem ser considerados formas de Reconheci-

mento de Padrões, onde são identificadas as caracterı́sticas associadas a cada pixel,



[Mather 1999].

Estes métodos são discriminados por três caracterı́sticas fundamentais: tipo,

aprendizagem e abordagem.

Com relação ao tipo, os classificador podem ser pontual ou por região, o apren-

dizado em supervisionado e não-supervisionado e a abordagem, principalmente em,

estatı́stica, determinı́stica e estrutural.

Os métodos MaxVer e SVM, empregados neste trabalho, são classificadores pon-

tuais de aprendizado supervisionado com abordagem, respectivamente, estatı́stica e deter-

minı́stica.

2.1. MaxVer

O MaxVer (Máxima Verossimilhança) é um dos métodos de classificação de imagens mais

utilizados em dados de Sensoriamento Remoto, [Richards 1986]. As etapas deste método

consistem em:

• Extração de amostras das classes consideradas no processo de classificação

• Associação de uma função densidade de probabilidade para cada uma dessas

classes

• Classificação de cada pixel da imagem segundo a função que proporciona maior

probabilidade

Formalmente, dado um problema que envolve a classificação de um conjunto de

dados dentre as classes ω1, ω2, · · · , ωn, é definida a seguinte regra de decisão:

ω̂ (x) = argmax
Ω

p (x|Ω)

onde Ω = {ω1, · · · , ωn} e p (x|Ω), denominada a função de verossimilhança, indica as

probabilidades de x pertencer a cada uma das classes de Ω.

A figura 1 ilustra o comportamento de três classes segundo funções densidade de

probabilidade. Por sua vez, uma regra de decisão é definida para cada classe, dada por

intervalos onde a probabilidade é maximizada.

Figura 1. Representação da regra de decisão utilizada pelo MaxVer para três
classes

2.2. SVM

Support Vector Machine (SVM) pode ser definida como uma máquina de aprendizado

universal baseada em uma superfı́cie de decisão, a qual é parametrizada por um conjunto

de vetores suporte e seus respectivos pesos.

Dado um conjunto de treinamento rotulado por {xi, yi}, com i = 1, 2, . . . , N ,

yi ∈ {−1, 1} (os rótulos) e xi ∈ ℜl, o objetivo é encontrar um hiperplano que classifique

corretamente todos as N amostras de treinamento.










