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MAPEAMENTO DA Araucaria angustifolia UTILIZANDO RECEPTORES GPS

Diego Luis Venanciot, Attilio Antonio Disperati? Ricardo Vilar Neves®
(recebido: 13 de julho de 2009; aceito: 30 de junho de 2010)

RESUMO: Compararam-se, neste trabalho, os resultados do mapeamento planimétrico das arvores de Araucéria (Araucaria
angustifolia), utilizando a tecnologia GPS nos modos estético diferencial (posicionamento relativo) e estético absoluto. A dreade
estudo refere-se a0 Campus Universitério de Irati — UNICENTRO, no estado do Parand, Brasil. O mapeamento apontou a presenga
de 264 Araucdrias, sendo possivel o posicionamento relativo de 141 arvores, com a precisdo variando de 6 a 84 cm; o posicionamento
absoluto, possivel em todas as Araucérias, apresentou variacdo de 5 a 14 m. O posicionamento relativo foi possivel em 30% das
Araucérias onde a declividade foi > 30% e em 57% dos casos em que a drea basal foi > 16 m?/ha. Pode-se concluir que o posicionamento
relativo possui precisdo suficiente para a localizagdo das Araucérias, enquanto o posicionamento absoluto pode causar confusdo
devido ao baixo grau de precisdo quanto ao posicionamento planimétrico. O resultado do posicionamento relativo foi influenciado pela
declividade e &rea basal, principal mente em condicdes de elevada declividade e elevada area basal.

Palavras-chave: Floresta com araucéria, pinheiro-do-Parana, posicionamento geografico, NAVSTAR-GPS.
MAPPING OF Araucaria angudtifolia TREES USING GPS RECEIVERS

ABSTRACT: This study makes use of GPS technology in differential mode (relative positioning) and absolute mode in a Mixed
Ombrophilous Forest in order to map the Araucaria angustifolia trees that occur in the area of study (Campus of Irati - UNICENTRO)
in Parana Sate, Brazil. The fieldwork pointed out the presence of 264 Araucariasin the area of study, the relative positioning was
possiblein 141 cases with precision ranging from 6 to 84 cm; absolute positioning was possiblein all cases with precision ranging
from 5 to 14 m. The relative positioning was possible in 30% of the Araucdarias where slope was > 30% and in 57% of cases in which
the basal area was > 16 m2/ha. It can be concluded that the relative positioning accuracy is sufficient for the location of the Araucérias,
while the absol ute position can cause confusion due to the low degree of planimetric accuracy position. The results of the relative
positioning were influenced by slope and basal area, especially in conditions of high slope and high basal area.

Key words: Araucéria forest, araucaria tree, geographic positioning, NAVSTAR-GPS.

1 INTRODUGAO

O GPS, acronimo de Global Positioning System,
tem-se tornado uma tecnologia extremamente Util e
inovadora para uma série de atividades que necessitam de
posicionamento e podem-se citar aquelas relacionadas a
Cartografia, Meio Ambiente, Controle de Frota de Veiculos,
Navegacao Aérea e Maritima, Geodinamica, Agricultura,
etc (MONICO, 2000, p. 15).

Naéareaflorestal, atecnologia GPS tem tido diversas
aplicagdes, tais como: instrumento de atualizacdo de bases
cartogréficas de empresas florestais e locacéo de
experimentos ambientais (RODRIGUES-PEREZ et al., 2006),
nalocalizagdo e marcag&o de &rvores em inventério florestal
(FIGUEIREDO et a., 2008), no mapeamento simultaneo das

arvores e das colheitadeiras (harvesters) florestais (OHMA
et al., 2007), no mapeamento e danos causados por
incéndios florestais (EL-SHEIMY & WRIGHT, 2003) e no
microplanejamento florestal (BERNARDI & PONTES, 2006).

Naesset (2001) comentou que a precisdo dos
resultados nas determinagdes de posicionamento depende
do procedimento utilizado e do aparelho receptor GPS usado
e como resultado pode-se obter precisdo de 10 metros
(posicionamento absol uto) até milimetros (posicionamento
usando sinaisL1 el 2).

Atualmente, 0 aumento de precisdo requerido no
posicionamento dos pontos no terreno para atividades de
manejo florestal, colheita florestal ou acompanhamento de
pesqui sas cientificas, demanda a utilizagdo de equipamento
gue fornega grande precisdo. Os receptores GPS atuais
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funcionam sob variadas condi¢es ambientais, entretanto
a cobertura florestal e o relevo de algumas areas podem
afetar arecepcdo dos sinais. O uso de equipamentos que
permitam obter posicionamento com precisdo de
centimetros, é primordial para o planejamento florestal
(FRANKLIN, 2001). Nesses requisitos, torna-se necessério
autilizacdo de equipamentos GPS com correcéo diferencial,
seja para determinagdo de areas como paralocalizagdo ou
marcagdo de espécies florestais.

Utilizando a tecnologia GPS nos modos estético
diferencia (posicionamento relativo) e estético absoluto
em uma area de floresta natural de Araucéria (Floresta
OmbrofilaMista), objetiva-se, no presente trabal ho:

a) determinar o posicionamento de todas as
Araucarias que ocorrem na area de estudos e a precisao de
Seu mapeamento;

b) analisar ainfluéncia da vegetacdo e da declividade
na recepcdo dos sinais GPS.

2 MATERIAL E METODOS
2.1 Area de estudo

A éarea de estudo (Campus Universitario de Irati),
com aproximadamente 70 hectares, caracteriza-se como um
fragmento da Floresta Ombréfila Mista, com caracteristicas
naturais de floresta secundéria em estagio avancado de
regeneracéo em alguns pontos e &reas severamente
antropizadas em outros, localizada na érea da Universidade
Estadual do Centro-Oeste (Unicentro). O relevo possui
variagBes de altitude de 820 m até 890 m, apresentando
areas planas e locais com declividade acentuada. O clima é
temperado Cfb, com geadas intensas no periodo de
inverno.

2.2 Materiais e softwar es utilizados

Foram utilizados umaimagem de satélite, um mapa
planiatimétrico digital, dois receptores GPS e diversos
softwares de processamento de dados GPS e de sistema
de informagdes geogréaficas.

A imagem de satélite Quickbird 2 foi obtidaem 7
de abril de 2004; projetada em sistema de coordenadas
UTM e georreferenciada ao elipsoide de referéncia WGS
84, formato GeoTiff e com resolucdo espacial de 0,61 m.
A imagem havia sido tratada digitalmente, pela empresa
fornecedora, e fusionada usando a banda pancromética
e as bandas multiespectrais do azul, verde e vermelho.
A licenca da imagem fusionada, colorido normal foi
adquirida pela Prefeitura Municipal de Irati, abrangendo
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uma area de cercade 200 km?. A parte daimagem utilizada
(3.768 linhas por 3.194 colunas), correspondente ao
Campus Universitério delrati, foi recortadadaimagem
original.

O mapa planialtimétrico digital utilizado no trabalho,
elaborado pela empresa de engenharia de transportes e
geomética Engefoto (sediadaem Curitiba— PR), apartir de
fotografias métricas obtidas no ano de 1996 (programa
PARANACIDADE, do Governo do estado do Parand),
apresentava curvas de nivel com equidistancia vertical de
um metro.

O receptor GPS de navegacao, utilizado no modo
estético absoluto, foi 0 marca/modelo Garmim Venture HC,
o qual foi projetado para corrida de aventura, com antena
de alta sensibilidade e possibilidade de recepcéo de sina
sob cobertura de arvores com grande rapidez. A antena é
interna e a recepcdo é somente do sinal C/A. O receptor
DGPS, utilizado no modo estético diferencial, foi o de
marca/modelo Leica SR 20, de simples frequéncia (L1), com
antenaexterna AT 501 Pole; além disso, possui um sistema
ClearTrak Multipath Mitigation, que reduz o problema
do multicaminhamento de sinais (LEICA GEOSY STEM,
2008).

Os softwares utilizados para 0 processamento de
dados GPS foram: Leica Geo Office 4.0, Posicéo 2000,
Autocad MAP 2000, MapSource 6.11.6, MapDekode 5.2,
GPS TrackMaker 13.5 Limited Edition. O software utilizado
para 0 armazenamento de dados e produgéo de mapas foi
0 SPRING 5.02.

O material de apoio congtituiu-se detrenade 5 e 20
metros, bussola, Barra de Bitterlich, bipé para antena do
DGPS, pranchetas e blocos para anotagOes.

2.3 Coleta de dados GPS

O receptor GPS de navegacao (Garmin Etrex Venture
HC) foi utilizado em conjunto com o receptor DGPS (Leica
SR20) para a coleta de pontos e a consequente localizagdo
das Araucarias dentro da érea do Campus de Irati. Todas
as coletas foram feitas no sistema de coordenadas WGS
84 - World Geodetic System.

A tomada do ponto com GPS foi efetuada com o
receptor colocado em distancia aproximada de 5 cm da
arvore e cuja precisdo das coordenadas captadas era
indicada no visor do aparelho no momento da coleta de
dados e em seguida anotada. O receptor DGPS, montado
sobre bastéo especifico e colocado préximo da érvore, era
constituido de receptor, antena e cabo de conexdo de
antena.
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O sistema de posicionamento relativo utilizado no
presente trabalho consistiu de bases fixas e um
equipamento mével. As bases fixas com dupla frequéncia
(L1+L2), sob responsabilidade da empresa MANFRA,
localizam-se em pontos estratégicos em varios estados.
As mais proximas da érea de estudo e realmente utilizadas
estdo posicionadas nas cidades de Guarapuava, Curitiba
e Maring4, com linha de base de 80 km, 130 km e 240 km,
respectivamente (MANFRA, 2008).

O procedimento para a obtencao do
posicionamento geografico das Araucérias foi
padronizado da seguinte forma: a) identificacdo da arvore
através de plaqueta de identificagao; b) ocupacdo do
ponto com DGPS; ¢) ocupagéo do ponto com GPS; d)
medicdo do DAP e do didmetro da copa de Araucaria.
Em caso de impossibilidade de obtenc&o de sinal
favoravel, ou sgja, GDOP ou nimero minimo de satélites
insuficiente para os receptores GPS e DGPS, por um
periodo superior a 15 minutos, em cada ponto, a
ocupacdo era suspensa temporariamente. Nesse caso,
ocorriam mais duas tentativas, em dias subsequentes,
sempre com periodo de espera de 15 minutos. Em caso
de impossibilidade de posicionamento que
possibilitasse célculo diferencial (posicionamento
relativo), a posicéo era considerada baseada somente
no posicionamento absoluto.

Os parédmetros utilizados para a coleta de dados
(ndmero minimo de 4 satélites, Filtro GDOP < 6 e angulo
de corte de 15°) foram selecionados com base nas
indicagdes do fabricante do aparelho, em Farret et al. (2006)
e na Norma Técnica para Georreferénciamento de Iméveis
Rurais, do Instituto Naciona de Colonizagdo e Reforma
Agréria (INSTITUTO NACIONAL DE COLONIZACAO
E REFORMA AGRARIA - INCRA, 2003). A inicializagio
do receptor era efetuada estacionando-se o aparelho em
um ponto, por no minimo 9 minutos, antes de iniciar a
coleta de dados no modo Max Precision. Na
impossibilidade da obtencdo do sinal sob cobertura
florestal, utilizou-se também o modo Hypertracking como
segunda opgé&o.

Na impossibilidade de obten¢&o do sinal devido ao
relevo ou densidade da cobertura florestal, o angulo de
corte erareduzido gradativamente, até 5°, umavez que o
presente trabalho n&o objetivou precisdo padronizada. A
linha de base utilizada era superior a 100 km, utilizando-se
asolugdo “Float” .

Os dados gravados ha memodria do receptor DGPS,
durante as ocupagdes dos pontos, eram exportados no

393

formado RINEX. O tratamento dos dados baseou-se na
solugdo Code (codigo) para as medigdes, com calculo do
residuo paraas varidveis dx, dy e dz.

O processamento das coordenadas UTM coletadas
no terreno foi executado no software Leica Geo Office
versdo 4.0. Na sequéncia, houve aimportacdo e conversao
dos pontos utilizando o software Posi¢cdo 2004, em
ambiente Autocad.

2.4 Elaboragdo dos mapas de vegetacdo, de &rea basal e de
declividade

O mapa de vegetacdo do Campus Universitario de
Irati foi elaborado com vetorizacdo sobre tela, no software
SPRING 5.02, utilizando a imagem Quickbird. Foram
consideradas cinco classes. vegetacao rasteira (gramineas
ou vegetacdo em estagio inicial de regeneracao), vegetagdo
arbustiva (arbustos até 4 metros de altura ou vegetacdo
em estagio intermediario de regeneracdo), vegetacao
arbérea (&rvores com altura superior a 4 metros ou
vegetacdo em estdgio avancado de recuperagéo),
pavimento e edificaces.

O mapa de dreabasal do Campus Universitario de
Irati foi elaborado com base no mapa de vegetacédo e
utilizando principios de relascopia. Utilizou-se uma Barra
deBitterlich de 25 cm de comprimento e aberturada mira
de1cm, eaformulaaplicadafoi G= KN ( G= &eabasal; K=
fator de érea basal; N= nimero de &rvores contadas na
amostra), com K= 1 (FIGUEIREDO FILHO & MACHADO,
2006). Foram determinados 100 pontos amostrais,
distribuidos no Campus sistematicamente, com
equidistancia minima entre pontos de 50 metros. Os pontos,
colocados sobre a grid de coordenadas UTM, foram
inseridos no receptor GPS Garmin Etrex Venture HC, como
mapa de fundo. Os valores de area basal obtidos
subsidiaram a elaboragéo do mapa de &rea basal do campus,
produzido através do procedimento de Krigagem do
software SPRING 5.02.

O mapa de declividade foi elaborado com o mapa
planialtimétrico digital utilizando-se o software SPRING
5.02. A grade utilizada para geragdo do mapa de declividades
considerou resolugdo de 1 metro (X=1eY =1).

3 RESULTADOS E DISCUSSAO

A Figura 1 reporta 0 mapa de vegetacdo da &rea de
estudo. Dos 100 pontos amostrais utilizados para a
elaboragdo do mapa de area basal, 10 pontos estavam na
area de vegetagdo rasteira e 85 pontos na &rea de vegetagéo
arbustiva e arbérea.

Cerne, Lavras, v. 16, n. 3, p. 391-398, jul./set. 2010
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Figura 1 — Mapa de vegetacdo do Campus Universitério de Irati.

Figure 1 — Vegetation map of the Campus of Irati.

3.1 O posicionamento das Araucarias com DGPS

Foram ocupadas 264 Araucérias pontos com o
receptor SR20. Cada ponto correspondia a uma Araucéria
com DAP superior a10 cm. A recepgdo de sina DGPS s6
foi possivel em 141 Araucarias (53,4% do total), com
processamento executado utilizando dados da base fixa
de Curitiba (132 pontos) e Maringa (9 pontos). Nas restantes
123 Araucérias (46,6%), nas trés tentativas ou revisitas,
ndo foi possivel a obtencdo de parametros minimos que
possihilitassem o cd culo diferencial.

O posicionamento relativo dependia de
basicamente trés fatores. obtencdo do sinal, GDOP <6 e
nimero de satélites igual ou superior a 4. Dois fatores
podem ser adicionados: cobertura vegetal e a declividade
do terreno (a serem discutidos posteriormente),
responsaveis pela interrupcéo do sinal em determinados
momentos. O posicionamento absoluto era dependente
somente do nimero de satélites, igual ou superior a4.

Cerne, Lavras, v. 16, n. 3, p. 391-398, jul./set. 2010

UTM / WGS 84
Escala:

VENANCIO, D. L. et al.

A

X:534695] %

-
—_
3
(=
=3
5}
Q

Legenda:

:l Vegetagao rasteira

I:l Vegetagao arbustiva

- Vegetag@o arborea
- Edificagdes
I:l Pavimento

A

X:534695| -

100 m

STISLIL

20 40 60 80
1

A recepcdo do sinal dos satélites pela antena do
DGPS sofreu interrupgdes em diversas ocasides, devido a
vegetacdo e o fuste (tronco) da arvore. Em uma situagéo
ideal, a antena deveria ser posicionada acima da copa da
Araucéria, reduzindo o efeito do multicaminhamento devido
aos galhos, aciculas, mas de procedimento prético inviavel
visto a altura das Araucarias atingirem val ores superiores
a25m. A obstrucdo do sinal reduz o nimero de satélites
disponiveis, reduzindo assim a capacidade de utilizacéo
de valores de GDOP baixos. Lohani & Kumar (2006)
destacaram ainterrup¢do dos sinais GPS pela vegetacdo e
pelo relevo.

Entre as dificuldades encontradas no trabalho de
campo, além da perda de sinal e GDOP insuficiente,
ocorreram alguns problemas relacionados a fatores
naturais. A estrutura do bipé teve que ser retirada do
equipamento em alguns pontos, devido a problemas com
Cip0s e vegetacdo rasteira. O transporte do equipamento
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ligado (bastédo + receptor) ocupa as duas maos do
operador, dificultando o deslocamento em locais de mata
fechada. A opcdo mais segura de transporte do
equipamento por longas distancias (mais de 200 metros)
na floresta € o desligamento do aparelho, porém, nesse
caso é necessario fazer novo ponto de inicializacdo com
permanéncia média de 10 minutos no ponto. Apesar do
potencial do modo estético diferencial GPS para o
posicionamento e consequente individualizacdo de
arvores, necessarios para uma série de experimentos
cientificos, os aspectos acima comentados evidenciam
Sérias barreiras para 0 seu uso no interior da floresta.

3.2 O posicionamento absoluto das Araucérias

O posicionamento absoluto obtido com receptor
de méo Etrex Venture HC foi possivel em todas as 264
Araucérias, independente da declividade da area ou
cobertura florestal, mas ocorrendo reducdo de precisdo no
posicionamento (valores no item 3.3).

3.3 Precisdes associadas ao posicionamento absoluto e
relativo

A condugdo de experimentos cientificos depende
muitas vezes da capacidade de individualizacdo das
arvores, evitando erros nas repeti¢des dos experimentos.
A individualizacdo de érvores depende basicamente da
precisdo obtida pelo posicionamento. Uma precisdo de 10
metros indica que determinada arvore estalocalizada em
um circulo de até 10 metros de raio do ponto ocupado. A
existéncia de outra &rvore da mesma espécie nesse limite
possibilita a ocorréncia de erro em remedi¢bes de
experimentos.

Verificou-se, no presente estudo, a possibilidade
de confus@o de Araucarias devido a preciséo do
posicionamento. No posicionamento relativo, a precisdo
média obtida foi de 25 cm, com valores variando entre 6 e
84 cm. No posicionamento absoluto, a precisdo média
obtida foi de 9 metros, com valores variando de 5 a 14
metros (vaor informado no receptor no momento da
ocupacdo do ponto). Utilizando-se o software SPRING foi
gerado o mapa de distancias (buffer) ao redor de pontos
representando Araucérias, utilizando-se os valores médios
de posicionamento absoluto e relativo.

A possibilidade de utilizac&o do posicionamento
relativo em todos os 264 pontos ocupados, considerando
uma precisdo média de 25 cm, ndo causaria nenhuma
confusdo de &rvores, ou sgjg, elas estavam dentro do raio
de precisio média obtida. Considerando-se o valor minimo
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de precisdo (84 cm) no posicionamento relativo, ocorreriam
somente duas situagfes de possibilidade de confusio de
arvores.

A utilizagdo do posicionamento absoluto em todos
0s 264 pontos ocupados, com precisdo média de 9 metros
causaria confus8o de érvores envolvendo 74 Araucérias
(28%). Considerando-se o valor minimo de precisdo (14
metros), o valor subiria para 137 Araucérias (51,9%).

A médiade raio das copas encontradas no Campus
€ de 4 metros (&rea aproximada da copa de 48 m?). Assim, a
precisdo minima exigida por um método qualquer de
posicionamento, considerando o presente estudo, para
individualizag8o de arvores é de 4 metros. Assim, o valor
médio do posicionamento absoluto, com precisdo média
de 9 metros, praticamente inviabiliza a correta
individualizagdo das copas de Araucéaria.

3.4 Posicionamento das Araucarias relacionado a
declividade da area

A declividade da area de estudo é bastante
diversificada, com predominancia de areas de baixa
declividade e ocorréncia de locais onde os valores do
declive atingem 40% ou mais. Em relac&o ao posicionamento
das Araucérias, houve uma grande influéncia do relevo,
representado pela declividade da &rea. Devido a situagdo
da area de estudo, altamente antropizada em algunslocais,
mas com caracteristicas de floresta natural em outros
pontos, e a disposi¢ao ndo homogénea das Araucérias no
terreno, pode-se observar uma predominancia de arvores
em locais de alta declividade.

Considerando-se o total de 264 Araucérias
existentes na area de estudo, amaioria ocorre naregido de
maior declividade. Em porcentuais, 59,8% das arvores
consideradas no estudo estdo em locais onde os valores
de declividade estdo acima de 30%; na areaintermediéria,
com declividades de 20 a 30%, estdo localizadas 22,4% das
arvores; e em regides mais planas (abaixo de 20%), locaizam-
se 17,8% das arvores.

O posicionamento relativo é dependente de varios
fatores como nimero minimo e geometria de satélites,
angulo de corte e tempo de permanéncia no ponto. Além
desses fatores é preciso realizar um processo de
inicializagdo do aparelho, permanecendo estacionado em
um ponto sem cobertura vegetal por 10 minutos. Nas &reas
de menor declividade, 100% das Araucérias possibilitaram
o calculo diferencial, ou seja, possibilitaram
posicionamento relativo. Na érea de declividade
intermediaria, 81% das arvores (48 de 59 &rvores)

Cerne, Lavras, v. 16, n. 3, p. 391-398, jul./set. 2010



396

possibilitaram o posicionamento relativo. Na area de maior
declividade, 29% das arvores possibilitaram o
posicionamento relativo. A questéo do relevo como fator
interveniente na recepgdo dos sinais de satélite também
foi destacado por Angulo Filho et al. (2002).

3.5 Posicionamento relacionado a area basal (m?ha)

A consideracdo da densidade da vegetacdo foi pela
&reabasa (G). Existiam locais onde as Araucérias encontravam-
seisoladas ou em &reas onde os valores de &rea basal eram <
1n?/ha. Em outros locais, aérea basal era superior a25m?ha.
Entretanto, mesmo em éreas de elevados valores de G, ocorria
recepcao de sinal e possibilidade de posicionamento relativo.

A grande maioria (76%) das Araucarias situa-se em
locais com é&rea basal acima de 16 m#%ha. O restante
apresenta-se em areas de baixa densidade ou locais de
vegetacdo em estagio primario ou secundario de
regeneracdo. Os valores de area basal na area de estudo

&
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apresentaram um méaximo de 35 m?/ha, enquanto que em
outras éreas (por exemplo, a Floresta Nacional de Irati,
distante 20 km da érea de estudo) frequentemente os valores
s30 superiores a 36m?/ha.

O posicionamento relativo foi possivel em 141
Araucérias, sendo que 56 arvores encontram-se em locais
de baixos valores de &rea basal. Na &rea de valores elevados
de &reabasal, foi utilizado o posicionamento relativo para
85 érvores.

3.6 Posicionamento relativo referente a declividade e area
basal

A utilizagdo de ferramentas como cruzamento de
planos de informagéo, no software SPRING, permitiu obter
informagdes derivadas de dois planos de informacdo. A
Figura 2 apresenta a ocorréncia de Araucérias no local de
estudo e em destaque a area de maior declividade (>30%)
emaior areabasa (> 16m?/ha).

A

X: 534695 =S

L8OILIL

N

+

:l Declividade > 30% + Area Basal 16 m'/ha
(152 arvores)

Figura 2 — Araucarias localizadas em areas de maior area basal e em alta declividade.

Figure 2 — Araucarias located in places with bigger values of basal area and high slope.
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Os locais onde ocorrem altas declividades
associado aos valores el evados de &rea basal, apresentou
a ocorréncia de 152 Araucérias. Desse total, o
posicionamento relativo foi possivel em 38 arvores. A
associacdo dos dois fatores afetou de forma decisiva o
posicionamento relativo, pois a impossibilidade de
obtencéo de baixos valores de GDOP impossibilita o cdlculo
diferencial.

A declividade apresentou interferéncia na
possibilidade de obtencdo de posicionamento relativo. A
situagdo apresenta-se de forma mais proeminente quando
ocorre associacdo de declividades elevadas (> 30%) e
valores de &rea basal elevada (>16m?%ha). O presente
trabalho foi executado com permanéncia de 150 segundos
no ponto, baseado em Farret et al. (2006). A permanéncia
no ponto por um periodo maior de tempo pode apresentar
resultados diferentes.

4 CONCLUSOES

O mapa, elaborado com base na tecnologia GPS,
indicou a localizagao geogréfica de 264 Araucarias
presentes na area de estudo, com uma precisdo média
variando de: @) 6 a84 cm em 141 Araucérias posi cionadas,
utilizando-se posicionamento relativo; b) 5 a 14 m, em todas
as Araucérias existentes na érea, utilizando-se
posicionamento absol uto.

O uso da tecnologia GPS no modo absoluto
permitiu o posicionamento de todas as Araucérias na area
estudada, porém ndo resultaram valores de precisao
compativeis com a necessidade de individualizagdo das
Araucéarias.

A recepcdo de sinal pelo receptor DGPS com
configuragdo minima para obten¢do de posicionamento
relativo € significativamente comprometida no interior da
floresta, devido ainterferéncia da declividade e vegetag&o,
limitando seu uso pratico.

A utilizacdo do posicionamento relativo possibilitou
que 141 Araucérias (53,4% do total) tivessem seu
posicionamento determinado com nivel de precisdo capaz
de evitar aconfusdo com outras arvores proximas.

5 AGRADECIMENTOS

A Fundaggo Araucéria pelo apoio financeiro a
pesquisa “ Fotografias aéreas versus imagens satelitérias
de altissima resolugdo no delineamento de copas de
Araucaria’ que subsidiou uma dissertagdo de mestrado
daqual foi extraido o presente artigo.
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