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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacdo do solo: metodologia para EStrutu a d ad d p resenta 950

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

1. Enquadramento, motivacao e objetivos;
2. Metodologia e areas de estudo;
3. Resultados;

4. Conclusoes e trabalho futuro.
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Atualizacdo de metodologia para produgdo automatica de

dados de treino para classificagdo da ocupagdo do solo a 1 . E nq uad a mento, mOtiva 950 e Obj etivos

partir dos dados do OpenStreetMap

Importancia e utilidade dos Mapas uso e ocupacao do solo:

Os Mapas de Uso e Ocupacao do Solo constituem informacao vital em
diferentes dominios de aplicacao: alteragdes climaticas, analise de risco e
gestdao de catastrofes, distribuicdo e evolucao da biodiversidade,
caracterizacao de areas ardidas e sua evolugao.

Constrangimentos:

-> Custos de produgao; -> Nivel de detalhe e aplicacdo

-> Frequéncia de atualizagao dos produtos; de estratégias de generalizagao

(e.g. area minima cartografica);
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacio do solo: metodologia para 1 . Enq uad a mento, mOtiva 950 e Obj etivos

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

OpenStreetMap € a - Muitos dados sobre
base de dados mais uso/ocupacao do solo;
completa e -
atualizada com - Estrutura de dados
dados geoespaciais caodtica e inconsistente
\ J
Y

Original article | Open access | Published: 01 October 2019

Automatic conversion of OSM data into LULC
maps: comparing FOSS4G based approaches
towards an enhanced performance

). Patriarca E, C. C. Fonte, ). Estima, J.-P. de Almeida & A. Cardoso

Open Geospatial Data, Software and Standards 4, Article number: 11 (2019) | Cite this

article
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LULC Map London - Version 1.1

- Urban Fabric

- Industrial, commercial, public, military, private and transport units
- Mine, dump and construction sites
Artificial non-agricultural vegetated areas
Agricultural, semi-natural areas, wetlands
- Forests Water NoData



Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacio do solo: metodologia para 1 . Enq uad a mento, mOtiva 950 e Obj etivos

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

e L Dificuldade em distinguir Espagos
Problemas de exatidao tematica Verdes Urbanos (EVU) de Florestas:

do OSM2LULC:
=> Varias OSM Tags que podem ser
->Experiéncias realizadas permitiram associadas tanto a Florestas como
identificar problemas de exatiddo a EVU’s.
tematica;
=> Critério atual:

=» Baixa qualidade dos dados OSM; ) )
> Se area do poligono > 1ha:

= Limitacdes do OSM2LULC - falta de - Floresta
procedimentos para associar o
corretamente dados OSM a classes. =>» Caso contrario:

= Espaco verde urbano
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para
mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para
distinguir espagos verdes urbanos e florestas

1. Enquadramento, motivacao e objetivos
Objetivos:

- Conceber e testar metodologia para classificar os poligonos com OSM

Tags normalmente usadas para identificar Florestas/EVU, recorrendo a
outras variaveis.

- Avaliar os resultados e perceber se a metodologia desenvolvida permite
minimizar os problemas descritos.
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacdo do solo: metodologia para EStrutu a d ad d p resenta 950

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

2. Metodologia e area de estudo;
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . Met0d0|og |a e a, rea de eStUdO

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Metodologia: A « _, Area de estudo

1. Identificacdo de variaveis;

2. Estudo do potencial de cada
variavel para distinguir EVU’s de
Florestas;

3. Critérios de classificacao;

ontinenta

Urban Atlas 2018
Seville

4. Producao de resultados e validagao.

0 25 50 1ito Geografico Nacional, Esri, HERE, Garmin

R nstituto Geog
FAO, NOAA, USGS
™ (<




Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . Met0d0|og |a e a, rea de eStUdO

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Variaveis:
- Area dos poligonos;

- Tecido edificado:
> Area edificada a uma distancia de
500 metros do poligono a classificar;
> Numero de octantes que contém
tecido edificado num raio de 500
metros;
> Area edificada a uma distancia de

500 metros / area do poligono
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . MGtOdO'OQ |a e a, rea de eStUdO

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Variaveis:

- Sobreposicao com OSM Features relacionadas;

- Densidade populacional média no poligono a
classificar;

- Tree cover density no poligono a classificar (valor

médio); E

- NUmero de residentes a menos de 15 minutos a pé do

poligono a classificar.
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . Met0d0|og |a e a, rea de eStUdO

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Metodologia:

2. Estudo do potencial de cada variavel para distinguir EVU’s de Florestas;

}

- Selecao de um dataset de referéncia: Urban Atlas;

- Classificagdo recursiva da referéncia usando cada
valor de cada variavel individualmente;

- Producao e analise das matrizes de confusao;

- Identificacdo dos limiares de corte que melhor fazem

a distingdo entre as duas classes.
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . MGtOdO'OQ |a e a, rea de eStUdO

# Check if it is Forest
if row[ 'garea'] »>= 80:

Critérios de classificagao:

elif row['garea’'] >= 1 and row[ 'garea’] < 80:
if row['npnts_for'] »= 1 or row['lenlines_for'] »>=1:
if row['npnts_evu'] < 5 and not row['lenlines _evu'] and row[ 'poly evu'] < 25:
is_for.append(1)

- ~ - - ) 4 - - ) 4 -
- Aplicagao de uma hierarquia logica de critérios;
if row|'tcd_mean'] >= 60:

is_for.append(1)

else:
# We dont”™ know

- Processo iterativo: is_for.append(0)

else:
if row['npnts_evu'] >= 5 or row['lenlines_evu'] >=1 or row['poly evu'] >= 25:
# It is not
is_for.append(®)

else:
if row|'denspop'] > 19000:
is_for.append(®)

else:
if row[ 'edievu_bup'] »>= 45:
is_for.append(@)

Classificacdo dos else:
pOlIIgonOS dO if row['tcd_mean'] >= 50:
Urban Atlas is_for.append(1)

else:

Matriz de

contingéncia

if row|[ 'denspop'] < 1250:
is_for.append(1)

else:
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 2 . Met0d0|og |a e a, rea de eStUdO

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Metodologia:

- Classificagao dos poligonos do OSM de acordo
com os critérios definidos;
4. Producao de resultados e validagao.

I - Criacao de amostra aleatdria estratificada por

classe para validacao;

- Calculo de matrizes de confusao;
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacdo do solo: metodologia para EStrutu a d ad d p resenta 950

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

3. Resultados;
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagao do solo: metodologia para 3 . Resu Itados

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

Critério baseado na Critérios baseados em
area dos poligonos multiplas variaveis

Total 502 Total 502
et | 7 | S el | 51 | Sow
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupacdo do solo: metodologia para EStrutu a d ad d p resenta 950

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

4. Conclusoes e trabalho futuro.
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagdo do solo: metodologia para 4 . ConCI u56es e tra ba I hO futu ro

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

« Metodologia nao melhora os resultados, mas aponta caminho para trabalho

futuro.

« Variaveis utilizadas nao parecem ser suficientes para minimizar o problema.

- A complexidade do problema justifica a utilizacao de outros meétodos,

nomeadamente inteligéncia artificial.

A metodologia depende muito da completude dos dados do OpenStreetMap.
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Conversao automatica de dados do OpenStreetMap para

mapas de uso e ocupagdo do solo: metodologia para 4 . ConCI u56es e tra ba I hO futu ro

distinguir espagos verdes urbanos e florestas

- Aprofundar estudo das relacoes topoldgicas entre features do OSM e relacao

entre determinadas OSM Tags e as classes em questao.

« Modelo “calibrado”/"treinado” com dados OSM e nao com cartografia de

referéncia.

- Testar metodologia em regidoes com diferentes niveis de volume de dados do
OSM.
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