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RESUMO

A constante evolucdo, provoca mudancas em todas as areas. Na cartografia ndo é
diferente, e o Instituto Nacional de Colonizacéo e Reforma Agraria - INCRA elaborou
a Norma Técnica de Georreferenciamento de Iméveis Rurais, que visa padronizar
levantamentos topogréficos e geodésicos. Também, de acordo com a Lei
namero 12.651 foi criado o Cadastro Ambiental Rural - CAR, que também possui
carater obrigatorio para todos os imdéveis rurais, aspirando obter informacoes
ambientais das propriedades rurais. Tendo em vista essas obrigatoriedades, o
presente trabalho visa capacitar os académicos, de forma a terem vivéncia em como
realizar tais cadastros. A certificacdo junto ao INCRA seré feita através do uso de
GNSS, aplicando a técnica de posicionamento relativo estatico. Utilizando uma
imagem de satélite adquirida pelo software SAS Planet, através do método de
interpretacdo visual, serd feita a classificacdo de uso e cobertura do solo, servindo
de subsidio para a realizagdo do cadastro junto ao Sistema Nacional de Cadastro
Ambiental Rural - SICAR.Os métodos utilizados, apresentaram uma precisao
suficiente para cumprir com os objetivos estabelecidos, tanto pela norma do INCRA,
guanto com a Lei do CAR. Também foram instalados marcos nos vértices da
propriedade, de forma a ratificar o trabalho feito.

Palavras-chave:INCRA, CAR, GNSS, Uso e Cobertura do Solo.



ABSTRACT

The constant evolution, causes changes in all areas. In Cartography isn't differente,
and the National Institute of Colonization and Agrarian Reform - INCRA created the
Technical Regulation of Georeferencing of Rural Property, which aims to standardize
topographic and geodetic surveys. Also, according to Law No. 12.651, the Rural
Environmental Registry (CAR) was created, which is also mandatory for all rural
properties, aiming to obtain environmental information from rural properties.Seeking
this obligatoriness, the present task, aims to train academics in order to have
experience in how to make such registers. The certification with INCRA will be done
through the use of GNSS, applying the static relative positioning technique. Using a
satellite image, through the visual interpretation method, the classification of land use
and cover will be made, serving as a subsidy for the registration with the National
System of Rural Environmental Registry - SICAR.The methods used were accurate
enough to acomplish the goals set by both the INCRA and the CAR demands. Also,
landmarks were installed at the vertices of the property, in order to ratify the task

made.

Key-words:INCRA, CAR, GNSS, Land use and cover.
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1. INTRODUCAO

O ramo da cartografia estd em um processo de evolugdo, em que novos
equipamentos de medicOes sdo cada vez melhores, conseguindo atingir precisdes
cada vez maiores. Em novembro de 2003 foi elaborada a primeira edicdoda Norma
Técnica de Georreferenciamento de Imoveis Rurais, pelo Instituto Nacional de
Colonizacdo e Reforma Agraria - INCRA. Atualmente esta em vigéncia aterceira
edicdodesta normativa, publicada no ano de 2013, que visa padronizar os
levantamentos topogréficos e geodésicos, facilitando entdo, o trabalho dos
profissionais que atuam nessa area. No mesmo viés, acompanha também o
Cadastro Ambiental Rural — CAR, criado em 2012, de acordo com a Lei numero
12.651, que € um registro publico eletrbnico de ambito nacional, também de carater
obrigatério para todo e qualquer imovel rural, aspirando que as informacdes
ambientais das propriedades rurais constituam uma base de dados, para que sirva
como controle, monitoramento e planejamento ambiental e econémico.

O Presente trabalho visa a execucdo de um levantamento georreferenciado
para certificagdo no INCRA, assim como registro no Sistema Nacional de Cadastro
Ambiental Rural — SICAR, uma plataforma gerenciadora desses dados. Serdo
abordados conhecimentos tedricos e praticos, em campo e em escritorio para a
execucao dos objetivos citados.

Os métodos utilizados envolverdo conhecimentos em Cartografia,
Ajustamento de Observacbes, Sensoriamento remoto,entre outros, dessa maneira,
integrando conhecimentos diferentes adquiridos no curso de graduacdo em
Engenharia Cartografica. Além disso, pelo fato do georreferenciamento de
imoOveis rurais ser obrigatério desde 2011 e ter uma grande quantidade de
propriedades nédo certificadas, € uma promissora area de atuacgao.

1.1 Justificativa
Desde o dia 20 de novembro de 2016, os imoéveis rurais com mais de 100

hectares devem obrigatoriamente ser georreferenciados e certificados em caso de
alteracdes no registro imobiliario, a exemplo de compra e venda, desmembramento,
remembramento, sucessdo, partiha ou mudanca de titularidadena respectiva

matricula do imével.
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A partir do enquadramento, a exigéncia do prévio georreferenciamentoé
manifestada pelo Oficial do Registro de Imoveis(Art. 3° da Lei 10.267).A identificacao
do imével é obtida através de memorial descritivo, assinado por profissional
habilitado e com a devida Anotagcdo de Responsabilidade Técnica — ART, contendo
as coordenadas dos vertices definidores dos limites dos imoveis rurais,
georreferenciadas ao Sistema Geodésico Brasileiro e com precisao posicional fixada
pelo INCRA.

Além disso, o processo de certificacdo garante confiabilidade na geometria
descritiva do imével rural, de forma a dirimir conflitos decorrentes de sobreposicéo
de limites com imoveis limitrofes.

A EEA UFRGS é um imoével rural que possui uma vasta area com diversas
atividades sendo realizadas. Porém, sabe-se que nao possui um estudo quantitativo
quanto ao uso da sua area. A fim de preencher esta lacuna, o presente trabalho
visa, dentre outros motivos, fornecer subsidios para que seja feita uma gestao de
usos e recursos adequados da melhor forma possivel, otimizando areas para
agricultura, pecuaria, e atividades com fins académicas.

A realizacdo do cadastramento da Estacdo Experimental Agronémica vem de
suprir uma demanda da UFRGS, tendo em vista que ndo ha o registro do cadastro
junto ao SICAR. Conforme preconiza a Lei N° 12.651, de 25 de maio de 2012, toda e
qualquer propriedade rural, devera ser registrada no CAR. O trabalho a ser realizado
na gleba sul — parcela B da estacdo experimental, tera como fim a regulamentacéo
do cadastro ambiental rural, registrando seus limites para controle e monitoramento

das areas de preservacao permanente - APP e uma melhor gestédo da area.
1.2 Objetivos

1.2.1 Objetivo Geral

Simulacdoda certificagdo do imoével rural,Gleba Sul/Parcela B da Estacdo
Experimental Agrondmica, através do Sistema de Gestdo Fundiaria - SIGEFe do
cadastro ambiental rural através do Sistema Nacional de Cadastro Ambiental Rural —
SICAR.

1.2.2 Objetivos Especificos
Realizar a identificacdo, levantamento das coordenadas dos vértices

definidores dos limites e descricdo dos limites de uma parte da area, parcela B da
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gleba ao sul da rodovia BR-290, que constitui a Estacdo Experimental Agronémica,
localizada no municipio de Eldorado do Sul, da Universidade Federal do Rio Grande
do Sul.

Referenciar as coordenadas dos vértices levantadas ao Sistema Geodésico
Brasileiro, Sistema de Referéncia Geocéntrico para as Ameéricas - SIRGAS 2000.4,
conforme especificacdes constantes na resolucéo n°® 01, de 25 de fevereiro de 2005,
do Presidente da Fundacdo Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica (IBGE),
com precisao posicional fixada pelo Instituto Nacional de Colonizacdo e Reforma
Agraria — INCRA.

Proceder a simulacdo da certificacdo da poligonal resultante do imovel rural
georreferenciado junto ao INCRA, por meio do Sistema de Gestdo Fundiaria —
SIGEF, com a geracao de pecas técnicas certificadas: planta e memorial descritivo.

Produzir um mapa de uso e cobertura do solo da gleba sul- parcela B da
Estacdo Experimental Agrondmica da UFRGS.

Estimar a precisdo planimétrica do georreferenciamento de uma imagem de
satélite do servidor Google, baixada diretamente do software livre SAS Planet

Realizar o cadastramento do imovel rural, Gleba Sul/Parcela B da EEA-
UFRGS, no Cadastro Ambiental Rural - CAR, que € um registro publico eletrénico de
ambito nacional obrigatério para toda propriedade rural. O CAR consiste no
georreferenciamento do perimetro do imovel, os remanescentes de vegetacao
nativa, as areas de preservacdo permanente, as areas de uso restrito, as areas

consolidadas e a reserva legal.
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2. AREA DE ESTUDO

A area de estudo encontra-se distante aproximadamente 50 km da cidade de
Porto Alegre, capital do Estado do Rio Grande do Sul. Para chegar-se ao local toma-
se a rodovia federal BR-290 no sentido da fronteira oeste do Estado.

A Estacdo Experimental Agronémica - EEA da Universidade Federal do Rio
Grande do Sul — UFRGS esté localizada no km 146 da rodovia BR-290, municipio de
Eldorado do Sul. Possui 17.379 m? construidos de benfeitorias em sua area. Essas
benfeitorias contemplam moradias funcionais, galpdes de maquinas, oficina
mecanica, posto de lavagem e lubrificacdo, alojamentos com salas de aula e sala de
TV, casa do servidor, depésito de combustivel, cozinha e refeitério, polo de pods-
colheita de graos, centros de manejo de bovinos e ovinos, e instalacbes e
laboratérios em cada um dos setores.

O imaovel rural objeto do trabalho constitui a Gleba Sul/Parcela B, e tem
como limite leste, o Arroio de laMafana, sul uma propriedade particular, a oeste uma

estrada vicinal e a norte, a faixa de dominio da BR-290.
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Figura 1 — Localizacéo da Area de Estudo.
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3. REFERENCIAIS TEORICOS

3.1 Cartografia

A definicdo de Cartografia, foi estabelecido em 1966 pela Associacao
Cartogréfica Internacional (ACI), e ratificado pela UNESCO no mesmo ano:

“A Cartografia apresenta-se como 0 conjunto de estudos e operacgdes
cientificas, técnicas e artisticas que, tendo por base os resultados de observacdes
diretas ou a analise de documentacao, se volta para a elaboracdo de mapas, cartas
e outras formas de expressao ou representacao de objetos, elementos, fendbmenos e
ambientes fisicos e socioeconémicos, bem como a sua utilizagao”.

A cartografia € o conjunto de estudos e operacdes légico-matematicas,
técnicas e artisticas que, a partir de observacdes diretas e da investigacdo de
documentos e dados, intervém na construgdo de mapas, cartas, plantas e outras
formas de representacdo, bem como no seu emprego pelo homem. Assim a
cartografia € uma ciéncia, uma arte e uma técnica (CASTROGIOVANNI, 2000,
P.39).

3.1.1 Sistema de Coordenadas

Os sistemas de coordenadas expressam a posicdo de pontos sobre uma
superficie, seja ele um elipsoide, esfera ou um plano. Para o elipsoide, ou esfera, é
empregado um sistema de coordenadas cartesiano e curvilineo (latitude e
longitude). Para o plano, um sistema de coordenadas cartesianas X e Y.

Latitude: é a distancia angular medida (grau, minutos e segundos) em cima
dos meridianos da esfera ou do elipsoide e contada desde o Equador até a projecéo
ortogonal do ponto considerado. Variando de 0° a 90° Norte ou 0° a 90° Sul.

Longitude: € o arco contado sobre o Equador e que vai de Greenwich até o
Meridiano do referido ponto, também medido em (grau, minutos e segundos).
Variando de 0° a 180° W Gr. ou 0° a 180° E Gr.

3.1.2 ProjecOes Cartograficas

Projecdo cartografica € a transformacdo de uma esfera celeste em um
desenho plano, normalmente numa escala menor. E sabido que nenhuma folha de
papel plano pode representar sem distor¢cdes uma esfera; portanto, € inevitavel que

todos os mapas sejam projecdes. (Anderson, 1982)
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Como toda representacdo apresenta algum tipo de deformacéo, e séo
classificadas de 3 maneiras, dependendo de suas caracteristicas, divididas assim:

o Conformidade ou Isogonal — mantém a fidelidade aos angulos observados na
superficie de referéncia da Terra, conservando a forma da superficie mapeada;

e Equivaléncia ou Isometria — conserva as relacdes de superficie, mantendo a area

da superficie mapeada inalterada em relacéo a area real do terreno;

e Equidistancia — mantém a proporcao entre a distancia dos pontos representados

no plano e os correspondentes na superficie de referéncia em determinadas

direcdes.

O mapa pode conter uma ou duas dessas propriedades, dependendo da
selecdo da superficie sobre a qual se projeta e da situacdo geogréafica da area a ser
mapeada. De acordo com a superficie desenvolvivel, as projecdes podem ser
classificadas em:

e Projecdo cbnica — os meridianos e paralelos geograficos sédo projetados em um
cone tangente, ou secante, a superficie de referéncia, desenvolvendo, a seguir, o
cone num plano;

e Projecédo cilindrica — a projecdo dos meridianos e paralelos geograficos € feita
num cilindro tangente, ou secante, a superficie de referéncia, desenvolvendo, a
sequir, o cilindro num plano;

e Projecdo plana ou azimutal — a projecdo é construida com base num plano
tangente ou secante a um ponto na superficie de referéncia.

A Universal Transversa de Mercator (UTM) € um sistema de projecao
cartografica e corresponde a uma modificagdo da projecdo de Mercator, onde o
cilindro secante é colocado em posi¢cao transversa. O sistema é constituido por 60
fusos de 6° de longitude, numerados a partir do antimeridiano de Greenwich,
seguindo de oeste para leste até o encontro com o ponto de origem. A extenséo
latitudinal estd compreendida entre 80° Sul e 84° Norte. O eixo central do fuso,
denominado como meridiano central, estabelece, junto com a linha do Equador, a
origem do sistema de coordenadas de cada fuso.

Cada fuso apresenta um unico sistema plano de coordenadas, com valores
que se repetem em todos os fusos, para evitar coordenadas negativas, sdo
acrescidas constantes a origem do sistema de coordenadas. Para os 6° de
amplitude, o eixo E varia de aproximadamente 160.00m a esquerda até 840.000m a
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direita, j& o eixo N, a referéncia € o equador e o valor atribuido depende do
hemisfério. Quando tratamos de regiées no hemisfério norte, o Equador vale Om, e
no hemisfério sul, o Equador vale 10.000.000m. Este sistema foi adotado pela
Diretoria de Servico Geografico do Exército e pelo IBGE como padrdo para o

mapeamento sistematico do pais.

PLANAS CONICAS CILINDRICAS

FOLAR — plane langents po pél NORMAL-slzo do cone pazalelo| EQUATORTAL — sins da ellindsg
™ i wize da Terra parilels ks eles dn Terts

FQUATORIAL-plane Langenie o] TRANEVERSA — elra o come [TRANSVERSA —#lie da cilindre
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HORIZONTAL-plens banpenie e | HORIZONTAL —  olas do cone HORIZONTAL = sizo do ellindre

um panls qualquer Inclingde em velagho so eizc da ipclinnds em relsglo mo eizs &
Tarra Terrs

Figura 2 - Projec6es desenvolvidas em um plano. Fonte: IBGE

3.1.3 Padrao de Exatidao Cartografica — PEC
O Padrdo de Exatiddo Cartografico foi estabelecido a partir do decreto n°
89.817, de 20 de junho de 1984, que determina as normas a serem observadas, sob
a denominacdo de Instrucbes Reguladoras das Normas Técnicas da Cartografia
Nacional, sendo definidas da seguinte forma:
o Classificacdo de uma Carta quanto a Exatiddo (Art. 8°), estabeleceu critérios para
classificacdo de cartas quanto a sua exatiddo e a distribuicdo de erros, utilizando
um indicador estatistico de dispersao, relativo a 90% de probabilidade, que define

a exatidao de trabalhos cartograficos.
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e Classes de Cartas (Art. 9°9), sdo classificadas nas Classes A, B e C, segundo 0s

critérios seguintes:

Quadro 1 - Classe das Cartas

Carta PEC planimétrico |Erro padrao PEC altimétrico |Erro padriao
Classe A |05 mmx Escala |03 mmx Escala |1/2 equidistancia | 1/3 da equidistncia
Classe B |08 mmx Escala |05 mmx Escala |3/5 equidistancia | 2/5 da equidistancia
Classe C |10 mmx Escala |06 mmx Escala |3/4 equidistancia | 1/2 da equidistdncia
Fonte: Decreto Lei Federal n°® 89.817/1984

3.2 Sistema Geodésico Brasileiro

A evolucado da tecnologia de observacao de satélites artificiais propiciou um
grande desenvolvimento das técnicas de posicionamento baseadas no Sistema de
Navegacdo Global por Satélite (Global NavigationSatellite System — GNSS)
resultando em uma preferéncia, por parte dos profissionais da area de cartografia e
agrimensura, na utilizacdo de técnicas levantamento GNSS em detrimento de
levantamento topografico classico. A topografia classica, embora podendo ser
adotada de forma isolada, passou a ser adotada em complemento a trabalhos
conduzidos por posicionamento GNSS, principalmente onde este é inviavel, em
funcéo de obstrugdesfisicas que prejudicam a propagacao de sinais de satélite.

Este contexto possibilitou ao Sistema Geodésico Brasileiro - SGB, composto
pelas redes altimétrica, planimétrica e gravimétrica, sua expansao.

Conforme a Resolugao da Presidéncia do Instituto Brasileiro de Geografia e
Estatistica — IBGE R.PR — 1/2005, de 25/02/2005:

Para o desenvolvimento das atividades geodésicas, € necessario 0
estabelecimento de um sistema geodésico que sirva de referéncia ao
posicionamento no territério nacional. A materializacdo deste sistema de referéncia,
através de estacfes geodésicas distribuidas adequadamente pelo pais, constitui-se
na infraestrutura de referéncia a partir da qual os novos posicionamentos Sao
efetuados.

A definicdo do sistema geodésico de referéncia acompanha, em cada fase
da historia, o estado da arte dos métodos e técnicas entdo disponiveis. Com o
advento dos sistemas globais de navegacdo (i.e. posicionamento) por satélites

(GNSS - Global NavigationSatellite Systems), tornou-se mandatoria a adocédo de um
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novo sistema de referéncia, geocéntrico, compativel com a precisdo dos métodos de
posicionamento correspondentes e também com os sistemas adotados no restante

do globo terrestre.

Com esta finalidade, fica estabelecido como novo sistema de referéncia
geodésico para o SGB e para o Sistema Cartografico Nacional (SCN) o Sistema de
Referéncia Geocéntrico para as Américas (SIRGAS), em sua realizagdo do ano de
2000 (SIRGAS2000).

De acordo com aResolucdo do Presidéncia do Instituto Brasileiro de
Geografia e Estatistica — IBGE R.PR — 1/2015, de 24/02/2015, a partir de 25 de
fevereiro de 2015 todos os usuarios no Brasil devem adotar exclusivamente o
SIRGAS2000 em suas atividades, encerrando-se o uso concomitante do SAD 69 no
Sistema Geodésico Brasileiro e do SAD 69 e Corrego Alegre no Sistema

Cartografico Nacional.

3.2.1 Caracterizagédo do SIRGAS2000

Sistema Geodésico de Referéncia: Sistema de Referéncia Terrestre
Internacional - ITRS (InternationalTerrestrialReference System)

Figura geométrica para a Terra:elipséide do Sistema Geodésico de
Referéncia de 1980 (GeodeticReference System 1980 — GRS80)

Semi-eixo maior a = 6.378.137 m, Achatamento f = 1/298,257222101, Origem:
centro de massa da Terra.

Orientagéo: polos e meridiano de referéncia consistentes em +0,005” com as
direcOes definidas pelo BIH (Bureau International de I"'Heure), em 1984,0.

Estacoes de Referéncia: as 21 estacOes da rede continental SIRGAS2000,
estabelecidas no Brasil e identificadas nas Tabelas 1 e 2, constituem a estrutura de
referéncia a partir da qual o sistema SIRGAS2000 é materializado em territério
nacional. Estd incluida nestas tabelas a estacdo SMAR, pertencente a Rede
Brasileira de Monitoramento Continuo do Sistema GPS (RBMC), cujas coordenadas
foram determinadas pelo IBGE posteriormente & campanha GPS SIRGAS2000.

Epoca de Referéncia das coordenadas: 2000,4

Materializacdo: estabelecida por intermédio de todas as estacbes que
compdem a Rede Geodésica Brasileira, implantadas a partir das estacdes de

referéncia.
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Quadro 2 — Estacdes de Referéncia SIRGAS2000 situadas no Brasil

e respectivas coordenadas cartesianas referidas a época 2000,4. Fonte:

Estacao X (m) Y (m) Z (m)

BRAZ 4115014.085 -4550641.549 -1741444.019
BOMJ 4510195.835 -4268322.325 -1453035.300
CAC1 4164559.941 -4162495.407 -2445051.218
CANA 3875253.589 -2681107.718
CORU 3229969.943 -2063429.898
CRAT 4888826.036 -4017957.454 -798300.017
CUIB 3430711.406 -3099641.565 -1699432.931
FOR1 4982893.151 -3959968.539 -411742.293
FORT 4985386.605 -3954998.594 -428426.440
IMBI 3714672.427 -4221791.488 -2099637.883
IMPZ 4289656.441 -4680884.944 -606347.331
MANA 3179009.359 -3518662.100 -344401.823
MCAE 4400142.600 -3932040.418 -2412305.322
PARA 3763751.652 -4365113.803 -2724404.694
POAL 3467519.402 -4300378.535 -3177517.730
PSAN 3998232.011 -4969359.526 -6340.615
RECF 5176588.653 -3618162.163 -887363.920
RIOD 4280294.879 -4034431.225 -2458141.380
SALV 4863495.731 -3870312.351 -1426347.813
UEPP 3687624.315 -4620818.606 -2386880.343
VICO 4373283.313 -4059639.049 -2246959.728
SMAR 3280748.410 -4468909.741 -3143408.684

Quadro 3 — Estacdes de Referéncia SIRGAS2000 situadas no Brasil

e respectivas coordenadas geodésicas referidas a época 2000,4

IBGE
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Estacio Latitude (" " *) Longitude (" ™) Altltu(le“]lililpsmdal
BOMT 13152001038 43 25 18,2468 W 419,401
BRAZ 155650091128 47 52 40.3283 W 1106.020
CACI1 22411453378 44 59 08.8606 W 615,983
CANA 25011285978 47 55208847 W 3.688
CORU 1900 01,0131 8 57 37 46,6130 W 156,591
CRAT 07 14 16.8673 S 39 24 56,1798 W 436.051
CUIB 1533 18.9468 S 56 04 11,5196 W 237.444
FOR1 03 43 34.3800 8 38 28 28.6040 W 48419
FORT 0352 38,8046 S 38 25 32,2051 W 10,451
IMBI 2814 11,8080 S 48 39 21.8825 W 11.850
IMPZ 05293035848 47 29 50.0445 W 105,008
MANU 03 06 58,14158 6003 21,7105 W 40.160
MCAE 2222103989 S 41 47 04.2080 W 0.056
PARA 25265412698 4913514373 W 925.765
POAL 3004 26,5528 S 5107 11,1532 W 76.745
PSAN 0003 26,4338 S 5110 50,3285 W -15.506
RECF 0803 03.4697 S 34 57 054591 W 20,180
RIOD 2249 04,2399 8 4318 22,5958 W 8.630
SALV 130031.21168 38 30 444928 W 35.756
UEPP 2207 11.65718 5124307223 W 430,950
VICO 2045 41,4020 S 4252 11.9622 W 665,955
SMAR 2943 08.1260 S 5342597353 W 113.107

3.3 Levantamento Geodésico
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O Instituto Brasileiro de Geografia e Estatistica — IBGE define levantamento
geodésico como: “Conjunto de atividades voltadas para as medi¢cdes e observacoes
de grandezas fisicas e geométricas que conduzem a obtencdo de coordenadas de
pontos integrantes do Sistema Geodésico”.

Levantamentos, como area de conhecimento, € tradicionalmente definida
como ciéncia, arte e tecnologia da determinagdao ou estabelecimento de posi¢oes
relativas acima, sobre e abaixo da superficie terrestre. Aos levantamentos sao
incorporados ou associados todos os métodos para aquisicdo de informacdes
acerca da superficie fisica da Terra, seus processamentos e disseminacao, de toda
variedade de produtos resultantes aos respectivos usuarios. (GHILANI et WOLF,
2012).
levantamentos conforme o]

Podemoselencar  os geodeésicos,

processoempregado, de acordo com esquema que segue, figura 4.
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Figura 4 — Processos de Levantamentos Geodésicos. Fonte: Autores

3.4 GNSS
O Sistema  Global de Navegacao por Satélite  ((Global

NavigationSatelliteSystem- GNSS) é composto por um conjunto de satélites artificiais
dedicados ao posicionamento de objetos, ou seja, a atribuir-lhes coordenadas.
Existem varios sistemas que integram o GNSS, dentre eles temos:
e sitemachinés, Compass/Beidou (China’s Compass Navigation Satellite
System — CNSS);
e sistemaeuropeu, Galileu;
e 0 sistema russo GLONASS (GlobalnayaNavigatsionnayaSputnikovaya
Sistema); e
e sistemanorte-americano, NAVSTAR-GPS (NAVigation System with Timing
And Ranging — Global Positioning System).

Basicamente o principio de funcionamento € o mesmo,

"consiste na medida de distAncias entre o usuario e quatro satélites.
Conhecendo as coordenadas dos satélites em um sistema de referéncia
apropriado, é possivel calcular as coordenadas da antena do usuario no
mesmo sistema de referéncia dos satélites. Do ponto de vista geométrico,
apenas trés distancias, desde que ndo pertencentes ao mesmo plano,
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seriam suficientes. Nesse caso, o problema se reduziria a solugdo de um
sistema de trés equacdes com trés incognitas. A quarta medida é
necessaria por causa do ndo sincronismo entre os relégios dos satélites e o

do usuario, que adiciona uma incognita ao problema". (MONICO, 2008,
p.32).

Ao se empregar a técnica de levantamento GNSS, temos a nossa disposi¢ao
diversos métodos, porém a abordagem deste trabalho incidir4 sobre os métodos
que propiciam a precisdo requerida para os servicos de georreferenciamento de
imAveis rurais, seja no posicionamento de vértices de referéncia ou vértices de

limites, tanto naturais quanto artificiais.

3.4.1 Posicionamento Relativo
Neste método um dos receptores ocupa um vértice de referéncia, no qual
temos as coordenadas conhecidas, enquanto o outro receptor ocupa o vértice de

interesse. A coleta de dados (rastreio) € feitaao mesmo tempo.
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Figura 5 — Posicionamento Relativo. Fonte: INCRA

Tanto as observaveis fase da onda portadora comopseudodistanciapodem
ser empregadas neste método, individualmente ou em conjunto. Como uma melhor
precisao é obtida através da fase da onda portadora, esta é a observavel requerida
para determinacdo de coordenadas de vértices de apoio e vértices situados em
limites artificiais. Somente € aceita a utilizacdo da observavel pseudodistancia para a
determinacao de coordenadas de veértices localizados em limites naturais.

Quando se emprega a observavel fase da onda portadora, temos a
disposicdo o0s seguintes tipos de posicionamento: estatico, estatico-rapido,
semicinematico e cinematico; quando se emprega a observavel pseudodistancia,
temos o posicionamento relativo a partir do cédigo C/A.
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3.4.2 Posicionamento Relativo Estatico

No posicionamento relativo estatico, 0os receptores posicionados nos veértices
de referéncia e de interesse permanecem estaticos durante o levantamento. A
aplicacdo deste método requer uma maior quantidade de tempo para o rastreio.Os

valores recomendados sdo apresentados no Quadro 4.

Quadro 4 — Caracteristicas técnicas para posicionamento relativo estatico

Linha de Tempo Minima

. Solugdo da
Base (km) (minutos) Observivels Ambiguidade

Fonte: INCRA/2013

3.4.3 Posicionamento Relativo Estatico-Rapido
Anédlogo ao posicionamento relativo estatico, a diferenca encontra-se no

tempo de rastreio que, neste caso, € menor que 20 minutos.

3.4.4 Posicionamento Relativo Semicinematico(“stop and go”)

No posicionamento relativo semicinematico, enquanto o receptor colocado no
vértice de referéncia permanece parado (estatico) o receptor colocado no vértice de
interesse ocupa 0 ponto por pouco tempo e permanecera coletando dados durante o
deslocamento até outro ponto de interesse. E um método que requer muita atenc&o
do técnico uma vez que devido as suas caracteristicas, ndo deve ser usado em
locais com muitas obstrucbes, a precisao requerida pela norma podera ndo ser

atingida.

3.4.5 Posicionamento Relativo Cinemaético

Neste método de posicionamento, enquanto o receptor colocado no vértice de
referéncia permanece parado (estatico), o receptor que realiza o rastreio dos
vértices de interesse se encontra em movimento. Um conjunto de coordenadas é

obtido a cada intervalo de gravacéo.
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E um método indicado para o levantamento de limites de imdveis definidos
por feicoes lineares muito sinuosas. Sua utilizacdo sofre as mesmas restricdes do

método semicinematico.

3.4.6 Posicionamento Relativo a partir do Cédigo C/A

Neste meétodo de posicionamento relativo é empregada a observavel
pseudodistancia a partir do cédigo C/A sendo necessario o procedimento de pés
processamento.

A disposicéo dos receptores é a mesma dos métodos anteriores: um receptor
fixo no vértice de referéncia (base) e outro receptor rastreando dados nos vértices
de referéncia. Este método soO € aplicavel para rastreio de vértices de interesse em
limites naturais devido a sua menor precisdo, desde que alcance a precisao

requerida, ou seja, trés metros.

3.4.7 RTK e DGPS

Os métodos RTK (Real Time Kinematic) e DGPS (Differential GPS) tém por
principio a transmissao instantanea de dados de corre¢des dos sinais de satélites
entre o receptor instalado no vértice de referéncia (base) e o receptor que percorre
os diversos vértices de interesse. Este processo permite a determinacdo, em tempo

real, das coordenadas dos vértices de interesse rastreados.

3.4.8 RTK Convencional
Quando os dados de correcdo sao transmitidos através de um radio receptor,
instalado junto ao vértice de referéncia, ao receptor disposto no vértice de interesse

temos o RTK Convencional. Aqui temos uma base unica como solucao.
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Este método tem como fator limitante a distancia que pode atingir a
transmissdo das ondas de radio e 0s obstaculos fisicos existentes nos locais de
rastreio. Desta forma é preciso o emprego de um radio com boa poténcia e que o
local de rastreio esteja desimpedido de obstaculos fisicos.

Na determinacéo de limites artificiais € requerida uma solucéo fixa.

3.4.9 RTK em Rede

Este método emprega varias estacoes de monitoramento continuo
conectadas a um servidor central. Este, por sua vez, distribui, através da internet, os

dados de correc¢do ao receptor colocado no vértice de interesse.
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Figura 7— RTK em rede. Fonte: INCRA

Este método possibilita uma melhor precisdo e dominio dos dados adquiridos.
Como mais de uma estacao de referéncia estarao envolvidas no processo, teremos,
como consequéncia, tantos vetores quantas sejam as estacbes de referéncia

conectadas ao servidor central, possibilitando o ajustamento dos dados rastreados.

Para o emprego desta técnica € necessario o acesso ao sinal de telefone

celular.

3.4.10 PDOP
DOP (DilutionofPrecision) representa um valor que indica a diluicdo da

precisdo. Na pratica este erro é devido a posi¢cdo dos satélites no céu. Os satélites
precisam estar relativamente espalhados no céu para haver uma melhor
triangulacéo de sinal, principio fundamental dos sistemas GNSS.Assim, temos:

HDOP: Diluicado da Precisédo Horizontal,
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VDOP: Diluicao da Preciséo Vertical;

PDOP: Diluicdo da Precisdo de Posicédo. Geralmente VDOP e HDOP
foram substituidas pelo PDOP que ja da a precisdo das duas anteriores na mesma
variavel.

TDOP: Diluicdo da Precisdo Temporal

GDOP: Diluicdo da Precisdo Geométrica. Basicamente a
combinacdo de todos acima. GDOP = V(PDOP? + TDOP?)

O PDOP é o DOP para o posicionamento tridimensional. Quanto menor o
seuvalor, melhor a precisdo esperada. O PDOP esta relacionado com o inverso do
volumedo soélido formado entre as antenas do receptor e dos satélites sendo
rastreados, onde volumes maioresproporcionam PDOP menores. A Figura 8 ilustra
duas situacdes de PDOP.
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Figura 8 — PDOP. Fonte: IBGE

3.5 Ajustamento de Observacdes pelo Método dos Minimos Quadrados (MMQ)

O Método dos Minimos Quadrados foi originalmente desenvolvido de
maneira independente por Gauss e Legendre. O modelo funcional para resolver um
determinado problema pode ser escrito de vérias formas, podendo incluir-se outras
variaveis e constantes numéricas. As outras variaveis que podem surgir no modelo
sdo denominadas de parametros. Estes parametros tém valores desconhecidos, de
que podemos apenas conhecer valores aproximados, sendo obtidas estimativas
para os seus valores com 0 ajustamento.

O método se divide em duas partes, o primeiro no modelo funcional que

representa um sistema fisico ou ficticio na qual relacionamos as observacdes
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realizadas, e no segundo o modelo estocastico, que descreve as propriedades
estatisticas das observacdes, a parte ndo deterministica (Camargo, 2000).

Uma vez estabelecidos os modelos funcional e estocastico, o algoritmo do
método dos minimos quadrados traduz-se por um conjunto de funcées mateméticas
ou equacdes. O MMQ pode ser dividido em trés “submétodos” denominados:
Método Paramétrico, Método dos Correlatos e Método Combinado.

O principio do Método dos Minimos Quadréticos estabelece que:

¢ = VTPV = minimo (1)
sendo:

V=Lb-La (2)
onde:

V — vetor dos residuos;
Lb — vetor das observagoes;

La — vetor das estimativas.

3.5.1 Método Paramétrico

No Método Paramétrico, também conhecido como método das equacdes de
observacdes, os valores observados ajustados sdo expressos explicitamente como
uma funcdo dos parametros ajustados, cada observacéo proporciona uma equacao,
denotando-se que o numero de observagfes sao iguais ao numero de equacdes.
(Camargo, 2000)

O modelo matematico é dado por:

La = F(Xa) ()

onde:

La — vetor das observagdes ajustadas (n x 1);

Xa — vetor dos parametros ajustados (u x 1);

F — funcdo que relaciona La e Xa, podendo ser linear ou néo.

Normalmente trabalha-se com lineares, € indicado que 1° proceda a
linearizacdo do modelo. No processo de linearizagdo é empregado valor aproximado
(Xo) para os parametros incognitos, como ponto de expansao da funcdo F(Xo) em

série de Taylor, tomando apenas os dois primeiros termos da série.
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_ aF
La—F(XU)-i-aXDX (4)
seja:

La=Ly+V (5)
onde:

L, — vetor das observacgdes (n x 1);

V — vetor dos residuos (n x 1).

_ oF
X,y (6)

A

A matriz A é chamada de matriz dos coeficientes.

Ly +V = Lo - AX (7)
ou V=AX+ Lo Lo (8)
Representando a diferenca entre Lo e L, por L, ou seja:

L=Lo- L 9)
Assim, obtém-se 0 modelo matematico linearizado do método paramétrico:

nV1 = nAuwXi + 11 (10)

Apresenta n equacdes, onde tem se como incognitas n residuos e u
parametros, formando um sistema compativel, mas com maio niamero de incognitas
(n+u) do que o numero de equacdes (n). Recorre-se entdo ao principio do método
dos minimos quadrados para obtencdo da solu¢do Unica para o sistema dado pela
equacao anterior.

¢ =V'PV =min (12)

Substituindo V = AX + L, temos:

¢ = XTATPAX + XTATPL + LTPAX + LTPL = min (12)
sendo:
XTATPL = LTPAX (13)
assim:

¢ = XTATPAX + 2XTATPL + LTPL = min (14)
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Realizando a derivada parcial em

dé . i relacdo a X, obtém-se:
E:EA PAX +2A'PL=0

(15)
ATPAX + ATPL=0 (16)
Isolando X:
X = - (ATPA)* + ATPL (17)
fazendo:
N = ATPA — matriz dos coeficientes das equacdes normais (uxu)
U = ATPL — vetor dos termos independentes (ux1)
Resulta em:
uNuwXz + U1 =0 (18)
Assumindo que N é ndo singular, a solu¢éo é dada pelo vetor:
X =-NtU (19)

Cujas componentes convertem 0s parametros aproximados em ajustados:
Xa=Xo + X (20)

Ap0ds os ajustamentos calcula-se o fator de variancia a posteriori:

. VPV X'U+L'PL

n-u n-u (21)

3.5.2 Método das Equacbes de Condicdo ou dos Correlatos

No ajustamento pelo método dos correlatos, o numero de equacgbes de
condicdo é igual a r = n — u, onde n corresponde ao numero total de observacdes e u
ao numero de parametros. O modelo matematico envolve apenas observacoes, 0s

parametros ndo sao utilizados no ajustamento. (Camargo, 2000)
F(La)=0 (22)

onde:
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L. — vtor das observacdes ajustadas (n x 1);
F — funcdo geralmente nao linear que simboliza r equagdes de condicdes.
Como no método dos parametros:
La=Ly+V (23)
Modelo F(Ls) = 0, pode ser rescrito como:
F(Lo+V)=0 (24)
Aplicando a aproximacao linear através da série de Taylor:

P (La-Lo)=0 )

F(La) = F(Lo + V) = F(Ly) +

aLb

Segundo (Camargo, 2000), a funcado F(L,), dos valores observados,

representa o erro de fechamanto, e é designado W:
W = F(Ls) (26)
sendo B a matriz das derivadas parciais:

oF

olal, (27)

I

Resulta em modelo linearizado do método dos correlatos:
BnnV1 + W1 =0, (28)

Para satisfazer as equacdes de condicdo e para que as incognitas se

subordinem ao MMQ, utiliza-se a técnica Lagrangiana:
¢ = VPV — 2K™(BV + W) = min (29)
onde:
K — € o vetor (rx1) dos multiplicadores de Lagrange

Igualando a zero as derivadas parciais em relacédo a V e K
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30
9 _2py-28"K=0 PV-B'K=0 (50)
dv
do
S = ~2BV+W)=0 BV+W=0 (31)
A equacao que representa n equacodes algébricas:
nPnnvl - nBrTrKl = nol (32)

A segunda das r equacdes lineares, sistema compativel a (n + r) equacdes e

(n +r0 incogtas.
PrnV1+ Wi =0 (33)
Resolvendo a equacao (32) em relacéo a V:
V = P1BTK (34)

Substituindo na equacao (33):

BP1BTK +W =0 (35)
Isolando K:

K= -(BP1BT)!W (36)
ou

K=-M!W (37)
com M= BP!BT (38)

ApOs os ajustamentos calcula-se o fator de variancia a posteriori:

.2 VTPV
% =—g (39)

Sendo S o grau de liberdade.

3.5.3 Método Combinado
O Método Combinado pode ser entendido como um método de aplicagbes
gerais, pois reune tanto parametros ajustados como valores observados ajustados,

porém ligados por uma funcao néo explicita. (Gemael, 2015)

O modelo matematico é dado por:
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F(La,Xa) =0 (40)
Fazendo:
V=La-Lob (41)
e
X =Xa— Xo (42)
JoF
A=—_—_
0X, |y (43) B= OF
0 (44) E]LEl L,
W = F(Lb,Xo) (45)

A linearizacao do modelo:

oF oF
F(Xa’La)= F(Xn +X.L, +V)= F(XO,Lb)-'_EX (Xa _Xn)"'EL (La Lb)_o (46)
O modelo matematico linearizado do método combinado pode ser escrito:
rAuuX1 + BnnV1 + W1 =01 47)

r — equacéo de condicao
n - observacdes
u - incoégnitas

Da mesma forma, como executado no método dos correlatos, utiliza-se a

técnica Lagrangiana, definindo a funcao ¢:

¢ =VTPV - 2KT (AX + BV +W) = min (48)
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sendo K o vetor dos multiplicadores de Lagrange, executamos as derivadas

parciais em relacdo a V, K, X.

96 _ opv_28TK =0 PV-B'K =0

av

%:aZ{AX+BV+W):D AX +BV +W =0
dd) T T

— ==-2A'K =

% ATK=0

(49)
(50)

(51)

As equacodes 49, 50 e 51 representam um conjunto de n + r + u equacdes

algébricas envolvendo n + r + u incognitas:
n — residuos (v);
r — correlatos (Kk);
u — parametros (x).
As trés equacdes matriciais reunidas em uma hipermatriz:
P -B' 0V 0

0
B 0 A[K[+|W|=|0
0 A' 0fX 0 0

Resolvendo o sistema:

-1
X :—(A‘M"A] A'M™'W
onde:
M =BP'B'
A seguir obtemos a formula:

V=P 'B'K

Introduzindo na equagéo rAuuX1 + BnnV1 + W1 =01

Obtemos:

(52)

(53)

(54)

(55)

(56)
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K=-M"(AX+W) (57)
L =L, +V (58)
ApOs os ajustamentos calcula-se o fator de variancia a posteriori:

vipy —KTW

8 = —
S r-u

(59)

Sendo S o grau de liberdade.

3.6 Classificagcdo de Uso e Cobertura do Solo

O levantamento de Uso e cobertura do solo indica a distribuicdo geografica
da tipologia de uso, identificada por meio de padrdes homogéneos da cobertura
terrestre. Através de pesquisas de escritorio e campo, com o intuito de interpretar,
analisar e registrar as observacdes da paisagem de acordo com 0s tipos de uso e
cobertura do solo, tendo como objetivo sua classificagéo (IBGE 2013).

Os dados de imagens orbitais sdo fundamentais para o mapeamento, porém
necessitam de outros tipos de fontes para a interpretacdo dos padrdes identificados
nas imagens, tais como registros de atividades feitas no local e o olhar in loco da
regiao.

Unidade de mapeamento € a representacdo da homogeneidade e diversidade
de objetos que recobrem a superficie da terra (IBGE 2013). Segundo Heymann
(1994), a unidade de area a ser mapeada € uma ferramenta conceitual para a
andlise da cobertura terrestre, prestando-se também para a leitura e organizacao
dos dados dos sensores remotos.

Para a definicdo de uma unidade de mapeamento, é preciso considerar que
dentro da homogeneidade da unidade selecionada, havera heterogeneidade. Isso
implica que para uma definir uma classe, é necessario um percentual minimo de
homogeneidade em cada associagcdo. A definicdo de Unidade Minima de
Mapeamento - UMM - dependera da sua legibilidade na escala do mapeamento, sua
capacidade para representar as caracteristicas essenciais do terreno, atendendo a
escala e os propoésitos do levantamento, e a relagdo entre 0s custos operacionais e
o fornecimento da informag&o desejada da cobertura terrestre (IBGE 2013). Pode

ser considerada a UMM um quadrado de 5mm x 5mm.
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Para a definicdo das classes de Cobertura e do Uso da Terra, deve ser
levado em consideracdo a UMM, sendo que a classe estara sujeita a
heterogeneidade presente dentro da UMM. As nomenclaturas a serem utilizadas nao
podem, de forma alguma, serem ambiguas ou vagas, de forma que as concepc¢des

de dois intérpretes convirjam.
3.7 CADASTRO TERRITORIAL

3.7.1 Registro do Imovel Rural

Tendo em vista que os limites e confrontagcbes contidos na matricula, ou
matriculas, que compde a descricdo imobiliaria do registro de imoveis, constituem
importante fonte de informag&o que auxilia na correta delimitacdo da area do imovel
rural, é necessaria a solicitagdo de matricula, ou matriculas, atualizada junto ao
Cartério de Registro de Imdveis da Comarca a qual pertence a respectiva
propriedade. Note-se que a Norma Técnica para Georreferenciamento de Imoéveis
Rurais — NTGIR, em sua 32 edi¢cao, publicada pelo Instituto Nacional de Colonizagéao
e Reforma Agraria — INCRA, adota o conceito de imovel rural contido na Lei de
Registros Publicos (Lei n° 6.015, de 31/12/1973) e ndo o estabelecido pelo Estatuto
da Terra (Lei 4.504, de 30/11/1964). Ou seja, cada matricula constitui um imovel
rural distinto que, a critério do cartorario responsavel por Cartério de Registro de
Iméveis especifico, podera requerer o georreferenciamento para cada matricula

individualmente.

3.7.2 Posicionamento por GNSS

Pode-se utilizar o posicionamento por GNSS para o georreferenciamento de
imoveis rurais. Dentre os diversos métodos e procedimentos existentes para este
processo de levantamento elegeu-se os métodos relativo estatico e relativo estético-
rapido para o desenvolvimento dos trabalhos tendo em vista que proporcionam
precisdo posicional requerida para servicos de georreferenciamento de imoéveis

rurais, conforme quadro abaixo.

Quadro 5- Precisdes requeridas para vértices

FINALIDADE TIPO PRECISAO
. - Horizontal 0,20 m
Apoio/Referéncia Vertical 0.30m

Limite Artificial Horizontal 0,50 m
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Vertical 1,50 m
o Horizontal 3,0m
Limite Natural Vertical 3,0m

O Manual Técnico de Posicionamento: georreferenciamento de iméveis rurais,
12 edicao, 2013, do INCRA determina o que segue:

Os vértices de apoio para determinacdo das coordenadas dos veértices de
limite podem ser aqueles que compdem o Sistema Geodésico Brasileiro (SGB) ou
vértices cujas coordenadas foram determinadas a partir de vértices do SGB. Neste
altimo caso, os métodos de posicionamento que poderdo ser usados na

determinacao de coordenadas de vértices de apoio, estdo definidos no Quadro 6.

Quadro 6 - Métodos de posicionamento para vértices de apoio

Codigo Método de Posicionamento

PG Relativo estatico

PGZ Relativo estatico-rapido

PGé RETE convencional

PE7 ETE em rede

PEe Fosicionamentoc por Ponfo Precizo
PT1 Poligonagdao

FTZ Trangulagao

PT3 Trlateragdo

PT4 Trangulateragdo

Fonte: INCRA

A Norma Técnica para Georreferenciamento de Imoveis Rurais — NTGIR, 32
Edicdo, define diferentes padroes de precisdao de acordo com os tipos de limites:
artificiais (melhor ou igual a 0,50 m), naturais (melhor ou igual a 3,00 m) e
inacessiveis (melhor ou igual a 7,50 m).

Em funcdo do padrédo de precisdo, os métodos de posicionamento podem ou
nao ser aplicados a determinado tipo de limite. No Quadro 7 temos o resumo dos
métodos de posicionamento, contendo os codigos atribuidos a cada método e em

guais tipos de limites eles podem ser usados.



Quadro 7 — Métodos de posicionamento para vértices de limite

Codigo

Método de Posicionamento

Aplicacdo

42

PG Relafive estatico Limite Artificial ou Matural

PGZ Relafivo estatico-rapido Limite Arificial ou Matural

PG3 Relafivo semicinematico Limite Artificial ou Natural

PG4 Relativo cinematico Limite Arificial ou Natural

PGS Relafivo a partir do codigo CfA Limite Matural

PGS RTKE convencional Limite Artificial ou Matural

PGT RTE em rede Limite Arificial ou Natural

PGB Differential GPS [DGP3) Limite Matural

PGY Posicionamento por Fonto Preciso Lirnite Artificial cu Natural

FT1 Poligonagdo Limite Arificial ou Natural

PT2 Triangulagdo Lirnite Artificial ou Natural

FT3 Trilateragdo Lirite Artificial ou Natural

PT4 Triongulateragdo Lirnite Arificial cu Natural

FTS Iradiagdc Lirnite Artificial cu Matural

FTé Intersecao inear Limite Arificial ou Natural

P17 Intersegdo angular Lirnite Arificial cu Natural

FT8 Alinhamento Limite Arificial ou Natural

Al Paralela Limite Artificial ou Natural

FAZ Intersegdo de Retas Lirnite Artificial cu Matural

F31 Aerofotogramefria Limite Artificial, Matural ouw Inacessivel
P52 Radar aerctransporfado Limite ArtificialP, Matural ouw Inacessivel
P33 Laser scanner aerofransportado Limite Artificial®, Matural ou Inacessivel

P34 Sensores orbitais Limite Arificial®, Matural ou Inacessivel

Fonte: INCRA

3.7.3 Certificacdo do Imével Rural

De acordo com o INCRA, a certificacao de poligonais referentes a limites de
iméveis rurais € um instrumento instituido por lei, Lei n°® 10.267, de 28/08/2001,
regulamentada pelo Decreto n° 4.449, de 30/10/2002, para garantir a inexisténcia de
multiplicidade de titulos referentes a mesma area (sobreposicédo entre poligonos),
conferindo maior seguranca juridica, incluindo a grilagem de terras e permitindo uma
eficiente gestdo da malha fundiaria.

No ato da certificacdo atesta-se que a poligonal referente aos limites do
imovel rural ndo se sobrepbe a nenhuma outra constante do cadastro
georreferenciado do INCRA e que o memorial descritivo atende as exigéncias
técnicas, conforme definido no paragrafo 5° do artigo 176 da Lei n° 6.015, de
31/12/1973, incluido pela Lei 11.952, de 25/06/2009. (INCRA, 2013)

A verificacdo da consisténcia dos dados e subsequente conferéncia de

eventual sobreposicdo sdo realizadas por meio do Sistema de Gestdo Fundiaria —
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SIGEF, que gera automaticamente as pecas técnicas certificadas (planta e memorial
descritivo).

As pecas técnicas sdo geradas com base no arquivo digital enviado pelo
credenciado, contendo informacdes relativas aos veértices, limites, confrontacdes,
identificacdo do imdvel no registro de imoveis, codigo do imével no Sistema Nacional

de Cadastro Rural — SNCR e identificacdo do proprietario.

3.7.4 SIGEF

O Sistema de Gestédo Fundiaria (SIGEF) € uma ferramenta eletrénica sob a
gestdo do Instituto Nacional de Colonizacdo e Reforma Agréaria - INCRAdestinado a
subsidiar a governanca fundiaria do territorio nacional.

Por ele sdo efetuadas a recepcao, validacdo, organizacéo, regularizacao e
disponibilizacdo das informacfes georreferenciadas de limites de imdéveis rurais,
publicos e privados.

Os técnicos credenciados responsaveis pelo servico de georreferenciamento
acessam o SIGEF na internet e enviam o arquivo digital (submisséo de uma planilha
“ods”) com os dados cartograficos dos imoveis. O técnico para ser credenciado
deverd possuir uma assinatura digital e dispor de atribuicbes reconhecidas pelo
Conselho Regional de Engenharia e Agronomia — CREA ou Conselho de Arquitetura
e Urbanismo — CAU.

Se ndo houver inconsisténcias ou sobreposi¢des (analise feita pelo proprio
sistema) a certificacdo € obtida com a geracao da planta e do memorial descritivo da
area de forma automatica.

Os documentos, assinados digitalmente, podem ser impressos e levados ao
registro de imoveis.

No caso de haver inconsisténcias, o0 sistema transmite uma notificagcdo ao
interessado. Desta forma, ele podera sana-las e inserir novamente os dados no
SIGEF.

O sistema também esta preparado para acesso dos cartérios de registro de

imoveis, que podem informar os dados de dominio.
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Figura 9 — Tela do SIGEF. Fonte: INCRA

3.7.5 Cadastro Ambiental Rural

O novo Codigo Florestal — Lei 12.651/12 estabelece normas gerais sobre a
protecdo da vegetacdo nativa, Areas de Preservacdo Permanente (APP) e as Areas
de Reserva Legal (RL), a exploracdo florestal, o suprimento de matéria-prima
florestal, o controle da origem dos produtos florestais, o controle e prevencédo dos
incéndios florestais, e a previsao de instrumentos econdmicos e financeiros para o

alcance de seus objetivos.

A Lei define APP: area protegida, coberta ou ndo por vegetacéo nativa, com
a funcdo ambiental de preservar os recursos hidricos, a paisagem, a estabilidade
geoldgica e a biodiversidade, facilitar o fluxo génico de fauna e flora, proteger o solo
e assegurar o bem-estar das populagdes humanas (Art. 3° inc. 1), bem como,
consideram-se, ainda, de preservacao permanente, quando declaradas de interesse
social por ato do Chefe do Poder Executivo (Art. 6°).

Delimita 4rea de Reserva Legal, nos termos do Art. 12°, com a funcéo de
assegurar o uso econdébmico de modo sustentavel dos recursos naturais do imovel
rural, auxiliar a conservacao e a reabilitacdo dos processos ecoldgicos e promover a
conservacao da biodiversidade, bem como o abrigo e a protecéo de fauna silvestre e

da flora nativa.
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O Art. 12°. estabelece, todo imovel rural deve manter area com cobertura de
vegetacdo nativa, a titulo de Reserva Legal, sem prejuizo da aplicacdo das normas
sobre as Areas de Preservacdo Permanente, observados os seguintes percentuais
minimos em relacdo a area do imoével:

I. localizado na Amazénia Legal:

a)  80% (oitenta por cento), no imovel situado em area de florestas;

b)  35% (trinta e cinco por cento), no imoAvel situado em area de cerrado;

c)  20% (vinte por cento), no imével situado em area de campos gerais;

Il.localizado nas demais regides do Pais: 20% (vinte por cento)

3.7.5.1 A origem do CAR:

O Cadastro Ambiental Rural tem origem no novo cadigo florestal (lei federal
12.651/2012, art. 29) que estabelece:

“Art. 29. E criado o Cadastro Ambiental Rural — CAR, no ambito do Sistema
Nacional de Informacdo sobre Meio Ambiente — SINIMA, registro publico eletrdnico
de ambito nacional, obrigatério para todos os imdveis rurais, com a finalidade de
integrar as informacdes ambientais das propriedades e posses rurais, compondo
base de dados para controle, monitoramento, planejamento ambiental e econémico
e combate ao desmatamento.

8 1° A inscricdo do imoével rural no CAR devera ser feita, preferencialmente,
no orgdo ambiental municipal ou estadual, que, nos termos do regulamento, exigira
do proprietario ou possuidor rural:

l. identificacdo do proprietério ou possuidor rural;

Il. comprovacéao da propriedade ou posse;

1l identificagdo do imével por meio de planta e memorial descritivo,
contendo a indicacdo das coordenadas geograficas com, pelo menos, um ponto de
amarracdo do perimetro do imdvel, informando a localizacdo dos remanescentes de
vegetacdo nativa, das Areas de Preservacdo Permanente, das Areas de Uso
Restrito, das areas consolidadas e, caso existente, também da localizacdo da
Reserva Legal.

8§ 2° O cadastramento ndo serd considerado titulo para fins de

reconhecimento do direito de propriedade ou posse, tampouco elimina a



46

necessidade de cumprimento do disposto no Art. 2° da Lei no 10.267, de 28 de
agosto de 2001.
8 3° A inscricdo no CAR sera obrigatoria para todas as propriedades e

posses rurais, devendo ser requerida no prazo de 1 (um) ano.”

3.7.5.2 Decreto n° 7.830/2012

Define o Sistema de Cadastro Ambiental Rural — SICAR, sistema eletronico
de ambito nacional destinado ao gerenciamento de informacdes ambientais dos
imoveis rurais e suas funcdes. Reforca a obrigatoriedade da inscricdo no CAR,
registro eletrénico de abrangéncia nacional junto ao 6rgdo ambiental competente, no
ambito do Sistema Nacional de Informagdo sobre Meio Ambiente — SINIMA,
obrigatorio para todos os imdéveis rurais, com a finalidade de integrar as informacdes
ambientais das propriedades e posses rurais, compondo base de dados para
controle, monitoramento, planejamento ambiental e econdmico e combate ao
desmatamento. O CAR é de natureza declaratéria e permanente.

Quando houver irregularidade ambiental, o proprietario podera aderir ao
Programa de Regularizacdo Ambiental — PRA, que compreende o conjunto de acdes
ou iniciativas a serem desenvolvidas por proprietarios e posseiros rurais com 0

objetivo de adequar e promover a regularizacédo ambiental.
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3.7.5.3 Instrucdo Normativa MMA n° 2/2014

A instrucdo vem estabelecer procedimentos a serem adotados para a
inscrigdo, registro, analise e demonstragdo das informag¢des ambientais sobre os
imoveis rurais no Cadastro Ambiental Rural — CAR, bem como para a
disponibilizacdo e integracdo dos dados no Sistema de Cadastro Ambiental Rural —
SICAR.

3.7.5.4 Cursos da agua

Sao APPs as faixas marginais de qualquer curso d’agua natural perene e
intermitente, excluidos os efémeros, desde a borda da calha do leito regular. Os
valores a serem protegidos variam de acordo com o tamanho do curso da agua e

sao apresentados na quadro abaixo.

Quadro 8 - APP de margens de rios

Largura (curso d’agua) Faixa de APP
Ate 10m 30m
De 10 a 50m 50m
De 50 a 200m 100m
De 200 a 600m 200m
Mais de 600m 500m

P de margem de rios,
beirbes e riachos

Figura 11 - Imagem retirada do site http://www.ciflorestas.com.br/cartilha/index.html
3.7.5.5 Nascentes e Olhos da Agua

Sao APPs as areas no entorno das nascentes e dos olhos d’agua perenes,

no raio minimo de 50m.


http://www.ciflorestas.com.br/cartilha/index.html
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Quadro 9 - APP no entorno de nascentes

Tipo Faixa de APP
Nascentes 50m
Olhos d'agua (perene) 50m
Olhos d’agua (intermitente) N&o possui / proibido nova intervencdo em 50m
Olhos d’agua (efémero) N&o possui

Figura 12 - Imagem retirada do site http://www.ciflorestas.com.br/cartilha/index.html

4. MATERIAIS E METODOS

4.1 Metodologia para Georreferenciamento do Imével Rural

4.1.1 Situacédo Registral do Imével Rural

Devido a néo identificacdo do niumero de matricula(s) que compdem a area
da EEA néo foi possivel a verificagdo da situac&oregistral junto ao Cartério de
Imdveis da respectiva comarca.

A pesquisa para a identificacao de confrontantes no limite sul da area objeto
deste trabalho, realizada no Acervo Fundiario do INCRA (i3GEO INCRA) e SIGEF
(Sistema de Gestao Fundiaria — INCRA), restou infrutifera pois ndo existem imoveis
certificados neste limite.

4.1.2 Reconhecimento da Area

Preliminarmente ao inicio dos trabalhos de levantamento de dados do imovel
foi realizado um reconhecimento prévio da area através de imagens de satélite e
caminhamento “in loco” para identificar os elementos fisicos que definiam, em
campo, os limites entre imdveis adjacentes. Este procedimento permitiu mensurar a

dificuldade de acesso aos pontos que definem os limites do imével, identificar areas
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de preservacao permanente, estradas de acesso, acidentes geograficos, etc. Uma
vistoria preliminar permitiu, ainda, estimar o nimero de marcos necessarios, a
definicAo dos equipamentos e métodos de posicionamento a serem utilizados, o
percurso a ser adotado e o tempo necessario para a execugdo do levantamento.
Foram identificados os seguinteslimites: ao norte — rodovia BR-290; a leste —
divisa por curso d’agua (Arroio Mae Ana) com mata fechada de dificil acesso; ao sul
— divisa por linha seca confrontando com propriedade utilizada com florestamento de
eucalipto; a oeste — divisa por curso d’agua (Arroio Calombo) com densa mata

nativa. Uma estrada vicinal transpassa a area praticamente ao meio.

4.1.3 Posicionamento por GNSS

Para o rastreio dos veértices de referéncia e de interesseforam empregados
receptores que possibilitassem a utilizacdo da observavel fase de batimento da onda
portadora, L1 e L2.

Assim as coordenadas foram determinadas em relacdo a um referencial
materializado através de uma estacdo com coordenadas conhecidas (vértice de
referéncia/base). Dois receptores coletaram dados de satélites simultaneamente,
onde um dos receptores, denominado “base”, ocupou a estacdo com coordenadas
conhecidase o outro, denominado “rover”, ocupou 0s pontos de interesse.

O principio basico desta técnica de posicionamento é minimizar as fontes
de erro através da diferenca entre observacdes recebidas simultaneamente por
receptores que ocupam duas estacoes.

ApoOs a realizacdo dacoleta de dados, estes eram recuperados dos
respectivos receptores e submetidos a pds-processamento e ajustamento, quando

necessario, através de programa especifico, o “Topcon Tools".

4.2 Metodologia para Certificacdo do Imével Rural

Uma vez concluido o rastreio dos vértices de interesse e realizado o devido
processamento, inicia-se a fase de certificacdo por meio do SIGEF.

O técnico credenciado junto ao INCRA submete ao SIGEF uma planilha
eletrbnica onde constam os dados cartograficos resultantes do levantamento

realizado.
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O arquivo digital enviado pelo credenciado, contém informacdes relativas
aos vertices, limites, confrontacdes, identificacdo do imovel no registro de imoveis,
codigo do imdvel no Sistema Nacional de Cadastro Rural — SNCR e identificacdo do
proprietario.

Se o0s dados enviados pelo técnico credenciado nao apresentarem
inconsisténcias, as pecas técnicas sao geradas: Planta e Memorial Descritivo do
imovel rural.

De posse destas pecas técnicas, o responsavel técnico ou o proprio
proprietario encaminham as alteragdes procedidas junto ao Cartorio de Registro de

Imoveis.

4.3 Metodologia para Classificacdo de Uso e Cobertura do Solo

A constelacdo dos satélites Pleiades possui resolucédo espacial de 0,5m na
banda pancromatica e 2m nas bandas multiespectrais, e resolucdo radiométrica de
12 bits. A imagem foi obtida ja georreferenciada.

O método de interpretacdo visualfoi escolhido devido ao fato de ser um
método muito utilizado para este tipo de mapeamento, e ter um baixo custo
computacional, se comparado a outros. O método baseia-se em interpretar a
imagem diretamente na tela do computador, utilizando elementos basicos de
interpretacdo, como cor, textura, forma, tonalidade, tamanho, sombra, padrao,
adjacéncias e localizacdo geografica. O mapeamento de Uso e cobertura do solo
deverd conter as seguintes etapas: definicdo dos objetivos; area, escala, classes e
legenda do mapeamento; interpretacdo preliminar; visitagdo a campo para
levantamento de areas testes; checagem de campo para avaliacdo e validacdo da
interpretacdo. As classes utilizadas foram uma adaptacdo do Manual Técnico de
Uso da Terra de 2013, e séo:

A utilizagdo do software ArcGIS 10.2 para a sele¢cdo da chave de
interpretacdo, assim como da segmentacdo da imagem, foi feita com base na
ferramenta de construcdo e edicdo de poligonos. Aliado ao banco de dados do
software, gerou-se a classificagdo de cada poligono, de acordo com as classes e
tipos, selecionados de acordo com o objetivo do trabalho.

e Acesso - Estrada e/ou caminho

e Agropecuaria - Agrupamento de culturas temporarias e permanentes e areas
de pastagem.



e Area Edificada - Construcées rurais.
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e Area sem Uso - Uso ndo identificado em vegetacédo campestre

e Area Umida - Regido alagéavel.

e Corpo Hidrico - Hidrografia de uso variado.

e Mata Nativa - Vegetacdo densa e alta.

e Solo Exposto - Area descoberta sem uso.

e Vegetacdo Arborea/Arbustiva - Misto de vegetacgao rasteira, arbustiva e
arvores de pequeno e médio porte.

Conforme a Chave de Interpretacao contida noQuadro 8, a classificagao foi feita.

Quadro 10 - Chave de Interpretacdo para o Mapeamento de Uso e Cobertura do Solo

Classe Amostra Cor Forma, Textura, Variacao de altura,
Tamanho
Acesso *}. 7 | Tons claros Forma regular, textura lisa, tamanho
' L | pequeno, sem variacao de altura.

Agropecudria 11y ; '_%_I’-':" Verde (variando te Tem delimitagdes bem claras, mas nao
5 ___.:1;!"‘!{ ! | tonsclaros a escuros) | é exatamente retangular, textura varia
,:ij;:j 7 “ de lisa a bastante rugosa, alturas
ij&;‘ variadas,tamanho médio a grande.
>

Area Edificada

Varia de tons
préoximos ao preto,
mas também tem tons
préoximos do branco

Formas regulares, textura lisa, possui
pequena variacdo de altura e
tamanhos pequenos.

Area sem Uso

Verde claro, e as vezes
mais esbranquicado

Formas poligonais, textura lisa,
variacdo de altura apenas quando na
presenca de uma arvore isolada,
tamanho médio.

Area Umida

Marrom claro

Formas irregulares, textura levemente
rugosa, tamanho grande, sem variacao
de altura

Corpo Hidrico

Azul-esverdeado

Formas regulares, tamanho médio,
textura lisa, sem variacao de altura

Mata Nativa

Verdes mais escuros

Forma irrelugar, textura rugosa, altura
variada e tamanhos variados.
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Solo Exposto Branco ou cinza claro Formas irregulares, textura lisa, sem

variacdo de altura e tamanho pequeno

a médio
Vegetacédo Variados tons de Formas irregulares, textura rugosa,
Arborea/Arbustiva verde com bastante variacao de altura e

tamanho médio a grande.

A visitagdo & campo para a observagao de areas testes foi feita, e uma nova
interpretacdo deve proceder. Apds, serdo aplicadas as devidas correcbes e
reclassificacdes das classes. Por fim, as classes de Uso e cobertura do solo devem
ser quantificadas em relacéo a area de estudo.

Para a confeccdo do mapa, serd utilizado o software ArcGIS, aplicando
simbologia adequada para as fei¢gdes interpretadas.

4.3.1 Metodologia para a Estimativa da Qualidade Planimétrica do

Georreferenciamento

Foram selecionados vinte pontos na imagem, em locais que fosse possivel
medir seu homologo em campo. Apds a medicdo em campo, verificar a distancia
entre eles. Os dois pontos que tiverem a maior distancia até o seu homologo serao
excluidos da estatistica. Desta forma, a terceira maior distancia sera o valor

estimado para a qualidade planimétrica do georreferenciamento.

4.4 Metodologia para Cadastro Ambiental Rural

O SICAR disponibiliza uma versédo do programa Modulo de Cadastro para
cada estado, com isso, tivemos que baixar o programa referente ao Estado do Rio
Grande do Sul. O 1° passo do cadastro € o download da imagem da regido de

interesse.
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w CAR - Médulo de Cadastro - Rio Grande do Sul

@ CAR

CADASTRO AMBIENTAL RURAL

I‘-’

GRAVAR PARA ENVIO

CADASTRAR

adastr

Visualize o

BAIXAR IMAGENS

CAR MODULO DE CADASTRO

Figura 13 - Pagina inicial do Médulo de Cadastro.
No segundo momento, o programa solicita diversos dados referentes ao

proprietario do imével, do cadastrante e principalmente informacfes sobre a
essa fase inicial, comeca o

propriedade a ser cadastrada. Apoés

Georreferenciamento do imével rural.
Para o Georreferenciamento € disponibilizado as imagens de satélite

RapidEye, porém, utilizamos as imagens do satélite WordWiew II, que fornece uma
melhor resolucdo espacial. A delimitacdo do perimetro da area foi feita através de
levantamento por GNSS, que deu a base do poligono da area do imovel.

A partir do poligono da é&rea, é feita a classificacdo da cobertura do solo da
propriedade, sdo areas no interior do imovel rural, que sdo constituidas por areas de

pousio, areas consolidadas e remanescentes de vegetacdo nativas:

Area Rural Consolidada
@) Area Rural Consolidada com Atividade Pastoril (Pampa)

® Area Rural Consolidada com Uso Alternativo do Solo (Pampa)

@ Remanescente de Vegetacao Mativa

Area de Pousio
Figura 14 - Cobertura do solo.
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Caso haja alguma area de uso restrito ou APP, classificaremos pelas
caracteristicas da regido, devendo levar em conta as seguintes enquadramento do
CAR:

Uso Restrito

Area de Uso Resfrito para declividade de 25 a 45 graus
[ ] Area de Uso Restrito para regides pantaneiras

Area de Preservagdo Permanente

Curso d'agua natural de até 10 metros
Curso d'agua natural de 10 a 50 metros
Curso d'agua natural de 50 a 200 metros
Curso d'agua natural de 200 a 600 metros
Curso d'agua natural acima de 600 metros
Lago ou lagoa natural

Mascente ou olho d'agua perene

Reservatorio artificial decorrente de barramento ou represamento de
cursos d'agua naturais

Banhado
@ Manguezal

Restinga
Vereda

[ ] Area com altitude superior a 1.800 metros
Area de declividade maior que 45 graus
Borda de chapada

Area de topo de morro

Figura 15 - APP/Uso restrito do solo.
Em relacdo a Reserva Legal, o CAR autoriza o uso das areas referentes as
APPs, como areas de RL. Por isso, definiremos as areas de APP também como
areas de RL, levando em conta que a propriedade deve ter no minimo 20% de sua

area como RL, conforme Art 12 do novo Codigo Florestal.
4.5 Materiais e Equipamentos

4.5.1 Logistica

O apoio terrestre para o deslocamento (Campus do Vale — EEA) se dava por
meio particular, ou em viaturas da UFRGS ou do INCRA, a distancia percorrida era
aproximadamente 66km. As viaturas disponibilizadas era caminhonetes com tracéo
4x4, ja que dentro da fazenda, os trajetos eram no meio do campo ou em caminhos

de chao batido.
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A equipe ficou hospedada dentro das dependéncias da EEA, onde havia

alojamentos para o corpo docente, discente e funcionarios. Quanto as refei¢des,

eram feitas no refeitério da estacao.

4.5.2 Receptor GNSS

Os equipamentos utilizados foram um par de TopconHiper Lite Plus, que as

seguintes caracteristicas:

Sistema GPS para Levantamentos Cineméticos em Tempo Real (RTK)
estaticos e cinematicos pos-processados;

Receptores de dupla frequéncia Hiper L1/L2 (receptor, antena, radio,
carregador e bateria), com 40 canais universais;

Capaz de rastrear sinais de satélites GPS, WAAS (opcional).

Taxa de atualizacéo de 1 Hz;

8 Mb de memoria interna para armazenar mais de 40 horas de dados
CA+L1+L2 com intervalo de 15"

CoOpTracking System (melhor recepgdo dos sinais em condi¢des
desfavoraveis);

Radio com alcance de até 2,5 km em RTK;

Bateria interna com autonomia de 10 h;

Tecnologia Bluetooth integrada (comunica¢cdo sem cabo com o coletor);
Precisdo horizontal de 5 mm + 5ppm e vertical de 5mm + lppm para
levantamentos estéticos e rapido-estaticos e horizontal de 10 mm + 1ppm e
vertical de 20mm + 1ppm para levantamentos cinematicos e RTK;

2 portas seriais para dados 1 porta USB e 1 porta para alimentacéao.

4.5.3 Programas Utilizados

Topcon Link — programa desenvolvido pela Topcon Position System, e tem
sua aplicacdo na importagcdo e exportacdo dos dados oriundos dos
equipamentos da Topcon;

Topcon Tools — programa desenvolvido pela Topcon Position System, e tem
sua aplicacdo no processamento de dados de estacao total e/ou RTK, poés-

processamento das observacdes de GPS ou combinacéo dos trés;
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e AshtechSolutions — programa desenvolvido pela Magellan, serve para
Processar dados de campo bruto para produzir vetores e posi¢cdes de pontos
desconhecidos;

e Google Earth — programa desenvolvido pela Google, cuja fungéo é apresentar

um modelo tridimensional do globo terrestre, construido a partir de mosaico

de imagens de satélite obtidas.
e AutoCad — programa desenvolvido pela Autodesk, utilizado principalmente
para a elaboracdo de pecas de desenho técnico e para criacdo de modelos

tridimensionais, amplamente utilizado em arquitetura, engenharias e outros
seguimentos da indudstria;

e ArcGIS — programa desenvolvido pela ESRI, utilizado para realizar as
analises em ambiente de SIG, geracdo de andlises espaciais com dados
vetoriais e raster; processamento de imagens de satélite e processamento de
redes geograficas;

e Moddulo de Cadastro — programa desenvolvido pelo Ministériodo Meio

Ambiente, utilizado para o cadastro ambiental rural.

4.5.4 Demais Equipamentos
Para execucdo das atividades préticas, foram ainda utilizados os seguintes

materiais:
o Tripés, bipés, bastbes e trena;
o Marreta, facdo e piquete;
o Cavadeira e pareta;
o Radios comunicadores;
) Papel, caneta e prancheta;

. Computador.


https://pt.wikipedia.org/wiki/Globo_terrestre
https://pt.wikipedia.org/wiki/Desenho_t%C3%A9cnico
https://pt.wikipedia.org/wiki/Arquitectura
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Figura 16 - Receptores GNSS e Coletora.

 "~’

Figura 17 — Receptores GNSS Base e Rover.

5. RESULTADOS

5.1 Levantamento GNSS e Processamento

O levantamento geodésico, através da técnica GNSS, foi realizado em 11
dias no periodo compreendido entre os dias 15/09 e 09/12 distribuidos,
basicamente, em quatro fins-de-semana com 0 aproveitamento das sextas-feiras.
Registramos que, em trés dias, a precipitacdo pluviométrica e o mau funcionamento

do receptor “base” prejudicaram o desenvolvimento dos trabalhos.
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Os equipamentos utilizados foram o receptor n° 384-8354 como “base” e 0

receptor n° 384-8349 como “rover”.

5.1.1 Rastreio dos Vértices de Referéncia

O primeiro procedimento operacional em um levantamento GNSS, em que é
utiizado o método relativo estatico, € a determinacdo do local dovértice de
referéncia (base) e a instalacédo do receptor para rastreio no ponto escolhido.

Inicialmente foi escolhida a base 09 para vértice de referéncia, localizada na
Gleba Norte da EEA, distante aproximadamente 3,5 km da regido de levantamento
dos vértices de interesse. Esta base apoiou os levantamentos realizados nos dias
15/09 e 6 a 8/10. O relatorio de processamento,no qual foram utilizadas as estagfes
de referéncia da Rede Brasileira de Monitoramento Continuo — RBMC POAL e
RSPE, em queconstamas coordenadas adotadas para apoio nos respectivos
levantamentos dos vértices de interesse, encontra-se no APENDICE A — Relatorios
de Processamento do Rastreio da Base 09, pag.74.

Através dos relatérios de processamento, pag.74, constata-se que o tempo
de rastreio superior a 7 horas, precisao de 1,5 cm e PDOP inferior a 1,6 atendem a
normativa vigente que €4 horas (considerando a maior linha base, 228 km), 10 cm e
PDOP = 6, respectivamente.

Ao darmos continuidade aos trabalhos, especificamente no dia 03/11,
constatou-se que a monumentacdo do vértice de referéncia que vinha sendo

utilizado, Base 09, foi destruido conforme a figura 15.

Figura 18 — Base 09 Querada.

Diante desta circunstancia, para os rastreios do dia 03/11, especificamente,
foi utilizada a base 08 também localizada na Gleba Norte da EEA, distante
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aproximadamente 400 m da base 09. Ocorre que no processamento dos dados do
receptor instalado na base 08, a data que constou como inicio do rastreio foi de
20/03/1998 (start time in 20/03/1998). Isto inviabilizou a utilizagcdo de seus dados no
processamento. Deveria se aguardar o tempo de inicializacdo do receptor antes de
iniciar a gravacao do rastreio.

A solucéo adotada foi a utilizacdo da estacao de referéncia POAL da RBMC,
distante 54 km, como base para processamento dos pontos de interesse, pontos de
controle para georreferenciamento da imagem de satélite.

Tendo em vista a facilitacdo dos trabalhos procedeu-se a implantacdo de um
vértice de referéncia na area do prédio de zootecnia, localizado na Gleba Sul da
EEA.

Figura 19 — Rastreio da BASE 09.

Denominada BASE Nova, distante aproximadamente 2 km da regido de
levantamento dos vértices de interesse, esta base apoiou os levantamentos
realizados nos dias 4/11,24 a 26/11 e 9/12. O relat6rio de processamento, no qual
foram utilizadas as estagOes de referéncia POAL e RSPE da Rede Brasileira de
Monitoramento Continuo — RBMC, em que constam as coordenadas adotadas para
apoio nos respectivos levantamentos dos vértices de interesse, encontra-se no
APENDICE B — Relatorios de Processamento do Rastreio da BASE Nova, pag. 76.
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Figura 20 - Rastreio da BASE Nova.

Através dos relatérios de processamento, pag. 76, constata-se que o tempo
de rastreio superior a 5 horas, precisao de 2,7 cm e PDOP inferior a 1,7 atendem a
normativa vigente que €4 horas (considerando a maior linha base, 228 km), 10 cm e
PDOP méaximo igual a 6, respectivamente. A monografia se encontra no APENDICE

H — Monografia do Marco de Apoio, pag. 96.

5.1.2 Rastreio dos Vértices de Interesse

Uma vez tendo sido instalado o receptor da base, parte-se para o rastreio
dos pontos de interesse. Neste caso, 0s pontos de interesse serdo 0s vertices
definidores dos limites da area que constitui a parcela B da Gleba Sul da EEA e os
pontos de controle a serem utilizados no georreferenciamento da imagem de satélite
utilizada no mapeamento de uso e cobertura do solo.

Foram rastreados, ao todo, 127 vértices definidores de limites e 25 pontos
de controle. Aqui, cabe uma ressalva. No planejamento inicial tinhamos por meta o
levantamento de toda a Gleba Sul da EEA. Ocorre que por dificuldade encontrada
com relacdo a logistica de apoio, indisponibilidade de uma viatura de campo, houve
uma interrupcdo na atividade de rastreio e a abrangéncia do levantamento teve que
ser abreviada. Desta forma, da totalidade dos pontos rastreados, 33 ndo se
encontravam no perimetro da area a ser medida efetivamente, ou seja, na parcela B
da Gleba Sul.

Tem-se trés tipos de vértice de interesse:

Marco: As coordenadas sdo determinadas através de ocupacao fisica do

ponto, sendo necessaria sua materializacdo artificial (monumentacéo). Caso ja
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exista limite definido por elemento fisico consistente, fica a critério do técnico
credenciado, em comum acordo com o proprietario, a implantacdo de marco;

Ponto: As coordenadas sdo determinadas através de ocupacao fisica do
ponto, porém n&o existe a materializagdo artificial (monumentacao). E utilizado em
cursos e laminas d’agua, estradas de rodagem, estradas de ferro, linhas de
transmissao, oleoduto, gasoduto, cabos Gticos, cercas e outros.

Virtual: As coordenadas sdo determinadas sem ocupacéo fisica do ponto e
nao existe a materializacéo artificial (monumentacao). As coordenadas sao obtidas
por determinacdo analitica, extraidas de base cartografica ou projetadas. Sua
utilizacdo se da quando ndo € possivel a utilizacdo dos outros tipos citados
anteriormente por se encontrar o ponto em brejos, banhados e pantanos, area de
producdo agropecuaria ou locais inacessiveis.

Dos veértices rastreados aproveitados, 4 sdo do tipo marco e 81 do tipo

ponto. Neste trabalho néo foram utilizados vértices do tipo virtual.

Para o rastreio dos vértices foi adotado, em média, o tempo de 5 minutos
para vértices tipo ponto e 20 minutos para 0s Vértices tipo marco. Através dos
relatorios de rastreio encontrados no APENDICE C-Relatérios de Processamento
dos Vérticesde Interesse Rastreados, pag. 77a87, verifica-se que alguns pontos

tiveram que ser descartados por ndo atingirem algum requisito da normativa vigente,

vide o Quadro 11.

Quadro 11 — Sintese de Ocorréncias no Processamento

DIA RASTREIO BASE/LEVANTAMENTO CONSIDERACOES
BASE 09 Vetores da BASE 09 e estacdo POAL a estacao
RSPE rejeitados no ajustamento.
15/09 | Levantamento realizado sexta-feira, 15/09,
contemplando vértices de limite na parte OK
sul da EEA.
BASE 09 Vetor da BASE 09 a estacao RSPE rejeitado no
ajustamento.
06/10 | Levantamento realizado sexta-feira,
06/10/17, contemplando vértices de limite OK
na parte sul da EEA.
BASE 09 OK
Levantamento realizado sabado, 07/10/17, | Nao considerados os pontos ABCD-P-0015, por
07/10 | contemplando vértices de limite, na divisa | falha no processamento, e
leste da EEA, juntos ao Arroio de ABCD-P-0025, por preciséo fora do limite de
laMafana. tolerdncia (3 m).
BASE 09 Jé processada.
Levantamento realizado domingo, N&o considerado o ponto ABCD-P-0028 por
08/10 | 08/10/17, contemplando vértices de limite, | precisdo fora do limite de tolerancia (3 m).
na divisa leste da EEA, juntos ao Arroio de
laMafana.
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BASE 08

Erro! Start time in 20/03/1998. Utilizada estacéo
POAL para processamento.

03/11 | Levantamento, realizado sexta-feira, O pto. PC21 foi excluido devido a baixa
contemplando pontos de controle para precisdo, 1,129 m.
mapeamento do uso do solo.
BASE Nova Implantada nova base para levantamento.
BASE Nova
04/11 | Levantamento, realizado sabado,
contemplando vértices de limite junto a OK
BR-290.
05/11 N&o houve medi¢&o por problemas c/
receptor.
Base Nova Dados da base nao recuperados. Utilizada
estacdo POAL para processamento.
24/11 | Levantamento realizado, sexta-feira, N&o considerados os pontos ABCD-P-0086,
contemplando pontos da estrada interna e | ABCD-P-0097 e ABCD-P-0098 por precisao
marcos definidores de limites. fora do limite de tolerancia (0,5 m).
BASE Nova OK
Levantamento realizado sdbado, 25/11/17, | Nao considerados os pontos ABCD-P-0068 e
25/11 | contemplando vértices de limite, na divisa | ABCD-P-0069, por precisdo fora do limite de
leste da EEA, juntos ao Arroio de tolerancia (3 m).
laMafana.
26/11 | BASE Nova OK
Levantamento realizado, domingo,
contemplando pontos no curso d'agua
I ! OK
limite leste (fechamento) e curso d'agua
limite oeste (inicio).
09/12 | BASE Nova OK

Levantamento realizado, sabado,
contemplando pontos de controle para
mapeamento do uso do solo e limite BR-
290.

O ponto PCO02, por ter tido um tempo de rastreio
insuficiente (25 s), ndo foi processado.

5.2 Da Certificacao

cartograficos para ser submetida ao SIGEF.

De posse dos dados rastreados, foi elaborada uma planilha de dados

Salientamos que, neste trabalho, os procedimentos de acesso ao SIGEF e

submissédo da Planilha de Dados Cartograficos sdo simulados.

Identificagdo do Servigo de Georreferenciamento
Particular

Identificagéao do Detentor
Juridica

5 Ri T B Universidade Federal do Rio Grande do Sul - UFRGS

92.969.856/0001-98

Identificacéo da Area

Cédigo do Imovel(SNCRINCRA)]

Cadigo do cartorio (CNS)[oli %]

I V-7 A-ca Titlada nio Registrada
Gleba Piblica

Adicionar Municipio

do SulRS
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Figura 21 — Arquivo Digital / Planilha com Identificacio da Area e do Detentor. Fonte: INCRA
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Figura 22 — Arquivo Digital / Planilha com Dados Cartograficos da Area. Fonte: INCRA

A Planilha de Dados Cartograficos do levantamento realizado se encontra no
APENDICE D - Planilha de Dados Cartogréaficos — SIGEF, pag. 88.

Para o método de posicionamento foram utilizados os cédigos PG1, para
vértices rastreados por posicionamento relativo estatico, e PG2, para vértices
rastreados por posicionamento relativo estatico-rapido. Salientamos que o
processamento de vértices de interesse utilizando as estagfes de referéncia RBMC
foi aplicado em pontos de controle e ndo em vértices definidores de limites.

Para o tipo de limite foram utilizados os codigos LAL para cerca, LA3 para
estrada e LN1 para curso d’agua.

O Memorial Descritivo, APENDICE E — Memorial Descritivo da Gleba Sul /
Parcela B, pag. 89, € o documento relativo ao imovel rural, que descreve o perimetro
e indica as confrontacdes e sua area, de acordo com dados levantados em campo.

Ressaltamos que o formato do Memorial Descritivo emitido pelo SIGEF &
tabular, porém muitos cartorios resistem em aceita-lo e exigem o relatorio no formato
anterior, ou seja, 0 cursivo.

A Planta, APENDICE F — Planta da Gleba Sul / Parcela B, pag. 94, objetiva
proporcionar uma visao detalhada do imovel rural, através de seus limites, forma e
confrontacdes. Destina-se a, juntamente com o Memorial Descritivo, possibilitar as

decorrentes altera¢des no Registro Imobiliario

5.3 Do Mapeamento do Uso e Cobertura do Solo
Foi produzido um mapa, APENDICE G — Mapa de Uso e Cobertura do Solo

da Gleba Sul / Parcela B, pag. 95,de uso e cobertura do solo na escala 1:15.000 de
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forma a cobrir toda a area de interesse, de forma que coubesse em uma folha

tamanho A3. Além disso, é possivel observar os resultados obtidos na Quadro 12.

Quadro 12 - Quantitativo das classes de Uso e Cobertura do Solo

Classe

Acesso

Agropecudria

Area Edificada

Area sem Uso

Area Umida

Corpo Hidrico

Mata Nativa

Solo Exposto

Vegetacdo Arbdrea Arbustiva

Total geral

Area (ha) Area (%)

2,14 0,70%
124,14 40,51%
1,13 0,37%
14,63 4,77%
52,86 17,25%
6,46 2,11%
66,80 21,80%
7,15 2,33%
31,13 10,16%
306,45 100,00%

A classe que apresentou maior abundancia, foi a de Agropecuéria, seguida

pela classe de Mata Nativa. As duas maiores classes abrangem 62,31% da area.

5.3.1 Estimativa de Qualidade Planimétrica do Georreferenciamento

Os pontos medidos na imagem, juntamente com 0s pontos medidos em

campo, deram origem ao Quadro 13.

Quadro 13 - Coordenadas dos pontos medidos na imagem, seu homdélogo medido em campo e

distancia entre eles.

Pontos Medidos na Imagem Pontos Medidos em Campo Resultados
N° Nome | N° Distancia
Seq. e n Original | Seq. e n (m)
1 [434840,880(6669036,760| PCO1 1 [434841,557(6669036,243| 0,852
2 |434486,307 [6667778,797| PCO02 2 |434485,340(6667779,188| 1,043
3 |434441,959|6668730,684| PCO03 3 |434442,95216668731,907| 1,575
4 1434163,484|6668798,823| PCO04 4 1434163,753(6668798,431 0,475
5 1434093,578 (6668823,400| PCO05 5 1434093,438 [6668823,009 0,416
6 [434138,420(6668934,836| PCO06 6 |434138,368[6668934,914| 0,094
7 |434326,112(6667721,506| PCO03 7 |434326,784(6667722,505| 1,204
8 |434537,972|6667797,017| PCO08 8 |434537,594|6667797,056| 0,380




9 [433978,20816667724,113| PCO09 9 [433977,65216667724,371 0,613
10 [433893,873[6667916,250( PC010 [ 10 |433894,375]|6667916,101 0,523
11 [434853,494(6669081,309| RODOS [ 11 |434854,069)6669082,884 1,677
12 [435789,985(6669440,377| PC12 12 1435790,718 [6669439,947 0,850
13 [434391,977(6667332,554| PO06 13 [434391,772(6667334,102 1,561
14 [435866,868[6669189,377| PC14 14 [435866,832(6669190,050| 0,674
15 [436128,948(6668916,306| PC15 15 1436128,906 [6668916,222 0,094
16 |435849,095|6668628,605( PC16 16 [435847,088 [6668626,836 2,675
17 [436274,516(6669562,732| PC17 17 [436274,373|6669563,684| 0,963
18 [436511,053[6668780,434| PC18 18 [436510,630[6668781,553 1,197
19 [436437,104(6668031,571| PC19 19 [436437,601|6668032,605 1,147
20 |436385,69816667594,409| PC20 20 |436386,658|6667596,604 2,396
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Por fim, os dois pontos em que a distancia era maior, foram excluidos, gerando o

Quadrol4 em ordem crescente de distancia entre os pontos.

Quadro 14 - Resultado da estimativa de qualidade planimétrica do georreferenciamento.

Resultado
NO
Seq. Distancia (m)

6 0,094
15 0,094
8 0,380
5 0,416
4 0,475
10 0,523
9 0,613
14 0,674
12 0,850
1 0,852
17 0,963
2 1,043
19 1,147
18 1,197
7 1,204
13 1,561
3 1,575
11 1,677
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A média da distancia obtida foi de 0,852m e o desvio padrdo de 0,484m.

Porém, vemos que o maior valor obtido foi de 1,677m.

5.4 Do Cadastro Ambiental Rural

Com a concluséo da fase de Mapeamento de Ocupacéo do Uso do Solo,
faltoua geracédo de app, que foi feita utilizando a ferramenta de buffer, com isso,
passamos a inserir os dados obtidos no preenchimento no Software do Modulo de
Cadastro, com isso, houve uma melhora na qualidade e precisdo na definicdo das
poligonais na area de estudo, ja que as imagens trabalhadas tinham resolucdo 2m,
muito superior ao fornecido pelo sistema de georreferéncia do CAR, que possui
resolucéo espacial de 5m, imagem essa fornecida pelo satélite RapidEye.

N&o existe uma Norma Técnica para direcionar os levantamentos e a forma
de entrega dos dados no CAR, contudo, usamos os dados dos levantamentos
realizados na fazenda da UFRGS que seguiam as recomendacdes do INCRA.

W CAR - Médulo de Cadastro - Rio Grande do Sul = a X

Lon: Lat: -30.12323 € h

Figura 23 - Imagem do uso do solo pelo CAR

O sistema de classificacdo do CAR € mais limitado, tendo em vista, a pouca
diferenciacdo de uso do solo, poucas opg¢des para cobertura do solo, por isso foi

realizado uma aglutinagéo de feicbes. Gerando uma divisdo da seguinte maneira:
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Quadro de Areas
-,
Cobertura do Solo ﬁlrea{ha; Controles
@ Remanescente de Vegetacdo Nativa 97,9305 || |« ==9
Area de Pousio 71475 || |oF =°9
. Area Rural Consolidada com Atividade Pastoril {Pampa) 124,1374 4 —‘9
Area Rural Consolidada com Uso Alternative do Solo (Pampa) 14,6328 v —*9
@ Aérea Rural Consolidada (Mata Atidntica) 00000 | [ ——@

Area Rural Consolidada (Total) 139, 8981 v —*‘0

Figura 24 — Quadro de Areas da Cobertura do Solo
Existe uma segunda classificacdo, onde é definido as APP/Uso Restrito
(conforme orientacdo da Lei 12.651/12), e Reserva Legal (onde o proprietério deve
manter uma area de cobertura de vegetacdo nativa). Ao final das classificagdes,
gerara um relatério que consta todos os dados do imovel, o perimetro do imovel e
por ultimo o seu uso.
Como nao se pode exportar uma imagem inteira com essas informacoes, foi

feita uma divisdo em 3 telas, contendo as informacdes declaradas no CAR.

CADASTRAR IMOVEL RURAL

Resumo do preenchimento do CAR Médulo de Cadastro
Resumo

Numero do Protocolo: RS-4306767-951D.90F5.FFC1.9887.7E0B.63B6.7CD6.AOBC  Finalizado em: 17/01/2018 23:05:18
DADOS DO IMOVEL RURAL

Nome do Imével Rural: EEA-UFRGS  Municipio: Eldorado do Sul  UF: Rio Grande do Sul

Coordenadas geograficas do centroide do imavel rural: (Lafitude: 30°%6'54™ S/ Longitude: 51°40"11" O)

Area (ha) 306,5642 Madulos fiscais: 21,90

Telefone de contato: (51) 998666205

E-mail de contato: ufrgs@ufrgs.br

INFORMACOES ADICIONAIS

Figura 25 — Dados do Imével Rural
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Figura 26 — Perimetro do Imovel Rural

DOMINIO DO IMOVEL RURAL

CPFI/CNPJ
92.969.856/0001-98 Universidade Federal do Rio Grande do Sul

AREAS DECLARADAS (em hectares)

Imavel
Area Total do Imavel: 306,5642
Area de Serviddo Administrativa: 2.1425
Area Liquida do Imovel. 304,4218

APP/Uso Restrito
ﬁ?\rea de Preservacao Permanente: 53,3257
Area de Uso Restrito Total: 0,0000

Figura 27 — Areas Declaradas

Nome / Razdo Social

Cobertura do Solo
,{\rea Rural Consolidada: 139,8981
Area de Remanescentes de Vegetacdo Nativa: 97,9305

Reserva Legal
Area de Reserva Legal: 66,8036

Com a verificacdo e conferéncia das informacdes declaradas, foi realizada a

gravacao, porém, ndo ha possibilidade de corrigir, caso encontre alguma

discrepancia no relatério, o procedimento sera refazer o processo desde o inicio.

Protocolo de preenchimento para inscricdo no CAR. disponibilizado:
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PROTOCOLO DE PREENCHIMENTO PARA INSCRICAC NO CAR
[ i do Profoools - RS<43067 66 10,5075, FF 01, 3687, TEOD, G356, TC06 AR I Fireicaca om - 17012016 23 2600

DADOS D0 IMOVEL BURAL

Noma do Imésl Rural EEA-LFRGS

Municipia: Eldasdo do Sul LIF- Ria Grands da Sul
Coorderades peogrificas do centrokde do imdve] rural: Latitude: 30°6'54" 5 | Longitude: 51240117 O
Area Totel ao Indvel Rural (hal 308,5642 Médules FAscas: 270,80

INFORMACDES GERAIS

1, Esta profocalo demonstra que houve o praenchimento dos dagos @ informagdes do propristano ou possuidor do imdesl rural efetuaco pele cacastrane com

CPF: 810,536, 300-34
2, 0 propristéno ou possudor oo imdvel rurel dessrd obter o Recibo de Inacrigio no AR na pégng www, Cangodorn,

REPRESENTACAD GRAFICA

AREAS DECLARADAS (em hectares)

Iméva| Cobartura do Solo

Area Tota] do lmdel a8 5542 Aaesa Cormolickca 433, 85381
Area oe Serddio Adminsiraliva 21425 Area de Reranescene oo Vegelesio Matha Y B30
Area Liguids do el 34215 Reserva Lagal

APPLso Resirito Arna do Resona Logal |
Area die Presenaciio Permanonie 53,3257

Aregs de lUgo Reatito Tola| 0, 0000

CAR - Cadastro Ambiental Rural
Fagina 1,2

Figura 28 — Protocolo de Inscricdo no CAR
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6. CONCLUSAO

As dificuldades na execucao dos trabalhos mostraram o quanto é importante
a verificacdo dos equipamentos présaida de campo, tivemos diversos imprevistos
em relacdo aos equipamentos. Dentre eles, memdria cheia, onde ndo se pode dar
continuidade nas atividades, dificultando em muito o bom andamento dos trabalhos,
tendo em vista que nado tinhamos muitos dias disponiveis para retornar ao campo.
Outro fator relevante foram as condi¢des climaticas, praticamente em todas as
saidas houve chuva, sendo umas torrenciais, que acarretou o cancelamento da
atividade.

Com isso, tivemos que fazer mais saidas que o previsto no inicio do projeto,
acarretando o aumento de custos e a readequagdo da &rea a ser levantada,
destaca-se a experiéncia adquirida no desenvolvimento dos trabalhos, nas solucdes
para os imprevistos, para que pudéssemaos concluir do projeto cartografico.

Com referéncia ao levantamento GNSS foram atingidas precisdes da ordem
de 1,5 cm e 2,7 cm e para o rastreio dos vértices de referéncia com diluicdo da
precisdo de posicao inferior a 6 quando o requerido pela normativa vigente € 10 cm
e 6, respectivamente. Ja para os rastreios dos vértices de limite foram atingidas as
precisdes horizontais, em média, de 11,28 cm para limites artificiais e 48,59 cm para
limites naturais, quando a norma vigente determina 50 cm e 300 cm,
respectivamente.

Considerando a escala do mapa de Uso e Cobertura do Solo (1:15.000) e a
acuidade visual de 0,2mm, resultaria em 3m no terreno. A estimativa da qualidade
planimétrica do georreferenciamento se mostra suficiente e cumpre com seu objetivo
proposto. Ainda que, em termos de CAR, ndo ha exigéncia para essa precisao,
utilizamos a imagem de satélite WorldView II, que fornece uma melhor resolucao
para interpretacdo do terreno.

Com relacdo ao CAR, vimos como uma ferramenta simples, onde ndo ha um
bom controle de qualidade, ocorrendo distorcdes e sobreposicdes dos poligonos, e
sem a exigéncia de um técnico habilitado, s6 aumenta os erros. A imagem
disponibilizada nao oferece uma boa qualidade na visualizagédo, dificultando a
analise do uso do solo. Os problemas do CAR foram solucionados com o
levantamento da area de estudo, uso de uma imagem com melhor resolucdo e com

a utilizacdo de outro programa na classificacdo do uso do solo.
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Certamente podemos afirmar que o processo de certificacdo do
georreferenciamento do imovel rural torna precisa e transparente a propriedade rural
oferecendo seguranca juridica ao seu proprietario possibilitando, desta forma,
acesso as politicas publicas voltadas para o setor agropecuario e créditos
destinados ao fomento agricola.

Além disso, possibilita a fiscalizacdo ambiental e o eficiente planejamento da

gestao territorial brasileira.



7. RELATORIO FOTOGRAFICO

|
Foto 1

'l »

— Jefferson, Guilherme, Paulo e Prof. Ronldo

Foto 2 — Base 09 Instalada

Foto 4 — Rastreio Noturno

—

Foto 5 — Viatura de Campo 6 — Rastreio na Mata Ciliar
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Foto

- Clima como fator limitante
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Foto 14 — Refeicdo no mato.

Foto 16 — Longos percursos

Foto 17 — Rastreio no dltimo ponto
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9. Apéndices

APENDICE A —Relatérios de Processamento do Rastreio da Base 09
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TORCON

Project Summary

Project name: 20171007 _BASE 09.ttp

Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Rastreio realizado sdbado, dia 07/10/17, junto & BASE 09 situada na parte Norte da EEA

Linear unit: Meters
Datum: SIRGAS

Projection: UTMSouth-Zone_22 : 54W to 48W

Name Latitude
BASE_09 30°05'38,36404"S
POAL 30°04'26,55276"5
RSPE 31°48'08,81800"S

&

MO

Project Summary

Longitude
51°40'32,68510"W
51°07'11,15324"W
52°25'03,46276"W

Project name: 20171007 _BASE 09.1tp

Surveyor: Paulo Lopes

78

Grid Easting (m}  Grid Northing (m) Elevation (m) Std Deve(m) StdDevn(m) StdDevu(m) Std DevHz(m)

Points
434886,623 6670607,181
488457 ,544 6673004,055
365804,97 6480585,96

55,589 0,011
76,745 0,002
37,13 0,001

Comment: Rastreio realizado sabado, dia 07/10/17, junto 3 BASE 09 situada na parte Norte da EEA.

Linear unit: Meters

Mame Distance {m) Start Time
BASE O5-POAL 536435, 25
BASE_DS-POAL 53645,25

BASE_O5-RSPE 202236, 96
BASE_O5-RSPE 202236, 95
POAL-RSPE 228247 61

GPS Observations

Duration  Solution Type

07/10/2017 17:22 03:56:30 Fixed, wide Lane
07/10/2017 12:16 03:18:55 Fixed, Wide Lana
07/10/2017 12216 03:18:55 Fixed, Wide Lana
07/10/2017 17:22 03:56:30 Float,Wide Lane
07/10/2017 00000 24000000 Float,Wide Lane

Orbit
Precise
Precise
Precise
Precise
Precise

0,011
0,001
0,002

0,025 0,015
0,002 0,002
0,008 0,002

GPS Satellites  GLOMASS Satellites PDOP  Status

13
15
15
13
31

1z
1z
1z
1z
23

1,578 Adjusted
1,48 Adjusted
1,479 Adjusted
1,578 Adjusted
1,39 Adjusted



TesCian.
Froject Summary

Froject name: 247007 BASE DS to
SI.I'\'EFD". Faulo Lopes

Comment: Rastreio resiizado sAbad, gis 07/10/17, junto 8 BASE 06 situada ra parte Norte on EEA.

Limear it Msters
Devturrc SIRGAS
Frojection: UThSoutir-Zone 22 34W to 48W

Adjustment Summany

Adjustrent type: Pane + Height, Constraink
Confidence level 62 %
Mumber of acjusted points 3

Wurmber of piane contral points 2
Humier of plane weighted points: 2
Mumier of used GPS vectors: 5

A posterion UWE: 1,411457 , Bounds: [I:I.??ﬁ-:l.?!. 1,.1.&!'.‘-'45]

Humiber of height ontrol poinks: 2

Kumber of height weighted points 2
Ussxi GPS Obsenations
Wame dN |m) o [mj dHt [m]  HorRMS (m]  Vert RMS (m)
BASE DS-FOAL 2396,28 AIIT0,53 FEEE-] 0,02 o031
BASE [S-FOAL 239622 I3I70,92 nz 002 ]
BASE [S-RSPE -150024,23 -BE0E, 67 -18,453 0,04 o028
BASE 09-FSPE -150021,22 -B0EL, 65 -15,3532 0,06 0,035
POSL-RSPE 15241511 Erriah ] 35,723 003 0,033
5PS Dosenation Rescuals
Hame oM [m) CE [mj) gHt{m) Moz RMS (m] Vert RMS m)
BASE [S-POAL 2396,28 13I70,93 FIET-.] 002 o031
BASE DS-FOAL 239628 AIIT0,52 2,732 002 0B
BASE 09-FSPE -150021,23 -B0EL, 67 -15,452 0,04 0,038
BASE [S-RSPE -150021,22 -B30EL, 65 -18, 5832 0,06 0,038
POAL-REPE 152418 44 EFri-rR ] -35,723 0,03 o013
Control Points
M Letiftude Longitude ElLHesight |m|
POAL IPMIETRWTE™S  MOF1L19328W ]
RSPE IME0E.E1500°5  IITOSAETEW 3743
Adjusted Paints
Mame Latitude Longitude Ell.Height {m}
BASE_09 30°05'3E8,36404"5  51°40°32,68510"W 55,589
Point Summary
Mame Latitude Longitude Ell.Height {m}
BASE_02 30°05'38,36404"5  51°40°32,68510"W 55,589
POAL 30°04'26,55276"  51%07'11,15324"W 76,745
RSPE 31°48'0E8,B1800"S  52°25'03,462T6"W 37,13

79
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APENDICE B — Relatérios de Processamento do Rastreio da BASENova
v

TOPCOon

Project Summary

Project name: 20171104 _BASE Movattp

Surveyor: Paulo Lopes

comment: Rastreio realizado sabado, dia 04/11/17, junto 3 BASE_Mova situada na parte sul da EEA.
Linear unit: Maters

Datum: SIRGAS

Projection: UThMSouth-Zone_22 : S4W to 48W

Points
Mame Latitude Longitude Grid Easting [m]  Grid Morthing (m] Elevation {m] StdDeve(m) StdDevn{m) StdDevu{m] Std DevHz(m)
BASE_Nova 30°07'07,60133"S  51°40'43,00090"W 434524,415 6667858,663 75,855 022 0,016 0,042 0,027
POAL 30°04'26,55276"S  51°07'11,15324"W 488457,544 6673004,055 76,745 0,002 0,001 0,002 0,002
RSPE 31°4E'08,B1800"S  52°25'03,46276"W 355804,97 6480585 96 37,13 0,001 0,002 0,008 0,002
TOPCOn,
Project Summary
Project name: 20171104 _BASE Mova.ttp
Surveyor: Paulo Lopes
Comment: Rastreio realizado sabado, dia 04/11/17, junto 3 BASE_Mova situada na parte Sul da EEA.
Linear unit: Maters
GRS Observations
MName Distance {m) Start Time Duration  Solution Type orbit GPSSatellites GLOMASS Satellites PDOP  Status
BASE Nova-POAL 5409947  04/11/2017 16:03 05:49:13 Fized,Wide Lana  Precise is 14 1,516 sdjusted
BASE_Nova-RSPE 199565,38  04/11/2017 16:03 05:49:13 Float,Wide Lane  Precise 16 14 1,616 adjusted

POAL-RSPE 22824762 04/11/2047 00c00  24:00:00 Float,Wide Lane  Precise 3 24 1,375 adjusted
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Project Summary

Project name: BASE Nova_201711042tp
Surveyor: Paule Lapes

Comment: Rastreamento realizade sabade, dia 04/11, junta 2 BASE Nova, colecada ne dia anterior.

Linear unit: Meters
Dztum: SIRGAS

Projection: UTMSouth-Zone_22 : S&W to 28W

Bdjustment Summary

Agjustment type: Plane £ Height, Constraint

Confidence level- 68.%
Number of adjusted points: 3
Number of plane control points: 2
Number of used GPS vectors: 3

A posterion UWE: 1,773658 , Bounds: | 06770032, 1.241639 )

Number of height control points: 2

Uzed GPS Obzarvations

Hame dN fm) dE [m] dHt {m)
BASE Nova-POAL 51454 53833.13 3,05
BASE Nova-RSPE -187272.72 -68619,45 42,83
POAL-RSPE -192416,12 -122652.6 38,741

GP5 Observation Residuals

Hame aN fm) dE [m] dHt {m)
BASE Nova-POAL 5145.4 53833.13 3,05
BASE Nowa—RSPE -187272,72 -6E810,46 42,83
POAL-RSPE -192416,12 -122652.6 38,741

Control Paints

Name Latitude Langitude Ell.Height [m)
POAL 300426 552765 51°07'11,15328°W 76,745
RSPE 31°48'08 8160075 52725'03.46276"W 3713

Adjusted Pointz

Hame Latitude Langitude Ell.Height [m)
BASE Nova 3007'07,60133"S  51°40'43,09080°W 79,857
Paint Summary

Hame Latitude Langitude Ell.Height [m)
BASE Nova 30°07'07.60133"S  51°40'43,09030°W 79,857
POAL 30°04°26,55276"S  51°07'11,.15328"W 76,745
RSPE 31°48°08,81800°S  52°25'03.46276"W 37.13

Harz RMS [m] Vert RMS [m)

0,02
0,05
0,05

003
oos
0.053

Horz RMS [m) Vert RMS [m)

APENDICE C - Relatérios de Processamento dos Vérticesde Interesse

Rastreados

&

TOPCONn.

Project Summary

Project name: 20170915_ROVER ttp
Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizado sexta-feira, 15/09, contemplando vértices de limite na parte sul da EEA.

Linear umit: Maters
Datum: 5IRGAS

Projection: UTMSouth-Zone_22 : S4W to 48W

Name Latitude
ABCD-M-0007  30°07'25,70669"5
ABCD-P-0001  30°07'25,69129°5
ABCD-P-0002  30°07'25,56375"5
ABCD-P-0003  30°07'25,30820"5
ABCD-P-0004  30°07'24,72766"S
BASE_0% 30°05'38,36404"5

Longitude Grid
51"42'08,52.3-14'“‘
51"42'05,5434?'“‘
51°41"58, 30841"W
51°41"48, 64470 W
51"41'0.2,55"01'“‘
51"40'32,55510'“‘

Easting [m)
432333,505
432386,484
432588,222
432873,538
434106,393
434886,623

Points

Grid Northing {m)

6667287472
6667288,272
6667203436
6667300275
6667328,375
6670607, 181

Elevation [m) Std Deve(m)] StdDevn(m] StdDevuim) StdDevHz(m)

28,829
34,818
47,893
67,274
74,476
55,589

0,452

0,155
0,161

0,08
0,131
0,209
0,011

0,222
0,176
0,135
0,217

0,39
0,025

0,477

0,38
0,126
0,169
0,316
0,016
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Project Summary

Project name: 201 70915_ROVER ttp
Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizado sexta-feira, 15/09, contemplando vértices de limite na parte sul da EEA.

Linear unit: Meters

Name Distance [m)
ABCD-M-0007-BASE_O9 4189,51
ABCD-P-0001-BASE D9 4156,74
ABCD-P-0002-BASE D9 4034 24
ABCD-P-0O03-BASE_D9 387285
ABCD-P-0003-BASE 09 337,62

TOBOON
Project Summary

Project name: 20171006_ROVER Hp
Surveyor: Paulo Lopes

GPS Obsarvations

Start Time Duration Solution Type

15/08/2017 15:21  00:14:15 Float
15,/09/2017 15:43  00:11:00 Float
15,/09,/2017 17:50 00:09:40 Float
15/09/2017 18:10 00:10:40 Float
15,/09/2017 18:44 00:10:00 Float

82

Orbit GPs Satellites  GLOMASS Satellites  PDOP Status
Broadcast 3 5 27,38 PostProcessed
Broadcast ] 5 11,375 PostProcessed
Broadcast ] & 5,757 PostProcessed
Broadcast ] B 12,275 PostProcessed
Broadcast 9 B 2,656 PostProcessed

Comment: Levantamento realizado sexta-feira, 06/10/17, contemplando vértices de limite na parte sul da EEA.

Linear unit: Meters
Datum: SIRGAS
Projection: UTKSouth-Zone_22 ; S4W to 45W

Mame Latitude Longitude: Grid Easting (m) Grid Northing (m) Elevation {m) 5td Deve(m) 5tdDevn(m) StdDevu(m] S5td DevHz(m])
ABCD-M-D003  30°07°23,52301"5  51°30°41 16033"W 4362B4,275 6667378,264 a4 207 0,799 0,287 0,470 0,840
ABCD-P-0005 30°07°24,58100°5  51°40°51 17BEI"W 4344111 6667334,700 85,637 0,012 0,012 0,027 0,017
ABCD-P-0006  30°07'24,24334"5  51°40°40,76201"W 434688,815 6667340,608 76,718 0,012 0,012 0,027 0,017
ABCD-P-0007 30°07'24,18711"5  51°40'23,41550"W 435153,939 6667351,242 51,648 0,006 0,004 0,011 0,007
ABCD-P-0002 30°07'23,85882°5  51°40'01,07051"W 435751804 6667364,857 51,217 0,012 0,011 0,025 0,017
BASE_09 30°05'36,36404"5  51°40°32, 6ES10"W 4348B6,623 6670607,181 55,580 0,011 0,011 0,025 0,016

&
Project Summary
Project name: 201 71006_ROVER tip
Surveyor: Paulo Lopes
Comment: Levantamento realizado sexta-feira, 06/10/17, contemplande vértices de limite na parte sul da EEA.
Linear unit- Maters
GPS Ohservations
Name Distance (m) Start Time Duration Solution Type Orbit GPS Satellites GLOMASS Satellites  PDOP Status
ABCD-M-0003-BASE_D9 35187 06/10/2017 20:4% 00-10:25 Float Broadcast ] & 28,6856 PostProcessed
ABCD-P-0005-BASE 09 3308,16 06/10/2017 18:28 00:21:10 Fived Broadcast ] [] 3,169 PostProcessed
ABCD-P-000G-BASE_02 3273,74 06/10/2017 19204 00:11:20 Fixed Broadcast 8 [ ] 3,006 PostProcessed
ABCD-P-O007-BASE_09 326806 06/10/2017 19:45 0010030 Fixed Broadcast ] [] 2,703 PostProcessed
ABCD-P-0008-BASE 09 3356,97 06/10/2017 20:08 00:15:00 Fived Broadcast 7 [] 3,053 PostProcessed
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Project Summary

Project name: 20171007 ROVER.ttp

Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizdo sabade, 07,1017, contemrplanco vertices de limite, na divisa leste da EEA, juntos 20 Arroio Mae &nna.
Linear unit: Meters

Datwm: SIRGAS

Projection: UThMSouth-Zone_22 : 54W to 4BW

Points

Kam= Latituds Longitude Grid Easting [m) Grid Morthing {m] Elevation {m) Std Deve{m) 5td Dewn(m] Std Devu{m) Std DevHz(m)
ABCD-M-DD03  30°07°23,51969"5  51°39°41.18133"W 436283953 6667378 392 443244 0,012 0012 0,025 o7
ABCD-P-D0O9  30%07°22 BETES'™S  51°39°41.38901"W 436278279 G567358 425 49,775 0,558 0,618 16 1057
ABCD-P-D010  30%072163454"5  51°39°41.00926"W 436287953 6667435 445 50,256 0,352 0.239 o627 0,425
ABCD-P-D011  30%072160674"5  51°39°40.64657W 436257,91 6667437 359 50487 0,216 0341 1455 0,538
ABCD-P-D0AZ  30%0720,04585"5  51°39°40.20848"W 436305,366 G66T4ES 473 55,001 0,783 0502 1,605 0,53
ABCD-P-D013  30%071E 954455 51°39°40.39772°W 436304114 6567517 BOE 43,154 0,266 0,158 0,455 0309
ABCD-P-D014  30%07'1E6E4E0"S  51°39°40.281EB"W 436307.159 567527 364 44005 0,428 0239 0,537 043
ABCD-P-D015  30%07T1E 385775 51°39°40.68661"W 436296,382 666751603 43431
ABCD-P-D016 30%07°1E.24915"5  51°394118342"W 436282,796 6667540 627 43634 0,776 0,314 0,337 0,837
ABCD-P-D01Y 30%071E04928"5  51°39°40.96774"W 436288657 6667547 737 44033 0,073 0.163 0,445 0.1E1
ABCD-P-DOIB  30%07°1796210"S  51°39°42 16568"W 436256621 6567549 311 4915 1913 053 1552 2,15
ABCD-P-D0I9  30%071723508"S  51°39°42 27B00"W 436253 .486 E567571,673 42,062 1112 0544 1495 1238
ABCD-P-D020 300717041075 51°39°41 75620°W 436267409 567578 640 43,563 0,278 0057 0179 0,254
ABCD-P-DOZ1  30%07'16.74245"S  51°39°42 716207W 436241672 E567565 T6E 43,545 0,506 0.172 0,305 0,535
ABCD-P-D0Z2  30%071607247"5  51°39°42 ASORD™W 436248 414 567607 431 43,483 0,569 025 0624 0,714
ABCD-P-DOZ3  30%07°15.05826"S  51°39°42 58103"W 436244 980 567638 632 438 0,333 0081 0,152 0,343
ABCD-P-D0Z24  30%07"1450089"5  51°39°41 46832"W 436274681 6567653 191 44853 0,935 0,352 0,592 1043
ABCD-P-D0Z5  30%07°13.52057"5  51°39°41 20000¢W 435281,67 567665 179 -19.241 6,992 5029 28,434 1142
ABCD-P-DOZ6  30%07°14,35243"5  51°39°42 34638"W 436351.142 E567660 395 44 BES 0,671 0271 0,503 0,724
ABCD-P-DOZT 30%0713.00088"S  51°39°43.09251"W 436330,951 6567650 111 432 098 0,086 0245 0,964
BASE D9 3005736 36404 51°40°32 6E5107W 434886623 6570607 181 55,580 0,011 0011 0,025 0,016

A
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Project Summary

Project name: 20171007_ROVER.ttp

Surveyor: Paulo Lopes
Comment: Levantamento realizado sdbada, 07/10/17, contemplando vértices de limite, na divisa leste da EEA, juntos ao Arroio da M3e Anna.
Linear unit: Meters

GPS Dbservations

Name Distance (m) Start Time Duration Solution Type orbit GP5 Satellites  GLOMASS Satellites  PDOP status
ABCD-M-0003-BASE_09 351846 07/10/2017 13:03 00:20:05 Fixed Broadcast 7 5 8,522 PostProcessed
ABCD-P-D009-BASE 02 34383 07/10/2017 13:32 00:10:00 Float Broadcast 7 5 339,816 PostProcessed
ABCD-P-0010-BASE_09 3467,84 07/10/2017 13:50 00:09:30 Float Broadicast 7 5 80,996 PostProcessed
ABCD-P-0011-BASE 08 347104 07/10/2017 14:05 00:10:00 Float Broadcast ] 5 62,541 PostProcessed
ABCD-P-0012-BASE 09 343186 07/10/2017 14:22 0010200 Float Broadcast 7 5 36,056 PostProcessed
ABCD-P-0013-BASE_09 3400,28 07/10/2017 14:36 00:10:00 Float Broadcast 7 6 40,851 PostProcessed
ABCD-P-0014-BASE 09 339286 07/10/2017 14:48 00°10:15 Float Broadicast 7 7 7,795 PostProcessed
ABCD-P-D015-BASE_09 07/10/2017 18:07 00°05:10 Failed Mo Satellites Not enough data Broadcast B 5 Failed
ABCD-P-0016-BASE_09 3370,65 07/10/2017 18:17 00:05:00 Float Broadcast B 5 134,715 PostProcessed
ABCD-P-0017-BASE 09 3366,63 07/10/2017 1824 00°05:00 Fixed Broadcast E 4 226,811 PostProcessed
ABCD-P-D018-BASE 09 335194 07/10/2017 1834 0005205 Float Broadicast B 4 3,845 PostProcessed
ABCD-P-0019-BASE_09 3330,27 07/10/2017 18:45 00:05:00 Float Broadcast 7 5 4,341 PostProcessed
ABCD-P-0020-BASE_09 3329,66 07/10/2017 18:54 00:05:05 Float Broadcast B 4 5,259 PostProcessed
ABCD-P-0021-BASE 09 331165 07/10/2017 19:03 00°05:05 Float Broadcast E 5 4,455 PostProcessed
ABCD-P-D0Z2-BASE 09 329558 07/10/2017 19:15 00:05:05 Float Broadcast 7 5 17,59 PostProcessed
ABCD-P-0023-BASE_09 3265,76 07/10/2017 19:25 00°05:10 Fixed Broadcast E 5 35,822 PostProcessed
ABCD-P-0024-BASE_09 3265,04 07/10/2017 1935 00°05:20 Float Broadcast 7 5 71,744 PostProcessed
ABCD-P-D0Z5-BASE 02 3235,04 07/10/2017 19:44 00:05:05 Float Broadcast B 5 43,447 PostProcessed
ABCD-P-D0Z6-BASE 09 324855 07/10/2017 19:52 00:05:00 Float Broadcast 7 -] 16,512 PostProcessed
ABCD-P-0027-BASE_09 320493 07/10/2017 20013  00:05200 Float Broadicast 7 5 36,496 PostProcessed
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Project Summairy

Project name: 20471008_ROVER ttp

Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizsdo domingo, 08/10/17, :ntrtempl:nd:uém':sdz limite, na divisa leste da EEA, juntos 30 Arroio da MEe Anna.

Linear unit: Meters
Diatwm: SIRGAS

Projection: UTMSouth-Zone_ 22 : 34W to 48W

HName Lotitude:

ABCD-P-DOZE
ABCD-P-D0Z9
ABCD—P-D030
ABCD-P-0051
ABCD-P-D032
ABCD-P-D033
ABCD—-P-0034
ABCD-P-D035
ABCD—P-D036
ABCD-P-0057
ABCD-P-DO3E
ABCD—P-D030
ABCD—P-D0D
ABCD-P-D021
ABCD-P-00L2
ABCD—P-D0L3
ABCD-P-D024
ABCD-P-D0L5
ABCD—P-D0LG
ABCD-P-DO2T

IP0T11E6174S
30°07'10,31169°5
JP0709, 650475
JPOT0E, 5290175
30°07'08, 135145
30707, B5708S
30P07'06,553459"5
3P0706,33352°5
JP0T05,52373"5
FPO703, 6945275
3°0701,48519°5
30704, 205745
300701219445
30°06'59, 1540075
F06'55,14251"5
30P06'53, 325695
3IP06'51,69102"5
3070650, BEIEA"S
J0P06'48 457935
IP06'46,85142"5
FA05'38, 364045

Points
Longitude:
51°30'47 44485 W 436248 D52 BEETTIT.047
51°30'4 O0A00"W 436161580 6667784, 376
51°39'46 BO143"W 436134037 6567803,223
51°39'47,33632°W 436116,576 6667838,256
5173945, 772 76" W 436131583 6567E51.086
5153047 50641°W 436111,801 B56TE59,531
51°39'48 00695"W 436057 510 666787221
51°3047,A0312°W 436114393 BEETI06, 445
51°30'46 BO031"W 436125,205 567031435
51°39'45,01455°W 436177.639 G667IEE, 046
51°30'41 G14T6"W 436260,396 B663056,536
5153043 30060 W 436240, 486 B5EB065,075
51°39'42 53262°W 436243 15 6668064, 62
51°30'41 B3561"W 436259423 6668125, 20
51°30'40 E7997W 436265557 B665251,034
51°39'39,48949W 436323 B2 6565308,074
51°39'38,40951"W 436325729 6668352, 246
5153938 HITTW 436330776 B665389, 868
51°39'39,15818°W 436331648 6668457,038
51°39'38 50168"W 436345,717 BE6E507,502
51°40/32 BE510°W 434866 623 670607, 181

BASE_09

&

TP

Project Summary

Project name: 20171008_ROVERHp

Surveyor: Paulo Lopes

43,55
41,532
42633
41,693
42158
42,384
41,488
40117
44052
40,833
40,485
40,501

4237
39,522
39441
39,596
37,537
38 567
3BT
38303
55585

Grid Easting [m]  Grid Northing (m] Elevation [m] Std Dew e jm)

3037
0017

0,517
0,047
0181
0,367
0,009
0,206
011z
0,013
002
0175
0193
0,202

0,021
0,018
0324
0,016
004
0,013
0,021
001

84

Std Dewn [m)  Std Dewu jm] St Dev Hz m]

1892 3173
0,051 0024
0,253 0454
1644 1563
0042 0025
0,292 0708
0,265 0142
0,028 0018
0,027 0017
0,373 0354
0,385 041z
0,288 0511
0,045 0.026
0,051 0031
0,056 0035
0,478 1159
0,047 ooz
0,041 ooz
0,034 0.019
0,054 0031
0,025 0046

Comment: Levantamento realizado domingo, 08/10/17, contemplando wértices de limite, na divisa leste da EEA, juntos ao Arroic da M3e Anna.

Linear unit: Maters

MName Distance [m) Start Time
ABCD-P-0023-BASE_09 317782 O0B/10/2017 16:08
ABCD-P-0029-BASE_09 3106,97 OB 10/2017 15:49
ABCD-P-0030-BASE_09 070,03 OB 102017 1530
ABCD-P-0031-BASE 09 3030,92 08/10/2017 16:29
ABCD-P-0032-BASE 09 3025,34 0B10/2017 16:43
ABCD-P-0033-BASE_09 3005,57  OE/102017 15105
ABCD-P-0034-BASE_09 297E,54 OB 102017 14:53
ABCD-P-0035-BASE_ 09 2067,81 OBM10/2017 14:43
ABCD-P-00365-BASE_ 09 2045,62 0E/10/2017 14:34
ABCD-P-0037-BASE 09 2921,  0B/10/2017 1417
ABCD-P-0038-BASE_09 2B9E,15 OB 102017 13:51
ABCD-P-0039-BASE_09 2BE545  0B/10/2017 13:39
ABCD-P-0040-BASE 09 2BE3 17 OBM10/2017 13:45
ABCD-P-0041-BASE 09 2B34,69 0E/10/2017 13:29
ABCD-P-0042-BASE_09 2741,17 OB/10/2017 18:01
ABCD-P-0043-BASE_09 271238 0B/10/2017 1814
ABCD-P-0044-BASE_09 2676,03 0B10/2017 18:26
ABCD-P-0045-BASE 09 2647,13  0810/2017 18:42
ABCD-P-0045-BASE 09 2501,69  0E/10/2017 18:55
ABCD-P-0047-BASE_09 255842 OB/10/2017 19:09

GPS5 Observations
Duration Solution Type  Orbit
00:05:00 Float Precise
00:05:05 Fixed Precise
00:05:10 Float Precise
00:05:15 Float Precise
000500 Fived Precise
00:05:00 Float Precise
00:05:05 Fixed Precise
00:05:00 Fred Precise
000505 Fived Precise
00:05:45 Float Precise
00:05:10 Float Precise
00:05:05 Float Precise
00:05:00 Fred Precise
000505 Fived Precise
00:05:00 Fixed Precise
00:05:00 Float Precise
00:05:05 Fixed Precise
000505 Fived Precise
00:04:05 Fived Precise
00:05:25 Fixed Precise

W @ s s s e h @ s h oW h o Sh @ D@

GPS Satellites  GLONASS Satellites  PDOP

[0 (Y BT R T W R I ) TR TR = - I = T = TR = Y = R = T =]

Status
3,635 PostProcassed
2,71 PostProcessed
2,628 PostProcessed
3,859 PostProcassed
3,516 PostProcassed
3,277 PostProcassed
2,54 PostProcessed
2,123 PostProcessed
2,5 PostProcassed
6,7 PostProcassed
2,715 PostProcessed
2,47 PostProcessed
3,11 PostProcessed
2,092 PostProcessed
2,733 PostProcessed
2,402 postProcessed
2,199 PostProcessed
2,088 PostProcessed
1,907 PostProcassed
2,356 PostProcessed
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Project Summany

Project name: 20171103_ROVER tip

Surveyor: Paulo Lopes

85

Comment: Levantamento realizado sexta-feira, 03/11/17, contemplando pontos de controle para georreferenciamento de imagem de satélite usada no mapeamento de

uso do solo.
Linear unit: Maters
Datum: SIRGAS

Projection: UThSouth-Zone_22 : S4W to 48W

Name Latitude

FCZ1  30°07'07,6472075
PCZZ  30°07'10,15626"5
PC23  30°07'11,9669075
PC24 30°07'11,89215"5
PCZ5 30°07'05,83B06™S
POAL  30°04'26,55276"5

&

T,

Project Summary

Paoints

Longitude Grid Easting [m) Grid Morthing [m)
51°40°45 D91E1"W 434570,879 G666TESE,933
51"40/48, 30554"W A314E5,34 G657779,188
51°40'54,24313"W 434326,784 6667722,505
51°41'09,51104"W 43391B,206 6667722,359
51"41'10,17324"W 433890,355 G66700B,508
51°07"11,15324"W 48E457,544 6673004,055

Project name: 20171103_ROVER tp

Surveyor: Paulo Lopes

1,348
23,607
76,862
74,422
71,733
76,745

1,044
0,326

0,045
0,063
0,202
0,002

0429
0,103
0,045
0,064
0,075
0,001

0,556
0,183
0,004
0,152
0,128
0,002

Elevation [m) 5td Deve (m) 5td Devn(m) StdDevu(m) StdDevHz(m)

1,129
0,342

Ccomment: Levantamento realizado sexta-feira, 03/11/17, contemplando pontos de controle para georreferenciamento de imagem de satélite usada no
mapeamento de uso do solo.

Linear unit: Meaters

GRS Dbservations

GPS satellites  GLOMASS Satellites  PDOP
1,442 PostProcessed
1,556 PostProcessed
1,445 PostProcessed
2,174 PostProcessed

Name Distance [m) Start Time Duration  Solution Type Orbit
PCZ1-POAL 54152,94 03/11/20407 17:20 00:01:45 Float,Wide Lane  Broadcast
PCZ2-POAL 5424558 03/11/20107 1748 00006:25 Float,Wide Lane  Broadcast
PC23-POAL 544089 03/11/2047 18:17 0010010 Fixed,Wide Lane  Broadcast
PC24-POAL 5481571 03/11/2047 18:36 00006:10 Fixed,Wide Lane Broadcast
PC2Z5-POAL S54816,81 03/11/2047 1856 00004:00 Float,Wide Lane  Broadcast

I A

TOPCOm,

Project Summary

Project name: 20171104_ROVER ttp

Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizado sabado, 04/11/17, contemplando vértices de limite na divisa da EEA comi a BR-290.

Linear umit: Meters
Datum: SIRGAS

Projection: UTMSouth-Zone_22 : S4W to 48W

Name Latitude Longitude
ABCD-M-0001 30°06'27,78387°S  51°40'33,53176"W
ABCD-M-0004  30°06'13,50432"5  51°39'52,82070°W
ABCD-M-0005 30°06'27,87582"S  51°40'34,23836"W
ABCD-M-000B  30°06'24,17341%5  51°41'48 214B6°W
ABCD-P0078  30°06'16,43304"S  51°4000,38B04"W
ABCD-P-0079  30°06'25,68496"S  51°40'24,26022°W
ABCD-P-00S0  30°06'27,00216%S  51°40'20,05006"W
ABCD-P-0081  30°06'28,10630°5  51°40'39,20553"W
ABCD-P-00S2  30°06'2E,04776"S  51°40°41 30282°W
ABCD-P-0083  30°06'27,07349%5  51°40'SE,42591°W
ABCD-P-0084  30°06'24,64243"5  51°41'41 75693°W
BASE_Nova 30°0T'07,60133°5  51°40°43,00080°W

Grid Easting {m)
434872063
435959,712
434854069
432873,541
435757,947
435120,708
434992,764
434721,173
434662, 626
434206,483
433046,454
4325624,415

Grid Northing (m]

Points

6660085, 827
6669531, 767
6660082,888
6660184,952
G6604:40,400
6669153,131
6669110,598
6669075,002
6660076,456
6669103,729
6669171,567
6667858,663

61,689
31,748
61,577

27,07
35,254
55,782

55,51
59,131
59,852
43,259
25,554
79,855

e = I B R )

0,005
0,023
0,022

0,165

REEREE

Elevation jm) Std Deve(m) S5td Dewn[m)

0,005
0,017
0,016

0,06
0,016
0,022
0,016
0,016
0,016
0,016
0,016
0,016

L= - - O -

Status

2,042 PostProcessed

0,012
0,048
0,044
0,113
0,043
0,064
0,043
0,043
0,043
0,043
0,044
0,043

Std Devu (m) Std Dev Hz [m)
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Project Summary

Project name: 20171104 ROVERtip

Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizado sabado, 04/11/17, contemplando vértices de limite na divisa da EEA com a BR-290.

Linear unit: Maters

Mame
ABCD-M-D001-BASE_Nova
ABCD-M-D001-BASE_Nova
ABCD-M-D004-BASE_Nova
ABCD-M-D005-BASE_Nova
ABCD-M-D002-BASE_Nova
ABCD-P-0078-BASE_Nova
ABCD-P-0079-BASE_Nova
ABCD-P-0080-BASE_Nova
ABCD-P-0081-BASE_Nova
ABCD-P-0082-BASE_Nova
ABCD-P-0083-BASE_Nova
ABCD-P-0084-BASE_Nova

Distance {m)

~

TPy

Project Summary

ijEl:t nmame: 20171124 ROVER.ttp

Surveyor: Paulo Lopes
Comment: Levantaments reslizado sexta-feira, 24711717, contemalands wertices ce fmits na estrads interns da parte sul da EEA .

Linear unit: Mete
Catum: SIRGAS

rs

1252,3
1353 66
214103
124616
2197,91
1847 18
1387,05
130550

1220,8
121800
131432
054,16

Projection: UTMSouth-Zone 22 @ MW to 35W

Name Latitude
AECD-M-000L 30%06°27,7526475
AECD-M-0002 30°0724,3654175
AECD-M-0003 30%05°27.87373°5
AECD-P-DOEY  30%0631,74243°5
AECD-P-DOS5  30°06°40,13539"5
AECD-P-DOET  30706730,40443°5
AECD-P-DOSE  30%0E3LET0LE"S
AECD-P-D0S5  30°0E4,85393°5
AECD-P-D0S0  30%06736,10465°5
AECD-P-D0S1  30%06735,42403°5
ABCD-P-DOS2  30M0E7YS,34357°5
AECD-P-D0S3  30%06735,25872°5
AECD-P-D0S4  30%06°37,70733°5
ABCD-P-DOSS  30°06738,23647°5
AECD-P-DOSE  30%0712,33350°5
AECD-P-D0ST  30%0E31,60353°5
AECD-P-DOSE  30%0640,2234875
AECD-P-DOSS  30%0645,7404175
AECD-P-0400  30%06731,47383°5
AECD-P-0404 30706734, 4574775
AECD-P-0102  30%06733,0027E"5
AECD-P-0403  30%0673,33733°5
AECD-P-0404  30%0E33,9538475
AECD-P-0103  30%06733,07504°5
AECD-P-0106  30°06733,70442°5
AECD-P-0407  30%06735,B641875
AECD-P-0L08  30%0E37, 6035675
AECD-P-0409  30°0713,00411°5
POAL 30704725, 9927 6"

Lomgituds
31740033, 336527W
31°40°31 LFTTEW
31°40°'34,25383"W
31°40°34, BEERTW
31°20°'33, TOZIE"W
31°40°33, TOREE"W
31°40°33, FIETEW
31°40°34, EE513"W
31°40°36, L34 2E"W
31°40°37, 669 T0NW
31°40°43, 5409 TW
3174047, 4E364"W
31°40°48,33402"W
31°40°48, 734 TW
31°40°48,63105"W
31°40°35,459137W
31°40°36,43300"W
31°40°'34,39307W
31°40°34,24604"W
31°40°33,05733"W
31°40°33,44E81"W
31°40°36, 1 31B5"W
31°40°37,53714"W
31°40°44, IE106™W
31°20°'47,31392"W
31°40°48, T31IE"W
31°40°45,11242"W
34°40°49, 207 25"W
310711, 153 24"W

Start Time
04/11/2017 17:32 00:02:50 Fixed
04/11/2017 17:36 0020000 Fixed
04/11/2017 16:24 002015 Fixad
04/11/2017 17:58 00:01°55 Fixed
04/11/2017 20:14 0020000 Float
04/11/2017 16:54 D0-05-10 Fixed
04/11/2017 17:06 00:07-30 Fixed
04/11/2017 17:22 00205200 Fixed
04/11/2017 18:23 000505 Fixed
04/11/2017 18:30 00:05-50 Fixed
04/11/2017 18:44 00:05:20 Fixed
04/11/2017 19:15 D0-05-50 Fixed

GPS Ohservations

Duraticn  Solution Type

orbit GPs satellites  GLOMASS Satellites PDOP

Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast

[T - RN AT ]

LI - N RN |

3
&
&
6
5
6
3
&
6
5
&
5

86

Status
3,256 PostProcessed
2,696 PostProcessed
3,975 PostProcessed

2,36 PostProcessed

73,089 PostProcessed
3,315 PostProcessed
8,389 PostProcessed
2,776 PostProcessed
3,123 PostProcessed
3,071 PostProcessed

6,15 PostProcessed
2,855 PostProcessed

Grid Easting (m) Grid Northing (m) Elewvation (m) 5td Dev e (m) 5td Devnm) Std Devw[m] Std Dev Hz [m)

434872,526

434411 56
434853,601

43483733
434817,118

43487251
434868, 106
434847,%72
434808,477
434767,446
434553,358
434504,741
434476,343
434474,673
434477,028
434824,006
434797,%33
434853,913
434858, 154
434837,934

43482662
434808,438
434760,211
434587,%99
434503,521
434474,%08
434461, 283
434464,741
425457,544

6565083,336
B567333,072
G5E50E2,884
GEEESE3, TEL

BEEET03,18
S5EE3ED, 354
B656E313,333
6568251,13%
G5EE213,745
B656E203,672

GEE2X2E,33
656E203,876
B56E162,349

GEEE146,03
B56TT1Z,114
GEEESET, 935
SEEETOZ, 403
656E409,841
656E3TE,458
656E263,251
B5EE2LT,6EL
B656E231,117

GEEEZ16,TE
B5EE243,914
B562224,237
656E188,272
G5EELE3,448
656TESD,B43
S573004,033

52,033
56,000
51,842
51,514
71,660
73,223
74,478
76,542
77,431
76,277
77477
73,929
74,738
74,903
53,020
54,005
73,563
73,400
73,265
73,377
73,671
73,294
74,952
76,241
74,297
74,983
75,309
22,044
76,745

0015
0,016
0,109
0,284
1179
0,275
L EFIY
0,181
0412
0,283
0,247
0,364
0,058
0,053
0372
0,563
0,665
0352
0,102
0,430
0,142
0,164
0,105
0,108
0,051
0232
0,054
0,484
o002

0,021
0,049
0,423
0,074
0,377
0,078
0,431
0,442
0,221
0,143
0,144
0,220
0,088
0,070
0,154
0,451
0467
0,055
0111
0,431
0,433
0,491
0,154
0,493
0,141
0,451
0,074
0,089
0,004

0058 0,028
0,058 0,025
0,246 0,165
0,143 0,294
0,533 1,238
0,413 0,250
0,367 0,179
0,354 0,204
0,330 0,465
0,310 0,321
0308 0,225
0473 0,423
0,473 0,105
0,148 0,089
0,273 0,402
0,247 0,983
0,266 0,650
0,148 0,365
0,308 0,431
0341 0,124
0,347 0,155
0,344 0,221
0,350 0,189
0,364 0,187
0310 0,163
0302 0,277
0,467 0,051
0,148 0,202
o002 0,002
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Project Summary

ijl:l.'t mame: 20471124 ROVER.ttp

Surveyor: Paule Lopes
Comment: Levartamento reslizado sexta-feira, 24/11/17, contemaolanco vertices ge Emits na =strada intema da parte sul da EEA

Linear wnit: Meters

Hame
ABCTD-M-000E-FOAL
ABCT-M-0002-FOAL
ABCD-M-0003-FOAL
ABCT-M-0003-FOAL
ABCD-P-00B3-FOAL
ABLCT-P-O0BE-FOAL
ABCD-P-00B7-FOAL
ABLCTD-P-O0BE-FOAL
ABLD-P-00B5-FOAL
ABLCT-P-O090-FOAL
AECD-P-0091-FOAL
ABCTD-P-O092-FOAL
ABCD-P-0033-FOAL
ABCD-P-0094-FOAL
ABLCT-P-0093-FOAL
ABCD-P-009e—FOAL
ABCT-P-0097-FOAL
ABCTD-P-0092-FOAL
ABLCTD-P-0095-FOAL
ABCD-P-0100-FOAL
ABCT-P-0101-FOAL
ABCD-P-0102-FOAL
ABLCT-P-0103-FOAL
ABCD-P-0104-FOAL
ABCT-P-0103-FOAL
ABCD-P-0106-FOAL
ABCT-P-0107-FOAL
AECD-P-0108-FOAL
ABCT-P-0105-FOAL

&
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Project Summary

Distance |m)

5374835
14363,3
13766,3

53757,57

5375241

5383328

53804,24

5381748

53841,14

53853,44

53523,15

5443963

S4456,74

5421834

54229,02

54250,35

53805

535%3,03

53824,02

53821,38

5384,66

53852,32
135815

53531,22

54100,52

T4156,03

54221,42

54233,54

54277,73

Project name: 20171125_ROVER ttp

Surveyor: Paulo Lopes

comment: Levantamento realizado sabado, 25/11/17, contemplando vértices de limite, na divisa leste da EEA, juntos ao Arroio Mie Anna.

Linear unit: Maters
Datum: SIRGAS

start Time
24112017 17:16
24112017 18:33
24112017 16:36
24112017 16:48
24/11/2017 17:42
24/11/2017 1738
24/11/2017 18:14
24/11/2017 30034
24112017 20:27
24/11/2017 20020
24/11/2017 2011
24112017 15:36
24/11/2017 15:48
24112017 15:36
24112017 15:22
24/11/2017 15:11
24112017 17:48
24/11/2017 15:06
24112017 18:21
24112017 20038
24112017 20030
24112017 20024
24/11/2017 20016
24112017 20007
24/11/2017 20004
24112017 15:32
24/11/2017 15244
24112017 15:29
24112017 15:02

Duration

PS5 Observations

Solution Type
00:20040 Fied,Wide Lans
00:2430 Fined,Wide Lans
00:03:10 Fived,Wide Lans
0000313 Fied,Wide Lans
00:03703 Flost,Wide Lame
00:04-33 Float,Wids Lars
00:04:43 Float,Wide Lare
00:02:00 Fived,Wids Lans
00:02:00 Fixed,Wide Lans
00:02703 Float,Wids Lams
00:02:00 Float,Wide Lane
000455 Flost,Wide Lane
00:02:03 Flost,Wide Lame
00:09:10 Fived,Wide Lans
OO:DE:1S Fived,Wide Lans
00:09:05 Flost,Wide Lame
00:04:43 Flost,Wide Lane
00:04:25 Flost,Wide Lame
00:03:10 Flost,Wide Lane
0000235 Fined,Wide Lans
00:02:10 Fixed,Wide Lans
00:02703 Fined,Wide Lans
00:02:00 Fived,Wids Lans
00:02703 Fined,Wide Lans
00:02:00 Fived,Wids Lans
00:02-30 Fixed,Wide Lans
00:02:00 Float,Wids Lars
00:03:33 Fined,Wide Lans
00:03:30 Flost,Wide Lane

Orbit
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdoast
Erosdcast
Erosdoast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdcast
Erosdoast
Erosdcast

Projection: UThSouth-Zone_22 : S4W to 48W

Latitude
30°06'24,90878"S
30°06'24,62042"5
30°06'24,08515"S
30°06'20,36242"5
30°06'22,98405"S
30°06'21,87257°S
30°06'19,36342°5
30°06'18,74246"S
30°06'18,04232"5
30°06'16,92533"5
30°06'16,29916"S
30°06'14,79278"S
30°0707,60133"S

Longitude
51°39°45 SEGROMW
51'39'45,53?25' W
51°39°46,08773"W
51'39’53,19?51'\'\'
51'39’45,5!94?"\”
51'39’4?,?9355"1”
51°39'50, TT4TY"W
51'39’51,53592"1”
51'39’51,499?4"1”
51°39'51,90414"W
51'39’51,?985}‘_"1”
51'39’52,54WW
51°40°43 000w

Points
Grid Easting (m)  Grid Morthing {m)

436155,515 6660181 84S
436134124 66621590,598
436141,777 6669207,119
435951,007 6662320,606
436126,011 6660240,022
A436095,996 5669274,962
436015,762 6669351,119
435992,601 6669370,715

435090612 6660392 287
435082,688 6660426,503
4359E7,800 6562445, 508
435067,456 5660422,15
434624415 G567E58,663

GFS Satefiites  GLOMNASS Satellites  PDOP

35,001
35,085
67,176
-890,B45
31,011
33,188
33,15
37,354
33,06
34,079
33,747
30,193
79,855

L T T T T T I I I T B T I T T T I T B BN QT R |

Elevation (m) 5td Dev e {m)

0,023
0,023
27,351
13,651
0,821
0,784
0,493
1,058
0,452
1,283
0,857
0,754
0,022

B
]
B
]
]
3
3
]
7
7
8
]
8
8
]
7
]
3
3
B
]
7
]
B
]
B
]
8
B

Status
1,52 PostProcessed
1,66 FostProcessed

1,322 FostProcessed

1,609 FostProcessed

1,425 FostProcessed

1,692 FostProcessed
2,18 FostProcessed

1,383 FostProcessed

1,342 FostProcessed

1,428 FostProcessed

1,437 FostProcessed

1,37 FostProcessed

1,355 FostProcessed

1,462 PostProcessed

1,435 FostProcessed

1,557 PostProcessed

1,953 FostProcessed

2,042 PostProcessed

2,052 FostProcessed

1,5 FostProcessed

1,963 FostProcessed

1,317 FostProcessed

1,445 FostProcessed

1,328 FostProcessed

1,963 FostProcessed

1,323 FostProcessed

1,452 FostProcessed

1,324 FostProcessed

1,393 PostProcessed

0,017 0,040
0,017 0,047
23,011 22,20
9,134 75,023
0,774 1,422
0,739 1,198
0,454 0,717
1,516 8,419
0,397 1,676
0,584 0,763
0,387 0,875
0,535 0,206
0,016 0,043

87

Std Devn(m] Std Devu[m) Std Dev Hz (m)

0,028
0,029
35,743
16,425
1,128
1077
0,57
1,849
0,602
141
094
0,225
0,027
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Project Summary

Project name: 20171125_ROVERTtp
Surveyor: Paulo Lopes

Comment: Levantamento realizado sabado, 25/11/17, contemplando vértices de limite, na divisa leste da EEA, juntos ao Arroio M3e Anna.

Linear umit: Meters

Name Distance (m)
ABCD-P-0065-BASE_MNova 2024,83
ABCD-P-0067-BASE_Nova 2014,49
ABCD-P-0068-BASE_Nova 2030,73
ABCD-P-D063-BASE_MNova 22044
ABCD-P-0070-BASE_Nova 204223
ABCD-P-0071-BASE_MNova 2043,68
ABCD-P-D072-BASE_Mova 2041,67
ABCD-P-0073-BASE_Nova 2040,35
ABCD-P-0074-BASE_Mova 205E,83
ABCD-P-0075-BASE_Mova 2075,67
ABCD-P-0076-BASE_Nova 200356
ABCD-P-0077-BASE_MNova 2116,06

~

[LE e L)

Project Summary

Pn:ljl:ct mame: 20871126 ROVER.ttp
Surveyor: Peulo Lopes

Start Time
25/11/2017 13:44
25/11/2017 13:39
25/11/2017 1320
25/11/2017 13:08
25/11/2017 12:53
25/11/2017 12:43
25/11/2017 12:32
25/11/2017 12:23
25/11/2017 12:14
25/11/2017 12:05
25/11/2017 11:48
25/11/2017 11:36

GPS Observations

Duration Solution Type
00:05:00 Fixed
00:05:00 Fixed
00:04:55 Float
00:05:15 Code Diff
00:04:55 Float
00:04:55 Float
00:05:05 Float
00:05:25 Float
00:05:20 Float
00:04:30 Float
00:05:05 Float
00:05:00 Float

orbit
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast
Broadcast

GPS satellites

=l D0 WD WD D D0 DD oW

GLONASS Satellites

s I B - - - - T I - 1]

88

FDOP Status
3,051 PostProcessed
3,098 PostProcessed

104,787 PostProcessed

168,524 PostProcessed

19,805 PostProcessed
48,271 PostProcessed
178,205 PostProcessed
16,037 PostProcessed
16,26 PostProcessed
7,021 PostProcessed
6,696 PostProcessed
7,989 PostProcessed

Comment: Levantamento rasizado duminEn, 2511117, contemplando wirtices de limite, ra divice lests da EEA, jur'm:ls B0 Arroio Mis Anna =, pa divise ossts, jl.lm:l: Ao AT

Calomibo.

Linzar unit: Meters

Catum: SIRGAS

Projection: UTMSouth-Zone 22 : 34W to 48W

Puirrts
Name Latitade Longitude
AECD—-M-0007 30°0723,71147°5  31°42'09,37283°W 432318,938 B5ET2ET, 237 33,570
ABCD-P-D042 307064668424 31°39'38 3SSRE"W 435332,193 5568312,680 43,123
AECD-P-D04S 30°0643,72727°5 31"39'38,33798"W 435347, 934 EBE6E342,113 42,521
AECD-P-D030 30°0524,38033°5 31°39'37,55420°W 435362,302 EE6E3TT, 301 42,078
AECD-P-D031 30°06543,34123°5 31"39'38,40610°W 435334,038 EB562E13,380 43,324
AECD-P-D032 30°0542,30234"5  31"39'38,7E147"W 435340,253 B562E41,329 43,633
AECD—-P-D033 30°06'40,84318"5  J1"39'38,21321"W 435333,776 SEE2ESL,I03 42,588
AECD-P-D034 30°0639,62533"5  31"39'37,B0426™W 43536E,704 EB56ETI8,931 38,777
ABCD—-P-D035 30706739 58571°S 341°39'38,37904"W 435343,753 B6568731,031 40,507
AECD-P-D036 30°0635,73633"5  31"39'39,B4497°W 435311,379 B562E18,030 21,040
AECD-P-D037 30°0633,21174°5 31"39'30,39534"W 435230,939 EBEEEE63,4TE 20,714
AECD-P-DO03E 30°0634,06123°5  31"39'31,06302°W 43527E,140 6562500,820 43,535
AECD-P-D033 30°0632,35677°5  31"3941,E7738"W 435261, 3652 EB56E5T1,961 36,245
AECD—-P-DOE0  30°0E30,63328"5  J1"39'42 A8115W 435247, 768 565003 428 37,712
AECD-P-DOE1 30°0530,32742°5  31"39'42,E6542"W 435234,570 SEE50A3, 300 41 483
ABCD-P-DOEE 30°0ET2E907E6"S  341°39'43,40724"W 435214, 544 5565038,085 43724
AECD-P-DOE3 30°0625,63011"5  31°39'34,E2634"W 43517, 132 B565128,973 38,883
AECD-P-DOE4 30°0EI3,B7235°5  31"39'34,56165°W 435172, 300 B565152,283 38,222
AECD-P-DOES 30°0524,75454"5  31°39'43,E8625°W 435132,213 E565123,334 42,881
AECD-P-0110 30°0724,63303"5 31°42'09,32933"W 431315,233 ES567310,433 34,309
AECD—-P-0111 30°0724,36434"5  J1%47'11 24261°W 43LZ6E, 530 S5ET3LE, 388 33,122
AECD-P-0112 30°0723,05309"5 31°22'11,40332"W 4321264,109 B567357,453 33,733
ABCD-P-0413  30°0722,24278"S  31°472'D9,56722"W 432302370 5567394,842 32,500
AECD-P-0114 3070719982175 31°42'09,22127"W 432320,304 B567453,608 348,408
AECD-P-0113 30°0716,82403"5  31°42'09,33118"W 432318,359 B567350,843 33,847
AECD-P-0116 30°0711,11991"5 341°42'08,31926"W 432341,531 BEETT36,663 33,004
BASE Nowa 30°0707,60433"5  31°20°43,05090°W 434624,413 B5ETE3E,663 E4,138

0,668
0364
1168
o.oz4
0023
0023
ooz
0023
o022
0023
o.ozs
0472
0.E73

942
0.E1E
1123
0023
0.ozE
0971
0.ozE
0.3B4
1184
0,035
0.x23
0,061
0,284
ooz2

0,133

037
0,233
0,012
0,012
0,047
0,047
0,047
0,0ds
0,047
0,023

07y
0,531
0,347
0,273
1,078
0,047
0,012

oET

ooz
0,052
0,577
0,023
0,086
0,023
0,204
0,046

Grid Ensting (m) Grid Northing (m] Eevation (m) StdDeve (m) 5tdDevn(m) Std Devu(m) 5t Dev Hz (m)

0,313 0,621
0,577 0,349
1,453 1,435
0,088 0,03
0051 0,029
0,085 0,029
0,043 0,028
0,088 0,029
0,084 0,027
0,081 0,029
0492 0,033
0,793 0,225
2382 1,278
0,723 0,708
0574 0,422
2511 1,995
0,046 0,028
0,088 0,033
1166 1,192
0,093 0,034
0471 0,353
2,084 1,935
0062 0,045
0331 0,241
0491 0,065
0,395 0,435
0,043 0,027
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Project Summary

Fn:leL't name: 20471126 ROVER.ttp
Swreeyor: Paulo Lopes

Comment; Levantaments resbizado -:InminEn, 611717, contemplando wertioes de limite, ra diviss keste da EEA, junm:s 50 ArToic MEs Amna e, re divisa osste, jl.l'm:s 1]

Arroio Calomba.
Linear unit: Meters

Name Distance [m)
ABCD-M-0007-BASE Nowe 237664
ABCD-P-O04E-BASE Now 124834
ABCD-P-0045-BASE Move 12%3,22
ABDJ-F*JJ!D—BAEE_HDH 128183
ABCD-P-0031-BASE Move 1286,38
ABCD-P-O032-BASE Now 128738
ABCD-P-0033-BASE Move 152282
A.BDJ-F*JJ!#—BA‘S‘E_HDH 1543,02
ABCD-P-0033-BASE Move 153098
A.BDJ-F*JJ!E-—BAEE_HDH 1541 BE
ABCD-P-0037-BASE Mowe 154823
ABDJ-F*JJ!E»—BAEE_HDH 1533,83
ABCD-P-0035-BASE Mowe 195333
ABDJ-F*JJED—BAEE_HDH 15E8,84
ABCD-P-0061-BASE Nowe 1383,5%
ABDJ-F*JJEI—BAEE_HDH 1533,33
ABCD-P-0063-BASE Nowe 2006,7
ABCD-P-0064-BASE Move 218,67
ABCD-P-O0GE-BASE Now 20234
ABCD-P-0110-BASE Mowve 136875
ABCD-P-OL1L-BASE Now 22161
ABCD-P-0112-BASE Mowve 244224
ABm—Fﬂlil—BAiE_Huw 235931
ABCD-P-0114-BASE Mowve 2339,05
A.BDJ-F*J!.i!—BAiE_HnH 2326,38
ABCD-P-011E-BASE Mowe 2128738

Start Time
2EM1 /2017 1741
26/11/2017 14217
26/11/2017 1403
26112017 1333
26/11/2017 1341
26/11/2017 1331
260112017 1331
26/11/2017 13:14
26/11/2017 1306
26/11/2017 1246
26/11/2017 1237
26/11/2017 1228
26/11/2017 12-16
26/11/2017 1204
26/11/2017 11736
26011 /2017 11245
26/11/2017 1132
26/11/2037 14-11
26/11/2017 1132
26/11/2017 1733
26/11/2017 17243
26/11/2017 1752
26112017 1803
26/11/2017 1839
26/11/2017 1836
26/11/2017 1834

Orbit GPS Satellites

SPE Dbservations

Duration Solwtion Type

Q320003 Flost Erpadoast
Q0:03:20 Float Eiroadoast
00:03:00 Float Erpadcazt
00:04:35 Fixed Erpackast
00:03:00 Foed Erpadcast
00:03:00 Fiaed Erpackast
00:04-55 Fiaed Erpaccast
00:03:00 Fixed Erpackast
00:03:40 Fiaed Erpaccast
00:03:00 Fixed Erpackast
00203200 Faed Erpaccast
G3:03:10 Flost Erpadoast
00:03:00 Float Erpadoast
Q3:03:13 Flost Erpadoast
00:03-Z3 Float Erpadoast
Q3:03:00 Flost Erpadoast
00:04-53 Fiaed Eroaccast
00:03:F5 Foed Erpadcast
00:03:00 Float Eiroadoast
00:04-55 Foed Erpadcast
00:03:00 Float Eiroadoast
00:03:00 Float Erpadcazt
00:03:00 Fixed Erpackast
00:03:00 Code Difr Erpaccast
00:03:20 Fixed Erpackast
00:03:00 Float Erpadoast

LI IR I I T R R R - R I T T T T T T R I BT R T

GLOMNASS Satellites  FDOP Status

B
3
7
7
]
8
]
7
7
B
B
B
7
]
B
3
7
7
B
B
B
3
3
3
3
3

5,136 PostProcessed
4,593 PostProcessed
1351 PostProcessed
2,507 PostProcessad
149 PostProcessad
2,503 PostProcessed
3,51 PostProcessad
3,056 PostProcessad
3,507 PestProcessed
17,724 PostProcessed
37,018 PostProcessed
10,078 PostProcessed
E53F PostProcessed
4,028 PostProcessed
3,373 PostProcessed
3,553 PostProcessed
2476 PostProcessed
4,501 PostProcessad
3,636 PostProcessed
13,777 PostProcessed
3,058 PostProcessed
45 503 PostProcessed
7,302 PostProcessad
£.811 PestProcessed
2,539 PostProcessed
3,71B PostProcessed

89
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Project Summary

Fr\:ljl:ct name: 20471305 ROVER.ttp

Sl.f\'!'r'Df: Paulo Lopes

90

Comment: Levartaments reslizado sioaca, u!flz{i‘.",cnmmpmm pomitos e comtrole pam Eemefu':nciummtu uel"nuﬁzm de satalite ussds pars mapeamento de uso do solo.

Linzar unit: Mete
Catumc SIRGAS

rs

Projection: UTMSouth-Zone 22 : 34W to 45W

Hame
AECD-M-0004
HMECD-P-0187
AECD-P-0112
AECD-P-0119
SASE Nowm
PCOA
PLOZ
PLO3
PO
PCOS
PCDGE
PCO7
PLOE
PCO9
PC10
PCIL
PCIZ
PC13
PC1L
PCLS
PCLE
PCL7
PCLE
PC19
P20

Latitude:
30M0E 13 4505775
307057 04132°5
300ELTELTILS
30%06°15,43334°5
300707, 6043375
30%0E°L,3ETTAS
30M0E 42, BEITES
30%0E°39,24705°5
30°0EEE,95051"5
30%0E°36,17115°5
30%0EI, 34735
300707, 64475
300708, 3337075
30%07"11,B3TE0"5
30%07°05,95340°5
30°0E4E,53713°5
30%0E° 15, 4383775
I0°0E 24, 90031"5
EL o L TR EL
30M0E33, I2EET"5
30%0E° 42, BEIOSS
30%06°12,92723"5
30°0EET ITTI0S
300702, 2EEI TS
30°0716,430E1"5

Longitude
31°35'52, 51254"W
31°40° 29, 0TIETW
31°40°24, 19803"W
31°40'00, 395 24"W
31780043, IS0507W
31°40°34, TZIITW
31°80°33, B62337W
31°80°45, E3L1ETW
31°41'00, LOOIE"W
31°41'02, T0O543"W
31°41'04, 04354"W
31°40°43, BER04TW
31°40°46,36173"W
31°41'07, 2291 07W
31°41'10,32109"W
31°41'14, 4B574"W
31°35'99, LEGEA"W
31*39'38,3E071"W
31°35'36,3TTIIW
3173546, EELETW
31°35'57, 232 IE"W
31°39'41, DTATIVW
31°39'32,400973°W
31°35'35, 2ETIEVW
31*39'37, 291 64" W

43%960,153
434991, 574
435122358
435757,753
434624,415
434841305
434813,352
434843,529
434163,357
434093,708
434132,347
434574,%35
434537,246
433977,554
433893759

433780,73
435790,102
433B07,757
43%B6E, 751
435127509
435B47,147
435274,148
435710,514
435437591
435386,777

Prints

E5E5IIZAIT
E565110,311
E5E5L53,95
55654.40,421
EEETESEEES
EEE5036,265
EEEEELT, 356
E5EETILII
EEEETIEIET
E56EE23,002
E5EES34,822
EEETESTOL
EEETTET.AES
E567T24,389
EEETILE,033
EEEE440,953
E565440,861
EEESLILITE
E5E5190,135
EEEETLE,A04
EEEEELE,ESY
EEE5363,669
EEEETELELD
EEEE0EZEAL
EEETIVE,IEE

31,345
33,678

53,24
35,212
79,235
52,931
73,345
53,407
39,089
53,429
54,247
51,221
53,545
74,348
71,239
46,062
35,462
36,204
37,361
39,956

36,55
43,915
43,763
51,077
46,2238

0023
D0zE
0023
00zE
ooz2
ooz2

o022
0022
o022
o022
o022
0,023
o022
0,004
0022
0027
0023
o024
o024
0,023
o024
0022
0023
o024

0,047
o0z
0,047
ooz
0,046
0,046

0,045
0,015
0,045
0,047
0,045
0,021
0,045
0,002
0,015
0,021
0,047
0,045
0,045
0,047
0,045
0,015
0,047
0,043

oose
0037
ooag
032
0043
0043

0.043
oa0as
o.0as
o.04E
o.0as

0,08
o044

0,01
0u043
0U032
0043
oa0az
o.04E
o044
oa0az
oa0as
0043
0.031

Grid Ensting (m) Grid Morthing (m) Elevation (m) Std Deve(m) 5td Devn(m) Std Devu(m] Std Dev Hz [m)

0,029
0,032
0,029
0,033
0,027
0,027

0,027
0,027
0,027
0,028
0,028
0,033
0,028
0,002
0,027
0,034

002
0,023
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Project Summary

ijl:i:t mame: 20471205 ROVER.tip

Sunieyor: Paulo Lopes
Commant: Levartamants rasizsdo siosda, I]!l."!.!..fi'.",cnmemphnuu pontos de controle pam Eum\efu'us:iummtu uel"nuE!m de satalite uzads pars mapeamento de
s g sodo.

Linear unit: Meters

GPS Doservations

Hame Distamce [m) Start Time Duration Solution Type  Owhit GFS Satellites  GLOMASS Satellites  FDOP States
AECD-M-0004-BASE Nowve 214232 05/12/2017 1302 00:20:13 Fixed Eroadast 10 3 1,573 FostFrooessed
ABCD-P-0117-BASE Nowva 130315  05/12/2017 14:21 00:0%:20 Fined Eroadcast g 3 2,062 PostProcessed
ABCD-P-0112-BASE Mows 138846 05/12/2047 14:32 0008200 Fined Eroadast 2 3 1,844 PostFrocessed
ABCD-P-0115-BASE Now 154708  05/12/2017 14:43 00:03:03 Fixed Eroadast g £ 1,443 FostFrocessed
BASE Nowa-FCDL 149787 05/12/2047 14:10 O0:09:00 Fined Eroadast 2 3 2,183 PostFrocessed
BASE Mowva-FC03 E91,67  05/12/2017 1307 00:03:20 Fined Eroadast 5 g 1,273 PostFrocessed
BASE Nowa-FLD4 104704 05/12/2017 13:20 00:03:00 Fined Eroadoast 5 7 1,364 PostProcessed
BASE Nowa-FC03 110144  0S/12/2047 13:27 00:04-33 Fixed Eroadast 5 7 1,761 PostFrocessed
BASE Nowva-FLOE 118134 05/12/2017 13:36 000330 Fined Eroadcast 5 7 1,00 PostProcessed
BASE_Nowa-FCO7 32,88 DSY12/2017 12-17 00:0343 Fied Erpadcast L] g 1,842 PostFroosssed
BASE Nova-FLOE 106,33 09122007 11:20 00:03:33 Fined Eroaccast g 7 2,004 PostProcessed
BASE Mowa-FLOS ES0.81  05/12/2017 11241 00:03:0% Fined Eroadoast g £ 1,843 PostProcessed
BASE Mowva-FrL0 733,4  05/12/2017 18°33 O:02:20 Fined Eroadast g & 2,067 PostFrocessed
BASE MWowa-FL10 733,22 05122047 11°38 O0:04:4% Fined Eroadoast g £ 2,133 PostProcessed
BASE Mowva-Fr1L 102376 0S/12/2017 12:14 00:08:10 Fixed Eroadast & 5 1,806 PostFrooessed
BASE Nowa-FL12 196612  05/12/2017 14:32 00:03:13 Fined Eroadcast g & 1,711 PostProcessed
BASE_Nowa-FC13 178418 D9M12/2047 1332 00:0333 Fiesd Erpadcast g €& 1,938 PostFroosssed
BASE Nova-FL14 1822,2  09/12/2017 1340 00:03200 Fined Eroaccast 7 3 1,445 PostFrocessed
BASE Mowm-FL13 1835,34  05/12/2047 1604 000639 Fiued Eroadoast 7 3 2,108 PostFrocessed
BASE Mowva-FLLE 144305  05/12/2017 13:31 00:03:10 Fixed Eroadast 7 & 1,353 FostFrocessed
BASE Nowa-FL17 237388 0S/12/2047 16:20 00:09:00 Fined Eroadoast E E 2,195 PostFrocessed
BASE Mowva-FL1E 240114  0S/12/2017 16:32 00:04-33 Fined Eroadast 7 & 1,831 PostFropessed
BASE Nowa-FL15 1822,7  05/12/2017 16:42 00:03:33 Fined Eroaccast 7 & 1,954 PostFrocessed
BASE Wowva-FL20 178265 O0912/2017 16233 000433 Fiesd Erpadcast T 3 1,734 PostFroosssed
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APENDICED - Planilha de Dados Cartogréaficos — SIGEF

Tabela de Perimetro

Sisiema de referéncia
SIRGAS2000
ABCD-M-0002 434411 560 0,02 BEETRASOTZ 0,02 85000 0,05 LA I
ABCD-P-0006 434589 815 oM BBETI40E08 0,01 768,719 0,03 PG2
ABCD-P-0007 435153 939 0,006 BBETI51242 0,004 51,648 0,0 PG2
ABCD-P-0008 435751 804 0,0 BEET364,857 0,01 51,217 0,03 PG2
ABCD-M-0003 436283 953 0,m BBETATE,302 0,0 44344 0,03 PG1
ABCD-P-0009 436278279 0,858 BEETI08A425 0518 43779 1,800 PG2
ABCD-P-0010 436287 953 0,352 BEETA36445 0,230 50,256 0g27 PG2
ABCD-P-0011 436297 30 0,416 BBET4IT350 0,341 50,487 1,459 PG2
ABCD-P-0012 436309 366 0.783 BEET4B5473 0,502 55,001 1,605 PG2
ABGD-P-0013 436304,114 0.266 BBETS17 808 0,158 43,164 0,459 PG2
ABCD-P-0014 435307,158 0,428 BBETE27 364 0,239 44995 0,537 PG2
ABCD-P-0018 435282796 0,776 BEETSADE2T 0314 43884 0397 PG2
ABCD-P-0017 435288 597 0,08 BBETHAT. 737 0,163 44033 045 PG2
ABCD-P-0018 435256 621 1,013 BBETS49311 0,880 49215 1952 PG2
ABCD-P-0019 436253 485 1,112 BBETST1673 0,544 42062 1499 PG2
ABCD-P-0020 436267 A09 0,278 BBETSTEE4D 0,10 435653 0,179 PG2
ABCD-P-0021 436241 672 0,506 BEETSEE,TEE 0,172 43545 0,309 PG2
ABCD-P-0022 436248 414 0,660 BBETEOT 431 0,250 43 483 0824 PG2
ABCD-P-0023 436244 989 0,333 BEETE3E,632 0,08 43,600 0,152 PG2
ABCD-P-0024 436274 681 0,935 BBETE53,101 0,302 44 B53 0892 PG2
ABGD-P-0026 436251142 0,671 0,09 44 BBS 0271 PG2
ABCD-P-0027 436230951 0,960 666TE09,111 o,m 43,200 0,09 PG2
ABCD-P-0029 435181,980 002 0,02 41,532 0,05 PG2
ABCD-P-0030 435134,087 0,428 6B6TBO3,223 0,181 42533 0253 PG2
ABCD-P-0031 435116576 2,537 0,387 41593 1544 PG2
ABCD-P-0032 435131583 0,02 BBETES10BE 0,02 42,158 0,04 PG2
ABCD-P-0033 435111,901 0,677 BBETESOS31 0206 42384 0202 PG2
ABCD-P-0034 435097 810 0,09 BBETEET 221 0,112 41488 0,269 PG2
ABCD-P-0035 435114393 om 0,0 o117 0,03 PG2
ABCD-P-0036 436125 295 o.M BEETA1 A35 0,01 44,052 0,03 PG2
ABCD-P-0037 436177839 0,307 0,175 40,833 0373 PG2
ABCD-P-0038 436260 396 0,364 66EBOSE536 0,193 0, PG2
ABGD-P-0039 436249 486 0,480 666BOES,075 0,202 40,901 0,288 PG2
ABGD-P-0040 436243815 0.02 0,02 42370 0,05 PG2
ABGD-P-0041 436250423 002 6668128.200 33,022 0,05 PG2
ABCD-P-0042 436286,957 002 6668251,934 0,02 39,441 0,06 PG2
ABCD-P-0043 435323 844 1,094 6668308074 0,384 30598 0478 PG2
ABCD-P-0044 435325729 0,02 6668352248 0,02 a7 937 0,05 PG2
ABCD-P-0045 436330776 om 0,0 38,067 0,04 PG2
ABCD-P-0046 435331 848 om 66EB4ST030 0,01 38731 0,03 PG2
ABCD-P-D047 43EUETT 0,02 6BEBSOT 502 0,02 38,303 0,05 PG2
ABCD-P-0048 4356352 195 0,364 BBBBS1ZEB0 0370 43182 0877 PG2
ABCD-P-0049 436347 854 1,168 B6668542,113 0,835 4204 1,453 PG2
ABCD-P-0050 436362 302 0.02 BBEB5TT 501 0,02 42076 0,05 PG2
ABCD-P-0051 436351058 0.02 B66BE15,5B0 0,02 43384 0,05 PG2
ABCD-P-0052 436340 863 0.02 B66BE41,320 0,02 43653 0,05 PG2
ABGD-P-0053 436355776 0.02 666BE92.503 0,02 42 986 0,05 PG2
ABCD-P-D054 435385 504 0,02 6B6BT23.931 002 38,777 005 PG2
ABCD-P-D055 435345763 0,02 6BEETIT0A1 002 40,907 004 PG2
ABCD-P-D058 435311,379 0,02 66EBE1E050 0,02 41,010 0,08 PG2
ABCD-P-0057 438200,939 0,03 BEEBBES ATE 0,03 40714 0192 PG2
ABCD-P-0058 436278,140 0472 BEEBO00B20 0,750 43036 0,795 PG2
ABCD-P-0053 436261 562 0,875 6668951,961 0,831 2982 PG2
ABCD-P-000 435247 768 0,480 6660005488 0,517 T4 07 PG2
ABCD-P-0081 436234 B0 0,315 BBEO01S505 0279 41469 0574 PG2
ABCD-P-D062 436214644 1123 BBEO0SI0BE 1,076 24724 2511 PG2
ABCD-P-0063 436176,252 0,02 6660128,970 0,02 34,869 0,05 PG2
ABGCD-P-0064 436172,500 0,03 6660152283 002 33222 0,05 PG2
ABCD-P-0085 435155515 0,02 6660181845 0,02 35,901 005 PG2
ABCD-P-D066 435152315 0,971 BBEO1BS344 0,620 42 861 1,186 PG2
ABCD-P-D0BT 436134124 0,02 66EO100598 0,02 5,085 005 PG2
ABCOD-P-O070 435126011 0821 0774 1,011 1422 PG2
ABGD-P-0071 436095,996 0,784 BEEIZT. 0730 33,188 1,188 PG2
ABCD-P-0072 438015762 0,493 6660351,119 0454 33,150 0717 PG2
ABCD-P-0073 435002 1,058 BBBAITOTIS 1516 7354 BA19 PG2
ABCD-P-D074 435996120 0,452 6BBQ302287 0,307 33060 1,678 PG2
ABCD-P-OO7TS 435082 588 1,283 6660428503 0,584 34079 0,783 PG2
ABCD-P-O076 435087 809 6660445808 0,387 3747 0875 PG2
ABCD-P-0077 435067 456 0,754 B6660402,150 0,535 30,193 0,908 PG2
ABCD-M-D004 435059712 002 6660531767 0,02 31,748 004 PG2
ABCD-P-D078 435757 947 0,02 002 5,254 004 PG2
ABCD-P-D079 435120708 0,08 6669153131 0,02 55782 0,08 PG2
ABCD-P-00B0 434002 764 002 6660110,508 002 55,510 004 PG2
ABGD-M-D001 434872 963 0,005 0,005 61,689 oom PG1
ABCD-P-00BS 434837,950 0,284 6668083764 0,07 61914 0,143 PG2
ABCD-P-D0BT 434872 510 0,279 0,08 73223 0,113 PG2
ABCD-P-D0BS 434885 106 0,121 6BBRITZSET 0,131 74178 0357 PG2
ABCD-P-0089 434847 572 0,141 B666B251,155 0,148 76,548 0,354 PG2
ABCD-P-0090 434808 477 0412 BBEB213,746 0,221 77 431 0,330 PG2
ABCD-P-0091 434767 A48 BEEB203E72 0,149 76,217 0310 PG2
ABCD-P-0092 434553 968 0,247 6BBR229.350 0,144 TTATT 0,308 PG2
ABCD-P-0093 434504741 0,364 BBBR20S8T6 0220 75528 0475 PG2
ABCD-P-0094 434476 943 0,06 6EEE162340 0,09 74738 0,173 PG2
ABCD-P-0095 434471 673 0,06 B668146,030 0,07 74503 0,148 PG2
ABCD-P-0096 434477028 0372 BBETT12,114 0,154 83,020 0273 PG2
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APENDICE E — Memorial Descritivo da Parcela B/Gleba Sul

MEMORIAL DESCRITIVO

Proprietario: Universidade Federal do Rio Grande do Sul - UFRGS

Propriedade: Estacdo Experimental Agronémica - Gleba Sul/Parcela B

Local: Eldorado do Sul Comarca: Eldorado do Sul UF: RS
Perimetro: 7.763,330 m Area: 306,4896 ha Matricula:
DESCRICAO

O perimetro do imével descrito abaixo, estd georreferenciado no Sistema
Geodésico Brasileiro, e tem inicio no marco denominado ABCD-M-0002de
coordenadas Plano Retangulares Relativas, Sistema U T M - Datum SIRGAS 2000,
Este (X) 434.411,66 m e Norte (Y) 6.667.335,07 m referentes ao meridiano central
51°00"; dai, confrontando com N&o Identificado, com azimute de 89°11' e distancia
de 278,32 m, segue até o ponto ABCD-P-0006 de coordenada Norte (Y)
6.667.340,61 m, Este (X) 434.689,82 m ; dai, confrontando com N&o ldentificado,
com azimute de 89°01' e distancia de 464,43 m, segue até o ponto ABCD-P-0007 de
coordenada Norte (Y) 6.667.351,24 m, Este (X) 435.153,94 m ; dai, confrontando
com Na&o ldentificado, com azimute de 89°01' e distancia de 598,21 m, segue até o
ponto ABCD-P-0008 de coordenada Norte (Y) 6.667.364,86 m, Este (X) 435.751,80
m ; dai, confrontando com N&o ldentificado, com azimute de 88°52' e distancia de
532,53 m, segue até o marco ABCD-M-0003 de coordenada Norte (Y) 6.667.378,39
m, Este (X) 436.283,95 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
344°30' e distancia de 20,83 m, segue até o ponto ABCD-P-0009 de coordenada
Norte (Y) 6.667.398,43 m, Este (X) 436.278,28 m ; dai, confrontando com Arroio
Mé&e Anna, com azimute de 14°36' e distancia de 39,27 m, segue até o ponto ABCD-
P-0010 de coordenada Norte (Y) 6.667.436,45 m, Este (X) 436.287,95 m ; dai,
confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 85°13' e distancia de 9,99 m,
segue até o ponto ABCD-P-0011 de coordenada Norte (Y) 6.667.437,36 m, Este (X)
436.297,91 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 13°44' e
distancia de 49,48 m, segue até o ponto ABCD-P-0012 de coordenada Norte (Y)
6.667.485,47 m, Este (X) 436.309,37 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 351°04' e distancia de 32,79 m, segue até o ponto ABCD-P-0013 de
coordenada Norte (Y) 6.667.517,81 m, Este (X) 436.304,11 m ; dai, confrontando
com Arroio Mae Anna, com azimute de 18°04' e distancia de 10,01 m, segue até o
ponto ABCD-P-0014 de coordenada Norte (Y) 6.667.527,36 m, Este (X) 436.307,16
m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 298°56' e distancia de
27,74 m, segue até o ponto ABCD-P-0016 de coordenada Norte (Y) 6.667.540,63 m,
Este (X) 436.282,80 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
39°52' e distancia de 9,23 m, segue até o ponto ABCD-P-0017 de coordenada Norte
(Y) 6.667.547,74 m, Este (X) 436.288,69 m ; dai, confrontando com Arroio Mae
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Anna, com azimute de 273°08' e distancia de 32,12 m, segue até o ponto ABCD-P-
0018 de coordenada Norte (Y) 6.667.549,31 m, Este (X) 436.256,62 m ; dai,
confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 352°22' e distancia de 22,59 m,
segue até o ponto ABCD-P-0019 de coordenada Norte (Y) 6.667.571,67 m, Este (X)
436.253,49 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 63°43' e
distancia de 15,58 m, segue até o ponto ABCD-P-0020 de coordenada Norte (Y)
6.667.578,65 m, Este (X) 436.267,41 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 287°52' e distancia de 27,00 m, segue até o ponto ABCD-P-0021 de
coordenada Norte (Y) 6.667.586,77 m, Este (X) 436.241,67 m ; dai, confrontando
com Arroio Mae Anna, com azimute de 18°24' e distancia de 21,71 m, segue até o
ponto ABCD-P-0022 de coordenada Norte (Y) 6.667.607,43 m, Este (X) 436.248,41
m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de 354°05' e distancia de
31,42 m, segue até o ponto ABCD-P-0023 de coordenada Norte (Y) 6.667.638,63 m,
Este (X) 436.244,99 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
64°14' e distancia de 33,08 m, segue até o ponto ABCD-P-0024 de coordenada
Norte (Y) 6.667.653,19 m, Este (X) 436.274,68 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 287°23' e distancia de 24,63 m, segue até o ponto
ABCD-P-0026 de coordenada Norte (Y) 6.667.660,40 m, Este (X) 436.251,14 m ;
dai, confrontando com Arroio M&e Anna, com azimute de 332°45' e distancia de
43,68 m, segue até o ponto ABCD-P-0027 de coordenada Norte (Y) 6.667.699,11 m,
Este (X) 436.230,95 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
330°28' e distancia de 98,35 m, segue até o ponto ABCD-P-0029 de coordenada
Norte (Y) 6.667.784,38 m, Este (X) 436.181,98 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 291°47' e distancia de 51,52 m, segue até o ponto
ABCD-P-0030 de coordenada Norte (Y) 6.667.803,22 m, Este (X) 436.134,04 m ;
dai, confrontando com Arroio M&e Anna, com azimute de 333°50' e distancia de
39,18 m, segue até o ponto ABCD-P-0031 de coordenada Norte (Y) 6.667.838,26 m,
Este (X) 436.116,58 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
49°46' e distancia de 19,74 m, segue até o ponto ABCD-P-0032 de coordenada
Norte (Y) 6.667.851,09 m, Este (X) 436.131,58 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 293°34' e distancia de 21,41 m, segue até o ponto
ABCD-P-0033 de coordenada Norte (Y) 6.667.859,53 m, Este (X) 436.111,90 m ;
dai, confrontando com Arroio Md@e Anna, com azimute de 333°20' e distancia de
31,08 m, segue até o ponto ABCD-P-0034 de coordenada Norte (Y) 6.667.887,22 m,
Este (X) 436.097,81 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
41°05' e distancia de 25,41 m, segue até o ponto ABCD-P-0035 de coordenada
Norte (Y) 6.667.906,45 m, Este (X) 436.114,39 m ; dai, confrontando com Arroio
M&e Anna, com azimute de 23°56' e distancia de 27,25 m, segue até o ponto ABCD-
P-0036 de coordenada Norte (Y) 6.667.931,44 m, Este (X) 436.125,30 m ; dai,
confrontando com Arroio M&e Anna, com azimute de 43°10' e distancia de 77,27 m,
segue até o ponto ABCD-P-0037 de coordenada Norte (Y) 6.667.988,05 m, Este (X)
436.177,84 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 50°39' e
distancia de 107,30 m, segue até o ponto ABCD-P-0038 de coordenada Norte (Y)
6.668.056,54 m, Este (X) 436.260,40 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 308°23' e distancia de 13,83 m, segue até o ponto ABCD-P-0039 de
coordenada Norte (Y) 6.668.065,08 m, Este (X) 436.249,49 m ; dai, confrontando
com Arroio Mae Anna, com azimute de 265°57' e distancia de 5,69 m, segue até o
ponto ABCD-P-0040 de coordenada Norte (Y) 6.668.064,62 m, Este (X) 436.243,82
m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de 14°05' e distancia de
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65,56 m, segue até o ponto ABCD-P-0041 de coordenada Norte (Y) 6.668.128,29 m,
Este (X) 436.259,42 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
12°53' e distancia de 126,71 m, segue até o ponto ABCD-P-0042 de coordenada
Norte (Y) 6.668.251,93 m, Este (X) 436.286,96 m ; dai, confrontando com Arroio
M&e Anna, com azimute de 33°37' e distancia de 67,20 m, segue até o ponto ABCD-
P-0043 de coordenada Norte (Y) 6.668.308,07 m, Este (X) 436.323,84 m ; dai,
confrontando com Arroio Md&e Anna, com azimute de 02°48' e distancia de 44,24 m,
segue até o ponto ABCD-P-0044 de coordenada Norte (Y) 6.668.352,25 m, Este (X)
436.325,73 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 07°56' e
distancia de 37,96 m, segue até o ponto ABCD-P-0045 de coordenada Norte (Y)
6.668.389,87 m, Este (X) 436.330,78 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 01°15' e distancia de 67,21 m, segue até o ponto ABCD-P-0046 de
coordenada Norte (Y) 6.668.457,04 m, Este (X) 436.331,85 m ; dai, confrontando
com Arroio Mae Anna, com azimute de 16°43' e distancia de 52,64 m, segue até o
ponto ABCD-P-0047 de coordenada Norte (Y) 6.668.507,50 m, Este (X) 436.346,72
m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de 47°00' e distancia de
7,54 m, segue até o ponto ABCD-P-0048 de coordenada Norte (Y) 6.668.512,68 m,
Este (X) 436.352,20 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de
352°08' e distancia de 29,75 m, segue até o ponto ABCD-P-0049 de coordenada
Norte (Y) 6.668.542,11 m, Este (X) 436.347,95 m ; dai, confrontando com Arroio
M&e Anna, com azimute de 22°24' e distancia de 38,20 m, segue até o ponto ABCD-
P-0050 de coordenada Norte (Y) 6.668.577,50 m, Este (X) 436.362,30 m ; dai,
confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 343°52' e distancia de 39,72 m,
segue até o ponto ABCD-P-0051 de coordenada Norte (Y) 6.668.615,58 m, Este (X)
436.351,06 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 338°41' e
distancia de 27,70 m, segue até o ponto ABCD-P-0052 de coordenada Norte (Y)
6.668.641,33 m, Este (X) 436.340,86 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 16°35' e distancia de 53,34 m, segue até o ponto ABCD-P-0053 de
coordenada Norte (Y) 6.668.692,50 m, Este (X) 436.355,78 m ; dai, confrontando
com Arroio Mae Anna, com azimute de 16°19' e distancia de 38,95 m, segue até o
ponto ABCD-P-0054 de coordenada Norte (Y) 6.668.729,93 m, Este (X) 436.366,50
m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 273°18' e distancia de
20,78 m, segue até o ponto ABCD-P-0055 de coordenada Norte (Y) 6.668.731,03 m,
Este (X) 436.345,76 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
338°46' e distancia de 93,62 m, segue até o ponto ABCD-P-0056 de coordenada
Norte (Y) 6.668.818,05 m, Este (X) 436.311,38 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 337°01' e distancia de 51,64 m, segue até o ponto
ABCD-P-0057 de coordenada Norte (Y) 6.668.865,48 m, Este (X) 436.290,94 m ;
dai, confrontando com Arroio Md@e Anna, com azimute de 340°25' e distancia de
37,62 m, segue até o ponto ABCD-P-0058 de coordenada Norte (Y) 6.668.900,82 m,
Este (X) 436.278,14 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
342°22' e distancia de 53,76 m, segue até o ponto ABCD-P-0059 de coordenada
Norte (Y) 6.668.951,96 m, Este (X) 436.261,56 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 345°52' e distancia de 55,31 m, segue até o ponto
ABCD-P-0060 de coordenada Norte (Y) 6.669.005,49 m, Este (X) 436.247,77 m ;
dai, confrontando com Arroio M&e Anna, com azimute de 307°45' e distancia de
16,49 m, segue até o ponto ABCD-P-0061 de coordenada Norte (Y) 6.669.015,51 m,
Este (X) 436.234,67 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
335°38' e distancia de 47,97 m, segue até o ponto ABCD-P-0062 de coordenada
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Norte (Y) 6.669.059,09 m, Este (X) 436.214,64 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 331°32' e distancia de 79,79 m, segue até o ponto
ABCD-P-0063 de coordenada Norte (Y) 6.669.128,98 m, Este (X) 436.176,25 m ;
dai, confrontando com Arroio Md@e Anna, com azimute de 351°11' e distancia de
23,62 m, segue até o ponto ABCD-P-0064 de coordenada Norte (Y) 6.669.152,28 m,
Este (X) 436.172,50 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
330°26' e distancia de 34,09 m, segue até o ponto ABCD-P-0065 de coordenada
Norte (Y) 6.669.181,85 m, Este (X) 436.155,52 m ; dai, confrontando com Arroio
M&e Anna, com azimute de 323°48' e distancia de 4,35 m, segue até o ponto ABCD-
P-0066 de coordenada Norte (Y) 6.669.185,34 m, Este (X) 436.152,92 m ; dai,
confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 286°01' e distancia de 19,53 m,
segue até o ponto ABCD-P-0067 de coordenada Norte (Y) 6.669.190,60 m, Este (X)
436.134,12 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 351°09' e
distancia de 50,98 m, segue até o ponto ABCD-P-0070 de coordenada Norte (Y)
6.669.240,92 m, Este (X) 436.126,01 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 318°56' e distancia de 45,37 m, segue até o ponto ABCD-P-0071 de
coordenada Norte (Y) 6.669.274,96 m, Este (X) 436.096,00 m ; dai, confrontando
com Arroio Mde Anna, com azimute de 313°50' e distancia de 110,69 m, segue até o
ponto ABCD-P-0072 de coordenada Norte (Y) 6.669.351,12 m, Este (X) 436.015,76
m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 310°34' e distancia de
30,35 m, segue até o ponto ABCD-P-0073 de coordenada Norte (Y) 6.669.370,72 m,
Este (X) 435.992,60 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna, com azimute de
09°35' e distancia de 21,86 m, segue até o ponto ABCD-P-0074 de coordenada
Norte (Y) 6.669.392,29 m, Este (X) 435.996,12 m ; dai, confrontando com Arroio
Méae Anna, com azimute de 338°58' e distancia de 36,85 m, segue até o ponto
ABCD-P-0075 de coordenada Norte (Y) 6.669.426,59 m, Este (X) 435.982,69 m ;
dai, confrontando com Arroio M&e Anna, com azimute de 15°09' e distancia de 19,97
m, segue até o ponto ABCD-P-0076 de coordenada Norte (Y) 6.669.445,90 m, Este
(X) 435.987,81 m ; dai, confrontando com Arroio Mae Anna, com azimute de 336°35'
e distancia de 50,53 m, segue até o ponto ABCD-P-0077 de coordenada Norte (Y)
6.669.492,15 m, Este (X) 435.967,46 m ; dai, confrontando com Arroio Mde Anna,
com azimute de 349°16' e distancia de 40,40 m, segue até o marco ABCD-M-0004
de coordenada Norte (Y) 6.669.531,77 m, Este (X) 435.959,71 m ; dai, confrontando
com BR-290, com azimute de 245°58' e distancia de 221,56 m, segue até o ponto
ABCD-P-0078 de coordenada Norte (Y) 6.669.440,41 m, Este (X) 435.757,95 m ;
dai, confrontando com BR-290, com azimute de 246°04' e distancia de 699,24 m,
segue até o ponto ABCD-P-0079 de coordenada Norte (Y) 6.669.153,13 m, Este (X)
435.120,71 m ; dai, confrontando com BR-290, com azimute de 251°56' e distancia
de 134,88 m, segue até o ponto ABCD-P-0080 de coordenada Norte (Y)
6.669.110,60 m, Este (X) 434.992,76 m ; dai, confrontando com BR-290, com
azimute de 258°38' e distancia de 122,39 m, segue até o marco ABCD-M-0001 de
coordenada Norte (Y) 6.669.085,83 m, Este (X) 434.872,96 m ; dai, confrontando
com Estrada Vicinal, com azimute de 196°20' e distancia de 127,04 m, segue até o
ponto ABCD-P-0085 de coordenada Norte (Y) 6.668.963,76 m, Este (X) 434.837,95
m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 184°56' e distancia de
259,51 m, segue até o ponto ABCD-P-0086 de coordenada Norte (Y) 6.668.705,16
m, Este (X) 434.817,12 m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de
170°22' e distancia de 320,53 m, segue até o ponto ABCD-P-0087 de coordenada
Norte (Y) 6.668.389,59 m, Este (X) 434.872,51 m ; dai, confrontando com Estrada
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Vicinal, com azimute de 185°08' e distancia de 76,34 m, segue até o ponto ABCD-P-
0088 de coordenada Norte (Y) 6.668.313,55 m, Este (X) 434.866,11 m ; dai,
confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 196°52' e distancia de 65,10 m,
segue até o ponto ABCD-P-0089 de coordenada Norte (Y) 6.668.251,16 m, Este (X)
434.847,57 m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 226°35' e
distancia de 54,13 m, segue até o ponto ABCD-P-0090 de coordenada Norte (Y)
6.668.213,75 m, Este (X) 434.808,48 m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com
azimute de 256°33' e distancia de 42,28 m, segue até o ponto ABCD-P-0091 de
coordenada Norte (Y) 6.668.203,67 m, Este (X) 434.767,45 m ; dai, confrontando
com Estrada Vicinal, com azimute de 277°11' e distancia de 215,09 m, segue até o
ponto ABCD-P-0092 de coordenada Norte (Y) 6.668.229,35 m, Este (X) 434.553,97
m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 244°50' e distancia de
54,56 m, segue até o ponto ABCD-P-0093 de coordenada Norte (Y) 6.668.205,88 m,
Este (X) 434.504,74 m ; dai, confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de
212°53' e distancia de 51,64 m, segue até o ponto ABCD-P-0094 de coordenada
Norte (Y) 6.668.162,35 m, Este (X) 434.476,94 m ; dai, confrontando com Estrada
Vicinal, com azimute de 198°16' e distancia de 17,16 m, segue até o ponto ABCD-P-
0095 de coordenada Norte (Y) 6.668.146,03 m, Este (X) 434.471,67 m ; dai,
confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 179°37' e distancia de 434,13 m,
segue até o ponto ABCD-P-0096 de coordenada Norte (Y) 6.667.712,11 m, Este (X)
434.477,03 m ;

Finalmente do ponto ABCD-P-0096 segue até o marco ABCD-M-0002, (inicio
da descricdo), confrontando com Estrada Vicinal, com azimute de 189°50'10", e
distancia de 382,66 m, fechando assim o perimetro acima descrito.

Observacgoées:
A planta anexa é parte integrante deste memorial descritivo.

Credenciamento INCRA: ABCD

|Data  12/01/2018 | Confere | Visto
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10. ANEXOS

ANEXO A — Relatorio de Informacéo da Estacdo POAL da RBMC

REMC - Rede Brasileira de Monitoramento Continuo dos Sistemas GHNSS

:H.IBGE Relatorio de Informagao de Estagao

POAL - Porto Alegre

0. Formulario

Fraparado por Centro g Controle Eng. Katia Duarts Perclra - REMC
Dana: D201/1959
Atnalizagio; 230102014 - Troca de equipamenta

1. Identificagio da estagaoc GPS

Mome da Estagio: PORTO ALEGRE
Ident. da Estagio: POAL

Codigo SAT: 51550

Codigo Intermacional: 41616MD01

Informacdes Adicionals:  Ests estapio perience 3 Reds de Densicagdo do 1G5 e & Rede de Referéncla do SIRGAS

2. Informagio sobre a localizag3o

Cldade: Paorin Alegre

Estado: Rlo Grande do Sul

Imformacdes Adicionals: Estrutura de femo, parafusada na parede de protecdo da laje do prédio. Fol Instalado um disposiivo de
centragem forgada do Hpo padrdo do IBGE. Possul uma chapa, estampada: SAT $1E50. Ma viga de
CONCIElD, N 3ito o prédio oo Departamanto de Geodésla, no campus da Universidade Federal do Rlo
Grande do Sul, stado na Av. Bento Gongalves, 9500, em Porio Alegre.

3. Coordenadas oficiais
3.1. SIRGAS2000 [Epoca 2000.4)

Coordenadas Geddasicas
Latmude: - 30" 04" 26,55276" Sigmac | 0,001 m
Longitude: - 51" 07 11,1534~ Shgmac [ 0,002 m
Al Elp.- TE 745 m Sgmac | 0,032 m
Coordenadas Carteslanas
L JAET7.519.4023 m Sgmac | 0,001 m
Y =4.300.373,5347T m Sigmac | 0,001 m
Z =3ATIS17. 731 m Sgmac | 0,001 m
Coordenadas Planas (UTM)
UTM (N} E.B73.004,054 mi
UTM (E} 488 457,544 m
MC: =51

4. Informagoes do equipamento GNSS

4.1, Regegtor
4.1.1 Tipo do Receptor - TRIMBLE NETRA
Numern ge Série - 482 IS 52T
Wers3a do Firmware - 4 E5 (Pringipal)

Analizagdo do Fimware - DS05/2014 a8 2047 UTC

412 Tipo do Receptor - TRIMELE METRA
Numars de Sérle - 482 IS5TE
Versaa do Flmmware - 4.70 (Prinzipal)
Data de Instalagdo - 1400572013 as 15:.02 UTC

4.1.3 Tipo do Receptor - TRIMELE METRS
Momern de Sérle - 4644124542
Versao do Firmware - 1240 (Prinzipal)
Data de Instalagio - 260372008 as DO:D0UTC

EEE - OG0 - Coovdenanio o Gecddnl - Mscs Srexlsrs de Sonforemasis Cosfioue Pigiew 1ca T

Dwts de Misferdocis. (RT0TT
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ANEXO B — Relatorio de Informacéo da Estacdo RSPE da RBMC

RBMC - Rede Brasileira de Monitoramento Continuo dos Sistemas GNSS

EIEGE Relatorio de Informagao de Estagao

RSPE - Capdo do Ledo

0. Formulario
Preparado por: Centro de Controle Eng. Katia Duarte Perelra - REMC

Data: D3MTr2014
Alualzagdo; 04202015 - Aluallzagdo de Firmaare

1. ldentificagio da estagio GPS

Mome da Estagio: PELOTAS - CAPAD DO LEAD
Ident. 03 Estaciior RSPE

codiga SAT: 95172

Cadigo Internacional: 430%aM001

2. Informagao sobre a localizagao

Cldade: Capiodo Ledo

Estado: Rlo Grangs do Sul

Informacdies Adiclonais: Pllar cllindrico e concreio, medindo 1,05 m de de afwa com @ameino de 0,30 m. Engastado na viga
central 0a laje do pradio 0o INSthen e Fisica & Matematica (IFM). A viga tem 0,40 m de altura por 0,24 m
de largura Possul no topo um d@sposiive de cenwagem forgada, padrdo IBGE e uma chapa a 0,20 m
abaio do mesmo, estampada: SAT 95172 Ma laje do prédio do Instiuio de Fisica e Matematica (IFM) da
Universidade Federal de Pelotas (UFPEL) - Campus Capan do Ledo - RS.

3. Coordenadas oficiais
3.1. SIRGAS2000 [Epoca 2000.4)

Coordenadas Geodasicas
Latmde: - 31" 48’ §,618007 Sigmac | 0,032 m
Longitude: - 52" 25 346278 Sigma: | 0,001 m
Al Ellp.- 37,130 mi Sigma: | 0,008 m
Coordenadas Carteslanas
S 3.5309.121,0003 m Sigma: | 0,004 m
Y -4 209 71T 1626 m Sigmac | 0,005 m
Z -3.341.684, 1852 m Sigmac | 0,034 m
Coorgenandas Planas (LITM)
LUTM (N} E.480.585,960 m
UTM (E} A58 B04 570 m
MC: -31

4. Informagoes do equipamento GHNSS

4.1 Regepor
4.1.1 Tipo do Recseplor - TRIMBLE NETRAE
Nomern de Serle - 400EK 32424
Versao do Firmware - 4 87 (Principal)

Atualizagdo do Flimmware - 040272015 a8 1335 UTC

4.1.2 Tipo do Receplor - TRIMELE NETRS
Nomern e Sérle - 4DDEK 34424
Versdo do Firmware - 4 B5 (Principal)
Data e Instalagan - 030772014 as 1315 UTC
B . DD - Coovrienanio ds Seccin - fisce Srexisrs de Monforement Coniioun Pigioe 1 da I

Cwis de Fisfendroie. (206
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