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Resumo

A macatba (Acrocomia intumenscens) tem potencial para se tornar um recurso de grande
valor no framework da economia sustentavel no Brasil. Neste trabalho foram desenvolvi-
das duas solugbes para detecgdo de palmeiras macaiba e babagu (Attalea speciosa) em
ambientes naturais por meio de imagens obtidas a partir de UAV e algoritmos de deep
learning. As solugoes se baseiam nas arquiteturas YOLOv4 e YOLOV9, as quais obtiveram
mAP@0.50 de 75, 63%=+3, 29% (média + desvio padrao) e 72, 7%+2, 3%, respectivamente,
avaliadas pelo processo de validacao cruzada k-fold. Os resultados obtidos apontam para a
facilidade em distinguir essas espécies por meio da metodologia proposta, contudo, podem
ser feitas melhorias no processo de anotacao das imagens, ou na divisao dos ortomosaicos

para producao dessas imagens utilizadas no treinamento dos algoritmos utilizados.

Palavras-chave: Sensoriamento remoto, deteccao de objetos, aprendizagem profunda,
YOLO, UAV



Abstract

The macauba palm (Acrocomia intumenscens) has potential to become a high-value re-
source within the framework of Brazil’s sustainable economy. This study evaluates two
convolutional neural networks (CNN) architectures for the tasks of identifying and differ-
entiating specimens of macauba and babassu (Attalea speciosa) in their natural environ-
ments in the context of object detection and UAV-based imagery. The evaluated CNN ar-
chitectures were YOLOv4 and YOLOV9, which achieved an mAP score of 75.63% =+ 3.29%
(average + standard deviation) and 72.7% + 2.3%, respectively, as evaluated through k-
fold cross-validation. The results indicate the effectiveness of the proposed methodology
in distinguishing these species, although there are improvements to be made in the image
annotation process, or the process of dividing the orthomosaics that produced the images

used in the training phase.

Keywords: Remote sensing, object detection, deep learning, YOLO, UAV
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Capitulo 1
Introducao

A biodiversidade brasileira é amplamente reconhecida e esforcos significativos tém sido
empreendidos para explorar seus recursos de maneira sustentavel, visando o desenvolvi-
mento econdmico das populagoes locais sem comprometer o meio ambiente. Dentre as
espécies vegetais com alto potencial economico, destacam-se as palmeiras oleaginosas,
especialmente a macatba (Acrocomia intumescens) e o babagu (Attalea speciosa), encon-
tradas em grande quantidade na regiao Nordeste do Brasil [1, 2]. Apesar de serem explo-
radas localmente com pouca tecnologia, a macatiba tem ganhado importancia como fonte
de éleos vegetais, sendo vista como uma pega-chave para a politica de bioeconomia [3].
Ainda que iniciativas para o cultivo em larga escala da macatiba estejam em andamento
no Brasil [4, 5], é provavel que leve algum tempo e necessite de mais investimentos até que
uma producao significativa seja alcancada, capaz de fornecer matérias-primas de maneira
confiavel. Nesse periodo, o aproveitamento das populac¢oes naturais de macatba pode ser
uma alternativa para agregar valor econdmico, especialmente para as comunidades locais.

Atualmente, os frutos da macatba sao colhidos em pequena escala e de forma desorga-
nizada, apesar da abundéncia da espécie [6, 2]. No entanto, hd grande potencial para que
essas populacoes nativas se tornem uma fonte sustentavel de frutos e servigos ambientais.
A macaiba é uma planta versatil, oferecendo desde alimentos e 6leos vegetais diversifi-
cados até biomassa para biocombustiveis sélidos e liquidos, além de iniimeros produtos
de base bioldgica [7, 8]. Sua produgao de éleo é alta, comparavel & da palmeira africana
de dendé (FElaeis guineensis), a principal commodity do setor. Entretanto, a macatba
possui a vantagem de crescer em areas nao adequadas para o dendé, como em biomas
fora das florestas tropicais. A produtividade de 6leo da macatba cultivada no Brasil, com
densidade de 400 arvores por hectare, é estimada em cerca de 4.000 toneladas por ano,
superando as produtividades do babagu, soja e algodao [1].

A distribuicao da macatba abrange toda a América tropical e subtropical, desde o

sul do México até o Paraguai e Argentina. No Brasil, a espécie ocorre desde a regiao



Norte do pais até o estado do Parana, principalmente em &areas abertas e relativamente
secas [9, 10]. A presenca de ecétipos de macatiba em regides com escassez hidrica sugere
seu potencial para cultivo em larga escala em areas marginais, como no semiarido do
Nordeste, que possui baixos Indices de Desenvolvimento Humano. Além disso, a macatiba
apresenta potencial para recuperacao de areas degradadas, como os 70 milhoes de hectares
de pastagens degradadas no Brasil, contribuindo para a descarbonizacao da economia. O
cultivo intercalado da macatiba com outras culturas anuais ou perenes, ou mesmo com
a pecuaria, pode intensificar e diversificar a producao agricola, como demonstrado em
estudos que sugerem o consorcio de café e macauba como uma estratégia para mitigar as

mudangas climaticas [11].

1.1 Sensoriamento remoto para identificacao de pal-

meiras

O uso de técnicas de sensoriamento remoto em conjunto com métodos de aprendizado
de maquina pode facilitar a identificacao e exploragao sustentavel das areas com gran-
des concentragoes de macauba. Estas técnicas contrastam com os métodos tradicionais
de observacao e contagem de arvores in loco, oferecendo maior eficiéncia e alcance com
custos reduzidos. Imagens de satélite, frequentemente usadas devido a sua disponibili-
dade e baixo custo, apresentam desafios como baixa resolucao espacial e sensibilidade as
condic¢oes climaticas. Contudo, tém-se obtido bons resultados na deteccao de palmeiras
utilizando essa tecnologia [12, 13, 14, 15, 16].

O sensoriamento remoto por meio de veiculos aéreos nao-tripulados (UAV, do inglés,
unmanned aerial vehicles), como drones, tem ganhado destaque em aplicagoes e na pes-
quisa. UAV possuem custo relativamente baixo de aquisicao, oferecem alta resolucao
espacial, sao capazes de capturar dados precisos de geolocalizacao, conseguem alcangar
areas de dificil acesso e sdo menos afetados por condi¢oes meteoroldgicas adversas. No
entanto, essa abordagem também possui limitacdes, como a menor cobertura de area
em comparacao a satélites e avides tripulados e suscetibilidade a ventos fortes. Existem
exemplos bem-sucedidos do uso de imagens obtidas a partir de drones para identificar
palmeiras [13, 17, 18, 19, 20].



1.2 Deteccao de objetos em imagens utilizando apren-

dizagem profunda e redes neurais convolucionais

Algoritmos de aprendizagem de maquina (ML, do inglés, machine learning) permitem
uma analise automatizada de grandes volumes de dados. Dentro dessa area, redes neurais
convolucionais (CNN, do inglés, convolutional neural networks) sao amplamente utiliza-
das para detecgao de objetos em imagens e videos [21]. O termo “detecgao de objetos”
refere-se a tarefa de localizar e classificar multiplos objetos em uma imagem. FExistem
diferentes variantes do problema, como segmentacdo semantica, na qual cada pixel da
imagem deve ser classificado como pertencente a uma classe, ou a segmentacao de instan-
cias, onde objetos diferentes, mas pertencentes a uma mesma classe, recebem seu préprio
rotulo. Deteccao de objetos, neste trabalho, refere-se a tarefa de localizar e identificar as
espécies (ou classes, como referida no jargao de ML) de macatba e babagu por meio de
caixas delimitadoras (BB, do inglés, bounding bozxes). A capacidade de diferenciar entre
ambas espécies também é importante no contexto deste trabalho, uma vez que elas sdo
semelhantes em termos de espectro, tamanho e formato.

O aprendizado profundo (DL, do inglés, deep learning) é uma area de ML que se
sobressai em problemas simples e intuitivos para humanos, porém, dificeis de serem des-
critos por meio de formalizagoes matematicas, como o reconhecimento de fala ou de rostos
de pessoas [22]. Como comentado anteriormente, CNNs sdo amplamente utilizadas para
a tarefa de deteccao de objetos, e possuem em sua base filtros de convolugdo que sao
utilizados para encontrar e extrair caracteristicas relevantes dos dados. O treinamento
de um modelo de deteccao de objetos baseado em CNN consiste em encontrar os filtros
adequados para extrair as caracteristicas relevantes de uma imagem de modo a locali-
zar e classificar potenciais objetos. Entretanto, esse tipo de abordagem exige grandes

quantidades de dados para conseguir gerar uma solugao adequada e generalizdvel [23].

1.3 Estrutura do trabalho

O presente trabalho apresenta a revisao de literatura, metodologia e resultados experi-
mentais para o desenvolvimento e treinamento de uma solu¢ao de ML orientada a detectar
e diferenciar espécimes de macaiba e babagu na regiao Nordeste do Brasil. A solugao
proposta faz uso de imagens capturadas a partir de UAV, editadas na forma de um orto-
mosaico e alimentadas em duas arquiteturas de DL orientadas a deteccao de objetos: a
YOLOV4 [24] e a YOLOV9 [25]. Por fim, foi feita a andlise de viabilidade e potenciais li-
mitacoes para a solugao proposta. A estrutura deste trabalho segue: o Capitulo 2 contém

a revisao de literatura, seguido pelo Capitulo 3 no qual descreve-se a metodologia a ser



adotada, o Capitulo 4 refere-se ao resultados experimentais obtidos e o Capitulo 5 expoe

a conclusao desta monografia.



Capitulo 2
Revisao da literatura

Este capitulo trata da revisao da literatura conduzida. Inicia-se expondo a dificuldade de
se encontrar dados relativos a imagens obtidas a partir de UAV com anotagoes relacionadas
a flora. Em seguida, comenta-se sobre trabalhos de classificagdo e deteccao de objetos a
partir de imagens obtidas de satélites e drones. Por fim, aprofunda-se nos tépicos de ML,

DL, as arquiteturas da familia YOLO e técnicas associadas a machine learning.

2.1 Conjuntos de dados

Como comentado anteriormente, solugoes de DL exigem grandes quantidades de dados
para alcancar resultados adequados e generalizaveis. Existem conjuntos de dados com
imagens obtidas a partir de técnicas de sensoriamento remoto como em [26, 27, 28], mas
poucos oferecem imagens de vegetagao e, quando oferecem, nao estdo anotadas (i.e., os
espécimes de plantas ndo estdo marcados com caixas delimitadoras nem identificadas).
Xia et al. [26] compilaram um conjunto de dados a partir de imagens do Google Earth!
extraindo 10.000 imagens aéreas com resolugao de 600 x 600 px e divididas em 30 classes
(como aeroporto, praia, cultivo agricola, floresta, prado, entre outros), sendo um dataset
mais relacionado a tarefa de classificacdo de imagens. O conjunto de dados DOTA de
Xia et al. [27] conta com 2.806 imagens de diferentes resolucoes (entre 800 x 800 a 4.000
x 4.000 px) extraidas do Google Earth e divididas em 15 categorias diferentes (como
veiculo grande e pequeno, helicoptero, avido, campo de futebol, quadra de ténis, entre
outros), esse dataset possui anotagoes na forma de caixas delimitadoras, entretanto, nao
se relaciona com objeto de estudo deste trabalho. O conjunto de dados VisDrone [28§]
possui 10.209 imagens obtidas a partir de UAV, divididas em 6.471 para treino, 548 para
validagao 3.190 para teste (que é subdividido em imagens para avaliagdo da competicao

e imagens abertas para avaliagdo piblica) e contém 10 classes (pedestre, pessoa, énibus,

https://earth.google.com/
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carro, etc.), seus rotulos sdo notavelmente voltados para o ambiente urbano. Como é
possivel observar, conjuntos de dados abertos relacionados de maneira mais especifica a
natureza deste trabalho (i.e., contendo marcacoes de espécimes da flora) sdo escassos na
literatura.

Conjuntos de areas correlacionadas, como a agricultura, também sao de dificil acesso,
pois, ou nao estao publicados [29, 30], ou sdo proprietarios [31]. Desse modo, para pes-
quisas na area, é necessario nao apenas o esforco de obten¢do das imagens, assim como
o de anotagao. Lin et al. [29] produziram um conjunto de dados a partir de imagens
RGB capturadas sistematicamente com um UAV em diferentes altitudes (20, 30, 40 e 50
m), com resolugdo de 224 x 224 px e divididas em 12 classes de diferentes espécies de
arvores (Blechnum orientale, Carmona microphylla, Fucalyptus citriodora, entre outras),
totalizando 2.293 imagens sem data augmentation e 21.863 com. Esse conjunto de dados
é supostamente ptuiblico e disponibilizado na plataforma GitHub?, entretanto, hé apenas
duas imagens no repositério. Morales et al. [30] coletaram imagens RGB de palmeiras de
buriti (Mauritia flexuosa) a partir de UAV em uma regiao da floresta amazonica no Peru
entre os anos de 2015 a 2018, totalizando 25.248 imagens de 512 x 512 px com maéascaras
para segmentacao semantica. O conjunto de dados é disponibilizado no referido trabalho,

porém, o link para o dataset esta inacessivel®.

2.2 Deteccao de palmeiras por meio de imagens de

satélite

H&a ampla literatura na area de deteccao de palmeiras por meio de imagens de satélite,
como em [12, 14, 15, 16]. Al-Helaly e Al-Helaly [12] publicaram um algoritmo que, por
meio de técnicas de visao computacional, extrai o formato de palmeiras oleaginosas de
modo a isolar cada espécime individualmente na imagem. Zheng et al. [14] conduziram
um estudo para identificar palmeiras dentro de um ambiente de cultivo com CNN (modelo
ZF [32], VGG_CNN_M_ 1024 [33] ¢ VGG16 [34]) no sul da Maldsia, com Fl-score de
90 a 96%. Nesse ultimo estudo, os autores utilizaram imagens obtidas em 2006 a partir
do satélite QuickBird e selecionaram 14 areas de 600 x 600 px, separando 6 para treina-
mento, 2 para validacio e outras 6 para teste. As areas de treinamento e validacao foram
convertidas para a resolucao de 2.400 x 2.400 px e, no caso das areas selecionadas para
treinamento, foram feitos cortes aleatérios de dimensao 500 x 500 px, gerando um total
de 5.000 amostras para o aprendizado da rede; no caso das areas de validacao, as imagens

foram recortadas na dimensao de 66 x 66 px com parametro de sobreposicao (overlap) nao

2https://github.com/FAFU-IMLab/FDNs/tree/master/Dataset
3http://didt.inictel-uni.edu.pe/dataset/MauFlex_Dataset.rar
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reportada pelos autores. Para melhorar os resultados, os autores implementaram um filtro
de pos-processamento baseado em regras de plantio, elevando os resultados de F1-score de
83,58 a 96,62% para 90,09 a 97,25%, com as marcacoes sendo consideradas corretas para
palmeiras cujas caixas delimitadoras possuissem interse¢ao sobre unidao (IoU, do inglés,
intersection over union) maior ou igual que 0,5.

Mubin et al. [15] utilizaram uma arquitetura baseada na LeNet [35] para diferenciar
palmeiras jovens e adultas em diferentes ambientes de cultivo. Para tanto, os autores
utilizaram imagens RGB obtidas a partir do satélite WorldView-3, localizadas no campus
da Universidade de Putra Malédsia. A imagem de satélite obtida foi dividida em 24 partes
com resolucao de 991 x 1.155 px e subdivididas em imagens de 26 x 26 px ou 31 X
31 px para areas contendo palmeiras jovens e adultas, respectivamente, centralizando
as imagens que contém palmeiras na coroa da planta. Dessa maneira, esse trabalho
consiste na classificagdo de imagens como sendo de palmeiras (jovens ou adultas) ou néo.
Nesse trabalho, foram utilizadas 2.323 imagens para a classificacao de palmeiras jovens
e 1.384 de palmeiras adultas, divididas nas proporgoes de 20-70-10% (treino, validagao e
teste, respectivamente) para jovens e 10-85-5% para adultas. Os autores reportam como
resultado a média aritmética entre precisio e revocacao, alcancando 95,11% e 92,96% para
palmeiras jovens e adultas, respectivamente.

Culman et al. [16] realizaram um estudo com o objetivo de classificar e localizar pal-
meiras do género Phoeniz por meio de segmentacao semantica e imagens multiespectrais
da regiao das Ilhas Canarias, nas quais a coroa da palmeira é menor do que um pixel
de largura. As imagens foram obtidas a partir da constelagdo de satélites Copernicus
Sentinel-2, possuem resolucao espacial de 10, 20 e 60 m e 13 bandas espectrais, e os ro-
tulos foram elaborados a partir de um estudo oficial das autoridades das Ilhas Canérias
e de um esfor¢o dos autores para identificar aproximadamente 12.500 palmeiras por meio
de ortofotos e da interpretacao dos autores. Os autores utilizaram uma rede baseada na
arquitetura ResNet [36]. Os resultados reportados foram acuricia de 92,1%, revocagao
igual a 43,8% e precisao de 52,2%, atribuindo alto valor da acuracia ao fato que essa mé-
trica leva em consideragao a quantidade de negativos verdadeiros e a maioria dos pixels
(96,1%) nao contém palmeiras em suas imagens. Por outro lado, o estudo conseguiu de-
monstrar a vantagem do uso de imagens multiespectrais, uma vez que os mesmos métodos
utilizados em imagens RGB nao conseguiram realizar esse tipo de deteccao. Os resultados
de Culman et al. apontam para a dificuldade de se localizar ocorréncias de palmeiras em
um ambiente natural, em contraposicao aos trabalhos de Mubin et al. e Zheng et al. que

foram realizados em diferentes ambientes de cultivo.



2.3 Deteccao de palmeiras por meio de imagens de
UAV

Zortea et al. [13] desenvolveram duas CNN para identificar palmeiras (referidas apenas
como “oil-palm tree”, sem identificacdo da espécie) em uma planta¢ao comercial no muni-
cipio de Tailandia, no estado do Pard, Brasil, com acurdcia média de 88-98%. A captura
das imagens foi feita utilizando um UAV modelo Echar 20c no espectro de luz visivel
(RGB) em trés locais diferentes com &area aproximada de 35 hectares, cada, e palmeiras
com idade variando entre 2, 4 e 16 anos. Cada uma das CNN desenvolvidas pelos auto-
res focam em escalas diferentes (10 e 20 cm/px) e predizem a probabilidade de que uma
palmeira esteja no centro de um recorte da imagem, por fim, os autores propuseram um
terceiro modelo que faz a detecgao por meio da média simples entre as probabilidades cal-
culadas pelas duas redes. Esse trabalho focou na deteccao de palmeiras para contagem,
ao contrario de uma deteccao para marcagao por meio de caixas delimitadoras. Dessa
maneira, as métricas reportadas foram acuracia, precisao e revocacao calculadas por meio
do niimero de palmeiras detectadas corretamente, nimero total de detecgoes e nimero de
palmeiras no conjunto de verdade de referéncia (ground truth). Os melhores resultados
(considerando todo o conjunto de dados) foram obtidos pelo terceiro modelo, com precisao
de 94,2%, revocacao de 97,0% e acuricia média de 95,6%.

Ferreira et al. [17] conduziram um estudo para identificar, por meio de segmentagao
seméantica em imagens de drone, palmeiras de acai (Futerpe precatoria), jaci (Attalea
butyracea), paxiubao (Iriartea deltoidea) e uma quarta palmeira nao identificada em uma
floresta experimental da Embrapa no municipio de Rio Branco, no estado do Acre, Brasil.
Em sua abordagem, os autores utilizaram um UAV DJI Phantom 4 Professional e a cAmera
do proprio drone para obter imagens RGB a uma altura de 120 m da copa da floresta,
coletando um total de 1423 fotos. Os autores desenvolveram uma arquitetura baseada
na DeepLabv3+ combinada com a ResNet-18, de modo a gerar score maps (do inglés,
mapas de pontuagdo, em traducao livre) nos quais cada pixel contém a probabilidade
desse de pertencer a uma determinada classe. Essa abordagem apresentou o problema de
classificar objetos proximos de uma mesma classe como sendo um tnico objeto contiguo,
para evitar esse problema, os autores utilizaram operag¢oes morfologicas sobre as imagens
(como erosao, abertura, dilatacdo e maximo regional) sobre os score maps. Para garantir
a consisténcia dos resultados, os autores realizaram validaciao cruzada separando 80%
das imagens para treino e 20% das imagens para teste de forma aleatéria e repetiram
esse procedimento 30 vezes. Os seguintes resultados foram obtidos: revocacao de 97,5%,
69,1%, 95,3% e 70,3%, precisao de 94,4%, 66,7%, 82,3% 82,2% para acai, jaci, paxiubao

e espécie nao identificada de palmeira, respectivamente, na abordagem convencional; e



revocagao de 98,6%, 78,6%, 96,6% e 77,4%, precisao de 96,5%, 73,2%, 87,8% e 86,3% na
abordagem proposta pelos autores utilizando operagoes morfologicas.

Casapia et al. [18] testaram o uso de pequenos UAV para identificar e contar espécies
de palmeiras como buriti (Mauritia flezuosa), agai (Euterpe precatoria), pataud (Oeno-
carpus bataua), entre outras, no nordeste do Peru por meio de segmentac¢ao seméntica.
Os autores avaliaram diferentes algoritmos de ML como k-Nearest Neighbours, Recursive
Partitioning, Random Forest e Support Vector Machine Radial, obtendo melhores resul-
tados com Random Forest, reportando 85% de acuracia média e 0,82 de indice kappa. Foi
utilizado um UAV DJI Phantom 4 Pro e sua prépria camera para a captura das imagens, a
uma altura de 60 e 90 m do solo, de modo a gerar 49 ortomosaicos. Apesar de nao utilizar
algoritmos de DL, o trabalho dos autores é completo, entrando em detalhes importantes
sobre a obtencao de imagens, problemas que podem ocorrer durante a captura, selecao de
features, entre outros.

Jintasuttisak, Edirisinghe e Elbattay [19] utilizaram imagens obtidas a partir de drone
para deteccao de tamareiras (Phoeniz dactylifera L.) em plantagdes localizadas na regiao
norte dos Emirados Arabes Unidos. O estudo analisa a viabilidade de diferentes versdes
da YOLOvV5 (small, medium, large e extra large) frente a outras arquiteturas como a
YOLOV3 [37], YOLOv4 [24] e SSD3000 [38]. O melhor resultado obtido foi com a versao
medium da YOLOv5 [39], com mAP@O0.50 de 92,34%, precisao de 91% e revocagio de
92%. Os autores utilizaram um UAV senseFly eBee X com uma cdmera senseFly S.0.D.A.
para a captura das imagens, a uma altura de 122 m do solo, gerando 125 fotos. Essas fotos
foram divididas em trés conjuntos, para treino (60% equivalentes a 75 imagens), validagao
(20%, 25 imagens) e teste (20%, 25 imagens), com o conjunto de treino passando por
transformacoes de data augmentation, aumentando seu quantitativo em 5 vezes.

Yarak et al. [20] propuseram um modelo para deteccao e classificagio da saude de
palmeiras em plantagoes na regiao sul da Tailandia utilizando imagens de UAV combi-
nadas a técnicas de deep learning. Esse trabalho fez uso da arquitetura Faster R-CNN
[40] utilizando elementos da Resnet-50 [36] ¢ VGG-16 [34] para tanto, obtendo seus me-
lhores resultados com a Resnet-50. O drone utilizado para captura das imagens foi o DJI
Phantom 4 Pro utilizando sua prépria camera, os autores testaram diferentes altitudes
de voo (100, 120, 140, 160, 180 e 200 m) e constataram melhor acuracia para deteccao de
palmeiras (independente da satide dessas) a uma altura de 100 m do solo. Foram geradas
133 imagens de 2.000 x 2.000 px a partir dos ortomosaicos capturados durante o voo,
com um total de 4172 caixas delimitadoras divididas em 3780 para treino (subdivididas
em 3035 caixas para palmeiras saudaveis e 745 nao saudéveis) e 392 (das quais 325 eram
sauddveis e as demais nao) para teste. Os melhores resultados obtidos com a Resnet-50

foram 95,09%, 92,07% e 86,96% de F1l-score para a detec¢ao de palmeiras (independente



da saide), palmeiras sauddveis e doentes, respectivamente.

2.4 Aprendizagem de maquina e aprendizagem pro-

funda

Aprendizagem de méaquina é uma forma de se programar computadores para que esses
aprendam por meio de dados [41]. Diferente da programagao tradicional, onde é necessario
codificar cada interagao da maquina com uma dada entrada, algoritmos de aprendizagem
de maquina utilizam os dados para calcular a resposta para um problema dado. Nesse
contexto, sao utilizados os conceitos de aprendizagem supervisionada, nao supervisionada
e por reforco. Na aprendizagem supervisionada, os dados recebem rétulos (do inglés,
labels) previamente, de modo que um algoritmo possa aprender as caracteristicas que de-
finem um determinado rétulo. A abordagem nao supervisionada dispensa o uso de rétulos
e o proprio programa agrupa dados semelhantes por meio do procedimento definido. Por
fim, algoritmos de aprendizagem por reforco baseiam-se na figura de um agente dentro de
um ambiente, de modo que a interagao entre agente e ambiente gera um reforco positivo
ou negativo, e o agente deve aprender a melhor estratégia para conseguir o maximo de
reforgo positivo ao longo do tempo.

Atualmente, o termo aprendizagem de maquina é utilizado para se referir aos algo-
ritmos como regressao linear, arvores de decisao, maquinas de vetor de suporte, entre
outros. E possivel enquadrar as redes neurais artificiais dentro desse grupo de algoritmos
classicos, entretanto, sua evolucao levou ao que é comumente chamado de aprendizagem
profunda. Redes neurais artificiais sao modelos inspirados no funcionamento dos neurdé-
nios biologicos, codificados de maneira matematica. Um neurdnio codificado nesse modelo
matematico recebe os dados (sejam de entrada, sejam de outros neurénios; definidos como
in; na Equagao 2.1) e os multiplica por um determinado peso (w; ), cujo resultado passa
por uma funcdo de ativagdo (a(x)) que gera uma saida (o;), conforme a Equagao 2.1.
Essa saida pode ser o resultado final ou pode passar por outros neurdnios que repetem
essas operacoes. Nesse modelo, o aprendizado se da pelo calculo dos pesos aplicado a

cada entrada, de modo que a saida se aproxime ao maximo da resposta esperada.

0; =a Zwi,j : an (21)
1=0

A aprendizagem profunda caracteriza-se pelo uso de varias camadas de neur6nios ar-
tificiais ligados uns aos outros em sequéncia. Essa area de ML se sobressai em problemas
simples e intuitivos para humanos, porém, dificeis de serem descritos por meio de for-

malizacoes matemadticas, como o reconhecimento de fala ou de rostos de pessoas [22].
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A arquitetura fundamental de redes neurais possui trés camadas: de entrada, oculta e
de saida. A camada de entrada é a responsavel por receber os dados em sua dimensio-
nalidade original, a camada oculta é a responsavel por encontrar as correlagoes entre a
entrada e a saida, podendo possuir miltiplos niveis de neurénios artificiais, ao passo que
a de saida fornece o resultado do processamento dos dados. Uma rede neural artificial
se torna profunda conforme o aumento do ntimero de camadas de neur6nios na camada
oculta. De uma maneira geral, a rede se torna capaz de mapear situacoes mais complexas
ao se utilizar mais camadas de neuronios artificiais, ao contrario de fazer o uso de um
mesmo numero de neur6nios em menos camadas (e.g., uma rede com 10 camadas ocultas,
cada uma com 10 neurénios, é capaz de mapear um problema de complexidade maior do
que uma segunda rede com 2 camadas ocultas e 50 neurdnios cada).

A avaliagao da aprendizagem de um modelo se da pelo calculo de uma funcao de perda
(do inglés, loss), que afere o quanto a saida gerada difere da resposta esperada. A partir
dessa computacao, é possivel atualizar os pesos da rede de modo a minimizar o valor da
perda, o que caracteriza um problema de otimizacao. Dessa maneira, existem diversos
algoritmos utilizados para esse problema, sendo os principais: o gradiente descendente
estocastico (SGD, do inglés, stochastic gradient descent) e o Adam. O SGD é baseado no
gradiente descendente [42] (descrito na Equacao 2.2), onde sao feitos ajustes de acordo
com o sinal da derivada de uma funcao (sign (f'(x))) e um pardmetro chamado de taxa
de aprendizagem (¢). O gradiente descendente estocastico se difere por considerar apenas
uma amostra selecionada aleatoriamente, ao invés de todo o conjunto de dados, para a

atualizagdo dos pesos, o que acelera o processo computacional.

[z —e-sign(f'(z))) < f(x) (2.2)

O gradiente descendente possui uma tendéncia a ficar preso em minimos locais quando
utilizado um valor baixo para o parametro €. Por outro lado, um valor alto desse para-
metro pode distanciar o valor da perda de seu minimo, levando o gradiente a divergir.
Uma forma de agilizar a convergéncia e se aproximar do minimo global é por meio da
otimizagdo por momento (do inglés, momentum optimization) [43], que leva em conside-
racao o gradiente calculado nas iteragoes anteriores para atualizar a iteracdo corrente e
acelerar a busca em dire¢do ao minimo global. O célculo do momento e da atualizacao
dos pesos seguindo essa estratégia é apresentado na Equacao 2.3, onde m; representa o
momento para uma dada iteragao ¢, § é um fator de decaimento (contido no intervalo de
[0,1]) que determina o quanto do momento da iteragdo anterior deve ser levado em consi-
deragao na iteragao corrente, J(x) representa a func¢ao de perda e 6, os pesos utilizados.
Uma variagao da otimizagao por momento se da pelo gradiente acelerado de Nesterov (do

inglés, Nesterov Accelerated Gradient) [44] que calcula o gradiente da func¢do de perda em
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um ponto a frente da posicao local, na direcdo do momento. A Equacdo 2.4 apresenta a

operacao do gradiente acelerado de Nesterov.

m; = Bm;_1 —€- Vo, , J(Qz‘—1)
0; =0i-1+m,;

m; = Pm;_y —e- Vo, J(0i1 + i)

(2.4)
91' = Qi—l + m;

O otimizador Adam [45] utiliza conceitos da otimizagao por momento e do algoritmo
RMSProp [46]. O RMSProp ajusta a taxa de aprendizagem com base na média mdvel
dos gradientes ao longo do tempo. O otimizador Adam ajusta a taxa de aprendizagem
com base na média e varidncia dos gradientes. E um dos otimizadores mais populares,
pois oferece velocidade de convergéncia com qualidade. O otimizador SGD associado ao
gradiente acelerado de Nesterov oferece uma convergéncia mais lenta do que a do Adam,
entretanto, pode oferecer maior qualidade nesse quesito [47].

Redes neurais convolucionais sao um tipo de rede neural especializada no processa-
mento de dados como imagens e séries temporais [22]. CNN tém em sua base filtros de
convolugdo (também chamados de kernels, em inglés) que sao utilizados para encontrar
e extrair caracteristicas relevantes dos dados. Apresenta-se a operagao de convolugdo na
Equacao 2.5, onde C(i,j) representa o mapa de ativagdo obtido a partir de uma fun-
gao de convolugdo em duas dimensoes (como em uma imagem), o operador * denota a
convolu¢ao de uma imagem [ por um filtro K e ¢, j, m e n sao indices utilizados para
navegar pelo dado em suas dimensoes. Uma desvantagem das operagoes de convolugao é
o aumento da dimensionalidade dos dados, exigindo uma quantidade maior de memoria
para armazend-los durante o treinamento da rede. Entretanto, é possivel lidar com esse

aumento na dimensionalidade pelo uso de camadas de pooling (do inglés, agregacao).

C(Z,j):(I*K)(Z,j):ZZI(m,n)K(Z—m,j—m) (25)

As camadas de pooling operam por meio de amostragem no dados, selecionando o
maior valor ou a média de um subconjunto dos dados. Como nao ha o calculo de um
peso, essas camadas reduzem a dimensionalidade dos dados e, consequentemente, o uso
de memoria pela rede. CNN sao amplamente utilizadas em tarefas de detec¢do de objetos
[48], que dizem respeito a localizar e classificar determinadas instdncias em uma imagem.

A tarefa de classificacao fica ao encargo da CNN ao passo que a localizacdo pode ser vista
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como um problema de regressao onde, no caso da arquitetura YOLO, busca-se estimar
as coordenadas normalizadas do centro do objeto e a largura e altura da BB, também
normalizadas. A normalizacao, nesse caso, se da pela divisdo das coordenadas = e y do
centro do objeto pela largura (1) e altura (h) da imagem, respectivamente, assim como a,
fragao da largura (Iy,) e altura (hy,) da caixa delimitadora pela largura e altura da imagem,
na devida ordem, conforme a Equacgao 2.6. Dessa maneira, a bounding box calculada pode

ser descrita como o seguinte vetor: [Zcentros Yeentros lnorm, Prnorm)-

xXr lbb

Leentro = 7 lnorm 7
L T (2.6)

centro h norm — 7

2.5 Arquiteturas de deep learning da familia YOLO

A YOLO é uma familia de algoritmos de deteccao de objetos em tempo real baseados
em CNN. Abordagens anteriores [49, 50, 40] a dessa arquitetura consistiam em agregar
duas redes diferentes: uma para propor localizacoes de objetos e outra para classificar
esses objetos. Os autores da YOLO [51] propuseram a abordagem de unificar ambas
as redes em um unico algoritmo, de modo a realizar apenas uma passagem em cada
imagem, propondo localizagoes e classificando ao mesmo tempo. Apesar de ter resultados
de acuracia inferiores aos dos principais modelos da época, como a arquitetura R-CNN
[50, 40], a YOLO era capaz de detectar objetos em tempo real com 63,4% de mean average
precision (mAP) no conjunto de dados Pascal VOC 2007 [52]. Isto é, a YOLO era capaz
de processar 45 imagens por segundo (FPS, do inglés, frames per second), podendo ser
utilizada em videos (que s@o usualmente gravados em 24-30 FPS) por exemplo, ao passo
que as arquiteturas da familia R-CNN processavam de 0,5 a 18 imagens por segundo.

A segunda iteragao da YOLO [53], nomeada YOLO9000, fez melhorias na arquitetura
original, de modo que conseguiu superar modelos da familia R-CNN na métrica de mAP
(69,0-78,6%) sobre o conjunto de dados Pascal VOC 2007 com um processamento de
imagens ainda mais rapido (91-40 FPS). Como é possivel observar pelos intervalos dos
resultados de mAP e FPS, ha uma troca entre precisao e velocidade de processamento. A
YOLOV3 [37] trouxe novas melhorias superando sua antecessora no conjunto de dados MS
COCO [54] (nao foram reportadas as métricas no conjunto Pascal VOC 2007). A YOLOv4
[24] aprimorou-se sobre sua iteragdo anterior, trazendo elementos dela e melhorando os
resultados por meio do que os autores chamaram de “Bag of Freebies”: métodos de
data augmentation implementados na prépria arquitetura da rede de modo a melhorar a

performance de classificagdo a um custo de tempo mais alto ao longo do treinamento da
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rede; e “Bag of Specials”: métodos que melhoram a acuracia da rede a um baixo custo
durante a execucao. A YOLOvV3 foi a tltima iteragao publicada pelos autores originais,
com a YOLOvV4 sendo reconhecida por eles dado o niimero de contribuigbes de um de seus
autores para o framework Darknet*, que serviu de base para todas as versoes da YOLO
até entao. Dessa maneira, existem novas iteragoes da familia YOLO, com nomenclaturas
diversas, entretanto, entre as mais significativas estda a YOLOv4, que se estabeleceu como
uma rede reconhecida na literatura.

A YOLOvV9[25] é uma das iteragdes mais recentes da familia YOLO. Seus autores
partem do principio do gargalo de informagdes (do inglés, information bottleneck principle)
e constatam que a cada convolugao da rede, ha perda de informagoes. Uma forma de se
evitar essa perda, é por meio da passagem do dado original para camadas mais profundas
da rede, entretanto, isso gera um custo alto de processamento. Para minimizar esse
custo, os autores fizeram uso de fungoes reversiveis, de modo que é possivel obter o
dado original por meio das propriedades desse tipo de fungdo. Dessa maneira, a partir
da implementacao dos autores, é possivel gerar gradientes confidveis para atualizar os
parametros da rede, utilizando funcao de perda de maneira mais adequada e evitando gerar
falsas correlagoes em potencial no processo. A arquitetura da YOLOvV9 foi construida
tendo como base a YOLOvVT [55] e Dynamic YOLOvT7 [56] para as versoes “general” e
“extended”, respectivamente, obtendo resultados melhores sobre o conjunto de dados MS
COCO que outras versoes da familia YOLO (como v5, v6, v7, v8, entre outras) e com

um numero menor de parametros.

2.6 Técnicas associadas a machine learning

No campo pratico de aprendizagem de maquinas, sao empregadas varias técnicas para
aprimorar o desempenho dos modelos e assegurar resultados mais robustos e generali-
zaveis. Uma dessas técnicas é o data augmentation (do inglés, aumento de dados), que
envolve a criacao de novas amostras de dados a partir das existentes por meio de transfor-
macoes como, no caso de imagens, rotagao, espelhamento e distor¢ao, aumentando assim a
diversidade do conjunto de dados e ajudando a prevenir o overfitting. O transfer learning
(do inglés, aprendizagem por transferéncia) é uma abordagem que permite a adaptagao de
modelos pré-treinados em grandes conjuntos de dados para tarefas especificas com menos
dados, economizando tempo e recursos computacionais. Por fim, sistemas de auto labeling
(do inglés, rotulagem automaética) permitem a automatizacao do processo de anotagao de

dados, utilizando algoritmos para rotular novos dados com base em padroes aprendidos, o

“https://github.com/AlexeyAB/darknet
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que é particularmente 1til em grandes conjuntos de dados onde a rotulagem manual seria
impraticavel.

Data augmentation é¢ uma técnica amplamente utilizada no contexto de deep learning e
visdo computacional [57, 58]. No caso de imagens, além das transformagdes mencionadas
anteriormente, também sao utilizadas manipulacao de pardmetros como cor, contraste
e brilho, apagamento aleatério, redimensionamento aleatério, fusao de imagens, entre
outros. Ao manipular o contraste, por exemplo, o modelo pode se tornar mais tolerante a
mudangas de iluminagao, ao passo que mudangas na geometria da imagem (como rotagao
ou espelhamento) tornam o modelo mais tolerante a variagoes na posicao [41]. O random
resizing (do inglés, redimensionamento aleatério) é uma técnica de data augmentation
que consiste no redimensionamento dos parametros de largura e altura da imagem por
um fator escolhido aleatoriamente. Nesse caso, a imagem pode ser ampliada ou reduzida
alterando caracteristicas geométricas da imagem e detalhes finos de seus componentes.

Transfer learning consiste na tentativa de melhorar a performance de modelos de DL
em um conjunto de dados por meio do treinamento prévio desses modelos em um outro
dataset diferente, porém, relacionado [59]. Arquiteturas como a Faster R-CNN e YOLOv4
foram treinadas inicialmente no conjunto de dados ImageNet [60] e os pesos obtidos sdo
utilizados no treinamento dessas redes sobre o dataset MS COCOQO, por exemplo. A técnica
de transfer learning parte do principio que as camadas de uma rede neural artificial mais
proximas da entrada modelam caracteristicas mais grosseiras (como segmentos de linhas
de diferentes formas e orientagoes), ao passo que as camadas intermedidrias combinam
essas caracteristicas em estruturas geométricas (como circulos e quadrados) e as camadas
mais proximas da saida combinam as caracteristicas de suas antecessoras em estruturas de
nivel mais alto, como rostos, rvores, objetos, etc. [41]. Dessa maneira, é possivel reutilizar
caracteristicas das camadas mais profundas (mais préximas da camada de entrada) e
treinar apenas as camadas mais superficiais, em um processo chamado de fine-tuning (do
inglés, ajuste fino).

Como comentado anteriormente, modelos de deep learning requerem grandes quanti-
dades de dados para conseguir gerar uma solucao adequada e generalizavel. Para além
dos dados, modelos de aprendizagem supervisionada exigem a rotulagem desses para que
possam operar. No contexto de deteccdo de objetos, sistemas de auto labeling auxiliam
e aceleram a tarefa de rotulagem dentro do conjunto de dados. Técnicas comuns para
implementar auto labeling incluem aprendizado supervisionado, onde um modelo ¢ trei-
nado em um conjunto de dados rotulado e, em seguida, usado para rotular novos dados,
e aprendizado semi-supervisionado, que combina uma pequena quantidade de dados ro-
tulados com uma grande quantidade de dados nao rotulados para melhorar a precisao do

modelo em relagdo a um modelo treinado apenas com dados rotulados [61].
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Capitulo 3
Metodologia

Este capitulo aborda a metodologia seguida no trabalho. Comenta-se sobre o conjunto
de dados utilizado, seu tratamento e o processo de anotacao das imagens e, em seguida,
descreve-se como foi realizado o treinamento e a avaliacao das arquiteturas YOLOv4 e

YOLOVO.

3.1 Conjunto de dados da Embrapa

As imagens utilizadas para compor os ortomosaicos foram coletadas no estado do Ceara
em fevereiro de 2017, em duas regides de aproximadamente 500 ha de area cada, nos mu-
nicipios de Barbalha e Crato, fazendo fronteira com a Chapada do Araripe. Essa regiao
é caracterizada pela ocorréncia natural da macatuba-barriguda (Acrocomia intumescens)
e babagu (Attalea speciosa). O clima na regidao é classificado como As na classificagao
climética de Képpen, i.e., tropical com verao seco [62] e a média de chuva anual na regiao
¢ de 1.214 mm com desvio padrao de 353 mm, de acordo com registros da estagao pluvio-
métrica localizada no municipio de Barbalha no periodo de 1973 a 2010 (cédigo 82784 da
Organizacdo Mundial de Meteorologia; instituto: Instituto Nacional de Meteorologia (IN-
MET)), sendo que aproximadamente 85% do volume de chuva ocorre durante os meses de
dezembro a abril. O tipo de solo predominante na regiao é o Argissolo Vermelho eutroéfico
(Acrisols no sistema FAO de classificagao de solo; Ultisols na Taxonomia do Solo) [63]. A
elevacao média na regiao ¢ de 648 m com desvio padrao de 48 m de acordo com o modelo
digital de elevagao derivado da missao AW3D30 do satélite Daichi [64].

Originalmente, essas imagens coletadas foram utilizadas para o treinamento de um
modelo de deteccio e contagem desenvolvido por pesquisadores da Embrapa!. Para a
captura das fotos, foi utilizado um UAV DJI Phantom 4 equipado com uma camera RGB

de 12,1 megapixels de resolucao e uma lente de 20 mm. O voo foi feito de modo que

1O trabalho ndo havia sido publicado até a entrega desta monografia.
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Figura 3.1: Locais de coleta das imagens no estado do Ceara.

as faixas cobertas pelas imagens possuem uma sobreposicao de 60% tanto lateralmente
quanto longitudinalmente. Os ortomosaicos gerados por essas imagens possuem distancia

amostral do solo (GSD, do inglés, ground sampling distance) de 3 a 20 cm.

3.2 Divisao dos ortomosaicos

A Embrapa cedeu um total de 14 ortomosaicos, sendo 10 com resolugao de 20.000 x 20.000
px e os 4 restantes com 30.000 x 30.000 px. O primeiro passo foi dividi-los em imagens
menores, optou-se pelo tamanho final de 2.000 x 2.000 px, pois, estima-se que a area 1til
dos ortomosaicos de 30.000 x 30.000 px seja maior, e o tamanho final escolhido gera um
nimero inteiro de imagens, utilizando um overlap de 30% entre os cortes, ou seja, nao
seria necessario cortar ou utilizar alguma imagem fora do padrao de tamanho. A escolha
da sobreposicao de 30% ¢é padrao na literatura para a construcido de ortomosaicos por
meio de stitching e, neste trabalho, tem o intuito de garantir que uma instancia que seria
cortada em uma divisao sem esse recurso possa ser observada pelo algoritmo, maximizando
a quantidade de dados tteis. Por fim, imagens com mais de 90% de sua 4rea preenchida
pela cor preta foram descartadas, gerando um total de 2.032 arquivos.

Os ortomosaicos em questao sdao apresentados na Figura 3.2. Os nomes dos arqui-
vos estdao dispostos nessa Figura conforme foram passados ao autor. Originalmente, os

ortomosaicos estao em formato TIFF e foram convertidos para a extensao .jpg apds a
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Figura 3.2: Ortomosaicos produzidos com imagens na divisa entre os municipios de Crato
e Barbalha (1) e exclusivamente no municipio de Barbalha (2).

divisdo. A escolha do formato JPEG se deu devido a esse ter um tempo de treinamento

menor na YOLOv4 em relagdo a extensao .png[65].

3.3 Marcacao das imagens

Com os ortomosaicos divididos em imagens de tamanhos iguais, o proximo passo foi a
marcacao das caixas delimitadoras. Para isso, utilizou-se a ferramenta Label Studio?, por
ser reconhecida no meio e possuir suporte para recursos de auto labeling. Esse ultimo

recurso é importante dado que o quantitativo de imagens neste trabalho foi anotado

’https://labelstud.io/
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somente pelo autor. Inicialmente, rotulou-se 50 imagens sem nenhum tipo de auxilio e
essas imagens foram utilizadas para o ajuste fino de uma rede YOLOv4 na configuragao
yolov4-mish-416 com a camada de entrada reajustada para a dimensao de 480 x 480 px,
learning rate de 107° e demais configuracoes mantidas conforme padrao da arquitetura.
Com a rede treinada, foi feita a integracao com a ferramenta de auto labeling do Label
Studio, de modo que, todas as imagens rotuladas a partir desse ponto, passavam por uma
classificagdo preliminar da rede treinada, e recebiam marcagoes que eram ajustadas ou
removidas pelo autor que também marcava qualquer instancia nao reconhecida pela rede.

A integragao de um modelo de DL com o Label Studio para producao do sistema de
auto labeling se provou mais dificil do que a documentacao [66] propunha. Foi preciso
ir além do sistema sugerido (MMDetection®) e fazer a ligagdo entre a API (do inglés,
application programing interface, ou interface de programagao de aplicacao) do Label
Studio e um script em Python disponibilizado pelos autores da YOLOv4. Outro problema
encontrado se deu com a conversao das dimensoes das caixas delimitadoras. As imagens
eram redimensionadas a 480 x 480 px para o modelo da YOLOv4 e anotadas em seu
tamanho original de 2.000 x 2.000 px. Existe uma funcao do Label Studio para lidar com
esse redimensionamento das bounding bozes para as diferentes resolucoes utilizadas, a qual
nao funcionou corretamente, fazendo com que as caixas delimitadoras fossem registradas
em coordenadas fora dos limites da imagem. A correcao desse problema se deu por meio
do desenvolvimento de uma solug¢ao em codigo, dispensando o uso da fungao em questao.
Com o sistema integrado, foi dada sequéncia no processo de marcagao das imagens.

Desse modo, apods rotular mais 50 imagens foi feito um novo treinamento, resultando
em uma atualizagdo dos pesos e o procedimento foi sendo repetido. Os treinamentos sub-
sequentes foram feitos com 200, 300 e 400 imagens rotuladas. As 100 primeiras imagens
foram rotuladas sequencialmente, com o objetivo de facilitar o treinamento e compreensao
das caracteristicas das palmeiras observadas, sendo as 400 demais selecionadas aleatori-
amente dentre o quantitativo disponivel. Em todos os treinamentos, 10% das imagens
eram reservadas para teste, de modo a avaliar e garantir que o modelo nao sofria com
overfitting. O conjunto de teste recebia novas imagens escolhidas aleatoriamente a cada
novo treinamento, sempre mantendo as imagens anteriores, com o objetivo de garantir
uma solucao capaz de lidar com novos dados. A relagao das imagens utilizadas e seus
usos em cada uma das versoes do modelo de auto labeling estd disponivel na Tabela C.1
do Apéndice C.

O treinamento do modelo de auto labeling se deu de maneira sequencial, com a pri-
meira versao sendo um fine-tuning dos pesos pré-treinados sobre a base MS COCO e

disponibilizados pelos autores da YOLOvV4 e as iteracoes seguintes partindo dos pesos que

3https://mmdetection.readthedocs.io/en/latest/
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obtiveram os melhores resultados na métrica mAP@0.50, utilizando uma estratégia ana-
loga ao early stopping. O modelo da versao 1 foi treinado por 6.000 épocas, obtendo seus
melhores resultados em 3.300 iteragoes. A segunda versao do modelo foi treinada com 100
imagens e obteve seu melhor resultado por volta da época 4.300 (i.e., mil iteragdes apds
a primeira versao). A terceira versao obteve seu melhor resultado apés 5.100 iteragoes, a
quarta apés 5.800 e a quinta obteve apos 5.900. Os modelos da versao 2 em diante foram
treinados por mais épocas além daquela onde obtiveram seus melhores resultados (em
média, 4.000), mas os melhores resultados eram obtidos ap6s 1.000 iteragoes. O nimero
maior de épocas de treinamento foi utilizado para averiguar se o modelo nao estava preso
em um minimo local. O treinamento desse modelo foi feito no computador pessoal do
autor, com as seguintes especificagoes: CPU AMD Ryzen 7 5800X3D, 16 GB de meméria
RAM e placa de video EVGA GeForce GTX 1070 FTW com 8 GB de memédria VRAM.

Figura 3.3: Exemplos de distor¢oes encontradas na imagem A01_Split20000-0-1_patch_
_088. jpg. A foto a esquerda representa a imagem A01_Split20000-0-1_patch_088. jpg,
reduzida a 15% de seu tamanho original. As fotos marcadas com os niimeros 1, 2 e 3 sao
recortes da imagem original reduzidas a 60%, no caso dos nimeros 1 e 2, e 50% no caso
do 3. A figura foi reduzida novamente para insercao neste trabalho

Ao longo do processo de marcagao das imagens, dada a falta de conhecimento a nivel
de especialista para identificacdo das espécies, foram utilizadas algumas imagens disponi-
bilizadas pela Embrapa com exemplares de babacu e macaiba e suas respectivas caixas
delimitadoras para orientar esse procedimento. Algumas imagens apresentavam um tipo
de distorcao exemplificado na Figura 3.3. Inicialmente, pensou-se que poderiam ser arte-
fatos causados durante a divisao das imagens, porém, essas distor¢oes foram observadas
também nos ortomosaicos. Entretanto, apés a leitura do trabalho de Casapia et al. [18],
se constatou que esses defeitos nas imagens aparentam ter sido causados durante o pro-

cesso de stitching, especificamente, devido ao vento ao longo do processo de captura das
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Tabela 3.1: Quantidade de marcagoes por classe.

Classe Quantidade
Babacu 1.760
Macauba 1.697
Total de marcagoes 3.457
Imagens sem marcagoes o4

imagens, que pode ter modificado a posicao das palmeiras entre uma captura e as subse-
quentes. No inicio do processo de marcagao, tomou-se uma abordagem de marcar todo
tipo de palmeira que se assemelhasse a uma das espécies desejadas, independentemente
do nivel de distor¢cao nos espécimes, entretanto, ao final do processo, foram marcados
apenas exemplares que pudessem permitir algum grau de certeza quanto a sua marcagao.
Essa decisao foi tomada dada a falta de conhecimento especifico sobre a identificacdo das
espécies, com o intuito de garantir que o modelo fosse treinado sobre dados com maior
grau de corretude e, dessa maneira, todas as imagens foram revisadas para garantir que

suas marcagoes estivessem padronizadas.

3.4 Conjunto de dados utilizado

No periodo de agosto a setembro de 2023, 500 imagens foram marcadas gerando um total
de 3.457 caixas delimitadoras. Do quantitativo de caixas delimitadoras, 1.760 sao relativas
a espécie de babacu e 1.697, de macatiba, sendo que 54 imagens nao possuem nenhum
tipo de marcagao. Imagens sem marcacao também sao importantes para que o modelo
aprenda a diferenciar as palmeiras do plano de fundo das fotografias. Essas informacoes
estao sintetizadas na Tabela 3.1.

Para analisar a distribui¢ao do niimero de marcacoes por imagem, foram confecciona-
dos os histogramas apresentados nas Figuras 3.4 a 3.6. E possivel observar que a grande
maioria das imagens possui entre 1 a 9 marcacoes, entretanto, algumas imagens possuem
20 ou mais marcagoes. Para ambas espécies de palmeiras, a maioria das imagens possuem
entre 1 a 4 marcagoes, com o nimero diminuindo no intervalo de 5 a 9 e a tendéncia
de reducao se mantém nos intervalos subsequentes. Existem algumas poucas imagens de
babacu com 25 a 30 marcagoes, mas nenhuma supera o valor de 30 marcagoes, como é
possivel observar na Figura 3.5. Por outro lado, algumas imagens superam o quantitativo

de 30 marcacoes de macaiba, conforme apresentado na Figura 3.6.
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Figura 3.4: Histograma do nimero de marcagoes por imagens. Entre os valores de 1 a 10,
o intervalo é unitario e de 10 em diante o intervalo é de 5.

3.5 Modelos utilizando a arquitetura YOLOv4

Dois modelos distintos foram treinados utilizando a arquitetura YOLOv4. O primeiro
se baseia na ideia de um modelo de producao, onde todas as imagens foram utilizadas
para treinamento a partir dos pesos pré-treinados sobre a base MS COCO. Como os
resultados desse modelo estavam com uma performance abaixo do esperado, foi treinada
uma segunda rede utilizando os pesos do modelo de auto labeling. Nesse ultimo, os
resultados foram melhores, mas abaixo do que foi obtido no modelo original de auto
labeling. Ambas redes foram treinadas em um computador do Laboratério de Imagens,
Sinais e Acustica vinculado ao Departamento de Ciéncia da Computacao da Universidade
de Brasilia (LISA) com as seguintes especificagoes: CPU Intel Core i7-8700, 64 GB de
meméria RAM e duas placas de video Nvidia GeForce RTX 2080 SUPER com 8 GB de
memoria VRAM, cada.
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Figura 3.5: Histograma do nimero de marcagoes de babagu por imagens. Entre os valores

de 1 a 5, o intervalo é unitario e de 5 em diante, 5.
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Figura 3.6: Histograma do ntimero de marcagdes de macauba por imagens.

valores de 1 a 5, o intervalo ¢ unitario e de 5 em diante, 5.
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3.5.1 Modelo de producao utilizando os pesos pré-treinados so-
bre a base MS COCO

Em posse das imagens marcadas, foi feita uma nova selecao aleatoria de imagens de
treino e validacao, na proporcao de 90% e 10% respectivamente, para uma verificacao
inicial. A relacao de imagens e seus usos é apresentada na Tabela C.1 do Apéndice C.
A configuragdo da rede foi mantida na yolov4-mish-416 (que possui em torno de 27
milhoes de pardmetros) devido a limitagdo de meméria VRAM das GPUs disponiveis,
uma vez que, os autores da YOLOv4 sugerem um treinamento inicial por 1.000 épocas
utilizando uma tnica placa grafica antes de se usar multiplas GPUs para o treinamento.
Desse modo, foram realizados novos treinamentos e testes utilizando o quantitativo total
de imagens disponiveis.

O primeiro teste realizado foi um novo fine-tuning dos pesos disponibilizados pelos
autores da YOLOv4 previamente treinados sobre a base de imagens MS COCO. Foram
mantidas as mesmas configuracoes utilizadas no modelo de auto labeling para fins com-
parativos. Como os resultados foram abaixo do esperado, realizou-se uma nova sessao
de treinamento modificando o hiperparametro de taxa de aprendizado (LR, do inglés,
learning rate) para 107* resultando em ganhos de performance nas métricas avaliadas.
Um terceiro teste foi conduzido aumentando a LR para 1073, entretanto, o gradiente ficou
instavel e seu valor aumentou significativamente.

Os testes seguintes visaram o aumento da resolu¢ao na camada de entrada da rede.
Para tanto, os valores de altura e largura da imagem devem ser multiplos de 32 (requisito
da arquitetura). O quarto teste foi feito com as dimensées de 800 x 800 px, a maior
possivel dada a limitagao de memoria das placas graficas. Para tanto, foi desabilitada a
fungao contida na rede de redimensionamento aleatério das imagens. Em seguida, para
testar os efeitos do redimensionamento aleatério, foram feitos testes nas dimensoes de 640
X 640 px e 704 x 704 px, sendo a ultima a maior resolugao possivel dado os fatores de
redimensionamento.

Apbs os testes sobre o aumento da resolugao, também foram feitos testes modificando
o hiperparametro de momento que, por padrdo, estd definido com o valor de 0,949 e
mantendo a LR em 107, Os valores de momento testados foram 0,975, 0,962 e 0,960.
O primeiro valor testado nao resultou em um ganho significativo e houve instabilidade
no gradiente. O segundo valor obteve ganhos em mAP@0.50 durante o treinamento, mas
esses resultados nao se mantiveram sobre o conjunto de validagao. Por fim, o ultimo
valor testado também nao gerou ganhos na métrica avaliada. Dessa maneira, optou-se
por manter o valor padrao de momento como melhor opc¢ao para treinamentos baseados

nos pesos pré-treinados sobre a base MS COCO.
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3.5.2 Modelo utilizando os pesos pré-treinados do sistema de

auto labeling

O modelo treinado com os pesos ajustados para o sistema de auto labeling utilizou as
mesmas imagens de treinamento que o sistema em questao acrescidas das ultimas 100
marcadas, conforme a Tabela C.1 no Apéndice C. Inicialmente, se tentou fazer um fine-
tuning a partir dos melhores pesos da Versao 5 (conforme a Tabela 4.1) mantendo-se as
configuragoes utilizadas no modelos de auto labeling, o que nao foi bem sucedido devido
a instabilidade no gradiente. A segunda abordagem envolveu o uso da flag —clear para
iniciar o treinamento. Essa flag reinicializa o treinamento, dessa maneira, é possivel ter
controle direto sobre a taxa de aprendizado inicial, momento e demais hiperparametros.
Assim, reduziu-se a LR para 10~7 e o momento para 0,925 e manteve-se a resolucao
da camada de entrada em 480 x 480 px. Desse modo, foi possivel alcancar resultados
semelhantes aos obtidos pelo modelo de producao da YOLOv4 com a resolugao da camada
de entrada definida para 704 x 704 px.

Como esse resultado positivo, aumentou-se a resolucao da camada de entrada para
704 x 704 px e a LR para 107, mantendo o valor de momento, e os resultados subiram 5
pontos percentuais. Em seguida, manteve-se as dimensoes da camada de entrada e foram
feitos testes modificando a LR para 107° e 10™%, assim como o momento para 0,937. O
melhor resultado obtido foi com os hiperparametros de LR igual a 10~ e momento igual
a 0,937. Desse modo, foi possivel obter um ganho de quase 7% de mAP@0.50 utilizando
os pesos treinados previamente para o sistema de auto labeling.

Por fim, foi feita a validagao cruzada k-fold com os parametros que obtiveram o melhor
resultado (resoluciao da camada de entrada igual a 704 x 704 px, LR igual a 107 e
momento igual a 0,937). Como o modelo e seus pesos calculados ji haviam observado
360 imagens durante seu treinamento, optou-se por fazer 5 divisdes do conjunto de 140
(100 imagens marcadas posteriormente ao ultimo treinamento do sistema de auto labeling
e 40 utilizadas para teste). A relacdo das imagens utilizadas e seus respectivos conjuntos
em cada fold esta disponivel na Tabela C.2 no Apéndice C. Assim, a validagao cruzada
em 5 folds foi feita da seguinte maneira: o modelo foi treinado por outras 5 vezes, a
partir dos melhores pesos da Versao 5 do sistema de auto labeling, utilizando 472 imagens
para treinamento e 28 para teste. Dessa forma, pretende-se avaliar os resultados e a

consisténcia do modelo em 5 conjuntos de treinamento e teste diferentes.
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3.6 Modelo utilizando a arquitetura YOLOv9

O treinamento do modelo com a YOLOvV9 utilizou o mesmo conjunto de imagens para
treino e teste utilizado pelo modelo de producgao utilizando os pesos pré-treinados sobre
a base MS COCO da YOLOv4. Esse conjunto de imagens foi escolhido para manter o
padrao de comparacao com essa versao do modelo da YOLOv4, pois ainda nao havia sido
feito nenhum tipo de treinamento com o modelo que utilizou os pesos pré-treinados do
sistema de auto labeling. Foi utilizada a implementacdo da Ultralytics? da arquitetura da,
YOLOvV9 (na configuragdo YOLOv9e que possui em torno de 58 milhdes de pardmetros)
e o mesmo computador utilizado pelos modelos de producao da YOLOv4. Inicialmente,
foram utilizados os parametros padrao da rede para se realizar uma familiarizagdo com
sua estrutura de comandos.

A implementacao da Ultralytics possui um sistema automatizado para a escolha do
melhor otimizador para a rede, assim como a melhor taxa de aprendizado inicial. Como
foram utilizadas as configuragoes padrao, esse sistema escolheu o otimizador AdamW
com a taxa de aprendizado igual a 7,14 - 10~*. Esse modelo foi treinado por 100 épocas
e obteve o melhor resultado de mAP@0.50 dentre os modelos utilizando a arquitetura
YOLOv9. Como esse treinamento foi o primeiro a ser feito, foram exploradas diferentes
configuragoes para averiguar de maneira melhor o resultado obtido.

O segundo treinamento ocorreu por mais 100 épocas a partir do primeiro, para verificar
se 0 modelo nao estava preso em um minimo local, entretanto, esse nao era o caso. Em
seguida, avaliou-se 0 uso do otimizador SGD (do inglés, stochastic gradient descent) com
o gradiente acelerado de Nesterov, pois ambos otimizadores sao complementares: o Adam
converge rapidamente e com qualidade satisfatoria, porém pode ter problemas em alguns
conjuntos de dados, uma adversidade que nao ocorre com o SGD associado ao gradiente
de Nesterov [47]. Porém, o otimizador AdamW se sobressaiu no conjunto de dados deste
trabalho. Também foi feito um teste reduzindo a taxa de aprendizado do otimizador
AdamW para 1-10~* e treinando por 200 épocas, mas os resultados nio foram satisfatérios.
Outro otimizador testado foi o Adam no lugar do AdamW, entretanto, isso nao levou a
um aumento na métrica avaliada. Por fim, como ainda havia memoria disponivel nas
placas de video utilizadas, aumentou-se as dimensoes da camada de entrada da rede, o
tamanho padrao é 640 x 640 px e foram testadas as resolugoes de 672 x 672 px e 704 x
704 px, porém, essa modificacdo nao gerou melhoria nos resultados.

Dessa maneira, optou-se pelo uso do sistema automatizado disponibilizado pelo fra-
mework para os testes finais utilizando a validagao cruzada k-fold. No caso da YOLOv9,

o conjunto de dados foi dividido em 10 subconjuntos. Cada subconjunto continha 50

“https://docs.ultralytics.com/models/yolov9/
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imagens, de modo que foram utilizadas 450 para treino e 50 para teste em cada iteragao.
Essa escolha se deu pois os pesos pré-treinados utilizados foram ajustados para o dataset
MS COCO e nao tiveram contato prévio com o conjunto de dados utilizado neste tra-
balho. Assim, a validacdo cruzada k-fold pode ser executada de maneira mais usual. A

relacao das imagens utilizadas e seus respectivos conjuntos em cada fold é apresentada na

Tabela C.3 no Apéndice C.

3.7 Avaliacao dos modelos

Para a avaliacdo inicial dos modelos, foram utilizadas as métricas de mean average pre-
cision, precisao, revocacao e Fl-score. Precisao é uma métrica que avalia a acuracia das
predigoes positivas feitas por um modelo. A revocagdo mede a capacidade do modelo em
capturar todos os objetos relevantes em uma imagem. A Fl-score sumariza as métricas
de precisao e revocagao em uma, por meio da média harmonica delas. A métrica mAP é
utilizada na avaliacao de modelos de deteccao de objetos e calcula a média das precisoes
obtidas em diferentes niveis de revocacao para as diferentes classes.

Para melhor definir cada uma das métricas, é necessario explorar suas variaveis. Come-
¢ando por um problema inerente a detecgao de objetos, é preciso definir quando o modelo
acerta uma detecgao. Para isso, utiliza-se do conceito de interse¢ao sobre a uniao (IoU, do
inglés, intersection over union), na qual a intersegao entre as areas da caixa delimitadora
proposta pelo modelo (A) e de ground truth (B) é dividida pela unido das dreas dessas
mesmas caixas delimitadoras, conforme a Equacao 3.1. Idealmente, esse parametro se
aproxima de 1 para um acerto total, entretanto, também sao utilizados outros limiares,
como 0,05, 0,50, 0,90, 0,95, etc.

Area da intersecio _|ANnB|

ToU = — =
Area da unido |AU B

(3.1)

Outra definicdo importante se da pela terminologia de verdadeiro positivo (TP, do
inglés, true positive), falso positivo (FP), verdadeiro negativo (TN, do inglés true negative)
e falso negativo (FN). Em problemas multiclasse (como é o caso deste trabalho, onde hé as
classes de babagu, macatba e plano de fundo), essas varidveis sdo analisadas da seguinte

maneira:

o TP;: instancias classificadas corretamente como pertencentes a uma determinada

classe i;

« F'P;: instancias classificadas incorretamente como pertencentes uma determinada

classe i;
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o TN;: instancias classificadas corretamente como nao pertencentes a uma determi-

nada classe 7; e

e ['N;: instancias de uma determinada classe i classificadas incorretamente como de

outra classe.

Assim, calcula-se as métricas de precisao e revocacao para um determinado limiar de
IoU. A precisao de uma classe i (Prec;), calculada como na Equagdo 3.2, avalia, entre os
elementos classificados como pertencentes a uma determinada classe (T'P; + F'P;), qual a
proporc¢ao rotulada corretamente.
TP,
Preci = ——'— 3.2
= TP L FP (3.2)
A métrica de revocagdo para uma classe i (Rec;) é calculada segundo a Equacao 3.3 e
avalia, dentre o total de elementos que deveriam ser classificados como pertencentes a
determinada classe (T'P; + F'N;), qual a propor¢ao rotulada corretamente.
TP,
Rec; = ——— 3.3
‘" TP +FN; (3:3)
Como comentado anteriormente, a métrica F1-Score de uma determinada classe i (F'1;),
calculada conforme a Equacgao 3.4, representa a média harmonica entre as métricas de
precisao e revocagao.
2. (Prec; - Rec;)

(Prec; + Rec;) (3:4)

Uma outra forma de sintetizar uma métrica é por meio da média aritmética (z) dessa,
que ¢ calculada somando seus valores para todas as ¢ diferentes classes e dividindo esse
somatorio pelo nimero total de classes (n), como na Equagao 3.5.

n

1
T=—-) Mbétrica; (3.5)
n

i=1

Ao se observar as métricas de precisao e revocacao, é possivel perceber que ha uma
relacao de troca entre elas. Um modelo otimizado para maior precisao tende a classificar
menos amostras como pertencentes a uma determinada classe, levando a um aumento de
falsos negativos e, consequentemente, a uma perda na revocac¢ao. Por outro lado, um
modelo otimizado para revocagao, tende a classificar mais amostras de maneira errénea,
gerando mais falsos positivos, o que reduz a precisao. Uma maneira de se avaliar essa
troca é por meio da average precision, que mede a precisao de um modelo ao longo de
diferentes niveis de revocacao. A mean average precision diz respeito a média da average

precision em diferentes niveis de IoU. Uma métrica comumente utilizada em modelos de

28



detecgao de objetos é a mAPQ@0.50, i.e., a mean average precision para um valor de IoU
de no minimo 50%.

Para a avaliacao final dos modelos, foi utilizada a técnica de k-fold cross validation
(do inglés, validacao cruzada k-fold). O procedimento consiste em dividir o conjunto de
dados em k subconjuntos aproximadamente iguais. Em cada uma das k iteragoes, um
subconjunto diferente é utilizado para validacdo e os k — 1 demais para treinamento.
Isso garante uma estimativa mais confiavel da performance do modelo uma vez que hé
maior variabilidade nos dados de treino e validacao, permitindo uma melhor avaliacao da
capacidade de generalizacao do modelo uma vez que as métricas avaliadas sao coletadas

em cada uma das iteracoes.
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Capitulo 4
Resultados experimentais

Neste capitulo, sao apresentados os resultados obtidos pelos modelos treinados e a discus-

sao desses resultados.

4.1 Modelo de auto labeling

Os resultados do modelo de auto labeling sao apresentados aqui, inicialmente, para fins
de registro, uma vez que o foco do trabalho se d4 nos modelos descritos nas Secoes
seguintes. As métricas do treinamento desse modelo sobre o conjunto de testes, assim
como a relacao entre as versoes e a quantidade de imagens estao sintetizadas na Tabela 4.1.
Os graficos de treinamento do modelo sao apresentados na Se¢do A.1 do Apéndice A.
Como comentado anteriormente, os treinamentos das versoes 1 e 2 foram feitos utilizando
imagens em sequéncia, i.e., utilizando fotos dos ortomosaicos A01_Split20000-0-0 e
A01_Split20000-0-1, seguindo sequencialmente da direita para a esquerda, de cima para
baixo, com uma sobreposicao de 30% entre as laterais das imagens. Naturalmente, isso
levou a rede a um problema de sobreajuste (do inglés, overfitting), onde as espécies eram
identificadas apenas quando se encontravam sobre um plano de fundo verde, sendo que
em algumas imagens as espécies se encontravam sobre planos de fundo com uma coloragao
de tom amarelo queimado. Esse problema foi corrigido entre as versoes 3 e 4.

A partir da versao 4, notou-se que o modelo marcava quase toda palmeira encontrada
nas imagens como sendo da espécie babacu. Isso foi um motivador para a mudanca de
estratégia de marcacgao, saindo da abordagem de marcar toda palmeira que se assemelhasse
a uma das espécies para a conduta de marcar apenas exemplares que pudessem permitir
um grau de confianca maior sobre a sua marcacio. B possivel observar essa mudanca
na queda dos resultados obtidos entre a versao 4 e 5, uma vez que as imagens marcadas

anteriormente ainda nao haviam passado por revisao.
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Tabela 4.1: Resultados do treinamento da ferramenta de auto labeling.

Versao | Total de imagens .l\/fétrlcas =
mAP@O0.50 | Precisao | Revocagao | Fl-score
1 50 78,09% 0,67 0,80 0,73
2 100 81,78% 0,80 0,74 0,77
3 200 82,17% 0,72 0,74 0,73
4 300 86,82% 0,74 0,83 0,78
5 400 84,04% 0,65 0,85 0,74

Os resultados iniciais foram surpreendentes, com apenas 45 imagens de treinamento
foi possivel alcancar 78% de mAP@0.50. Entretanto, neste ponto, o conjunto de dados era
simples e homogéneo por escolha. Nao houve um ganho significativo entre a versao 2 e 3,
mas isso reflete a robustez da arquitetura quando confrontada com novos exemplares para
treinamento, afinal, neste ponto, as imagens deixaram de ser sequenciais para serem esco-
lhidas aleatoriamente pela ferramenta do Label Studio, de modo que haviam 100 imagens
sequenciais e 100 imagens escolhidas aleatoriamente. Houve um salto na performance
entre a versao 3 e 4, provavelmente, devido a inclusao de novas imagens em condic¢oes
diferentes, permitindo que a rede fosse capaz de identificar melhor as caracteristicas das
palmeiras de babacu e macatba.

De uma maneira geral, o modelo de auto labeling foi de grande ajuda para a marcacao
das imagens. Sempre era necessario realizar ajustes das marcacoes, assim como marcar
alguma instancia ignorada pelo modelo, mas ele realizava a maior parte do trabalho e
seu comportamento estava dentro do esperado. Houve algumas dificuldades durante a
implementacgao do sistema, como comentado anteriormente, porém, elas foram superadas.

Assim, considera-se esse modelo como adequado para o que lhe era proposto.

4.2 Modelos utilizando YOLOv4

4.2.1 Modelo de producao utilizando pesos pré-treinados sobre

a base de dados MS COCO

A principal diferenca entre este modelo e o anterior é que se considera este como um
modelo de producdo. Como comentado anteriormente, este modelo teve acesso a todas
as 500 imagens disponiveis para os processos de treinamento e teste desde o inicio. A
primeira versao do modelo foi um teste comparativo com a rede treinada para o sistema
de auto labeling, foram utilizadas as mesmas configuragoes e esse modelo foi treinado

por 6.000 épocas. Como os resultados se mostraram insuficientes (com o melhor resul-
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tado de mAP@0.50 alcangando 59,69%), o modelo foi treinado por mais 4.000 iteracoes,
totalizando 10.000 épocas, resultando em um mAP@0.50 melhorado de 63,43%.

Dessa maneira, para as versoes seguintes alterou-se os hiperparametros da rede, ini-
ciando pelo nimero total de épocas, que foi elevado a 10.000. Nas versoes 2 e 3, a taxa
de aprendizagem foi incrementada aos valores de 107 e a 1073, respectivamente. O valor
de 10™* se mostrou o melhor para a tarefa, com 67,43% de mAP@0.50, ao passo que o
modelo com LR igual a 1073 sofreu instabilidade do gradiente e obteve melhor resultado
de 14,38% de mAP@0.50. As métricas obtidas sobre o conjunto de teste e pardmetros
e hiperparametros modificados na rede estao sintetizadas na Tabela 4.2 e os graficos de

treinamento sao apresentados na Secao A.2 do Apéndice A.

Tabela 4.2: Resultados de treinamento do modelos de produgdo YOLOv4 (utilizando
pesos pré-treinados sobre a base de dados MS COCO) sobre seu conjunto de validagao

- - Métricas
Versao | Resolugao | LR | Momento mAP@Q.50 | Precisdo | Revocagao | Fl-score
1 480 x 480 | 107° 0,949 63,43% 0,52 0,64 0,58
2 480 x 480 | 10~* 0,949 67,43% 0,53 0,73 0,62
3 480 x 480 | 1073 0,949 14,38% 0,30 0,14 0,20
4 800 x 800 | 1074 0,949 70,88% 0,48 0,87 0,62
) 640 x 640 | 1074 0,949 69,53% 0,55 0,77 0,64
6 704 x 704 | 10~* 0,949 69,92% 0,50 0,86 0,64
7 704 x 704 | 10~* 0,975 68,85% 0,54 0,83 0,65
8 704 x 704 | 1074 0,962 68,40% 0,50 0,88 0,63
9 704 x 704 | 1074 0,960 69,56% 0,52 0,84 0,64

Estabelecido o melhor valor para a taxa de aprendizagem, as versoes subsequentes
exploraram o efeito do aumento da resolucdo da imagem na camada de entrada da rede
sobre os resultados. Na versao 3 testou-se a maior resolucao possivel para a imagem
dadas as limitacoes de memoéria VRAM das placas gréaficas utilizadas: 800 x 800 px.
Acima dessa resolugdo, nao era possivel treinar um modelo YOLOv4 na configuracao
yolov4-mish-416. Ao se utilizar essas dimensdes, obteve-se mAP@0.50 de 70,88%. Esse
resultado serviu de base para explorar o efeito do redimensionamento aleatério na perfor-
mance do modelo, uma vez que foi preciso desabilitar essa funcionalidade na rede para
executar o treinamento.

As versoes 5 e 6 testaram as dimensoes de 640 x 640 px e 704 x 704 px, respecti-
vamente, utilizando o random resizing. A tltima resolucao foi a maior encontrada que
permitia o uso dessa funcionalidade durante o treinamento. As versoes 5 e 6 alcangaram
resultados de 69,53% e 69,92% de mAP@0.50, respectivamente. Apresenta-se o grafico
de treinamento da versao 6 na Figura 4.1. Naturalmente, o treinamento dessas versoes

se deu em menor tempo do que o da versao 4 que totalizou 11,43 horas (h), com as ver-

32



soes b e 6 totalizando 9,08 e 10,71 h, respectivamente. Acredita-se que o uso do random
resizing ¢ vantajoso em comparagao ao aumento da resolugao, pois o primeiro resulta em
maior variabilidade nos dados de treinamento, ao custo de uma leve perda na métrica

mAP@O0.50, mas um leve ganho em F1-score.
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Figura 4.1: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao 6 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos
pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.

As versoes 7, 8 e 9 testaram diferentes valores para o pardmetro de momento. O
valor de 0,975 da versao 7 gerou instabilidade no gradiente e nao apresentou nenhuma

vantagem. Durante o treinamento da versao 8, o modelo atingiu 70,65% de mAP@0.50,
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Tabela 4.3: Resultados de treinamento dos modelos de produgdo YOLOv4 (utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling) sobre seu conjunto de validagao.

- . Métricas
Versdo | Resolugao | LR | Momento mAP@Q.50 | Precisdo | Revocagao | Fl-score
AL1 | 480 x 480 | 107° 0,949 68,64% 0,52 0,80 0,63
AL2 | 480 x 480 | 1077 0,925 70,37% 0,66 0,65 0,65
AL3 | 704 x 704 | 1076 0,925 76,35% 0,57 0,78 0,66
AL4 | 704 x 704 | 107° 0,925 76,54% 0,64 0,76 0,69
AL5 | 704 x 704 | 10~* 0,925 75,56% 0,60 0,80 0,69
AL6 | 704 x 704 | 10~* 0,937 76,96% 0,64 0,78 0,70
AL7T | 704 x 704 | 107° 0,937 76,18% 0,64 0,78 0,70

entretanto, seus resultados sobre o conjunto de teste nao se mantiveram no mesmo pata-
mar, alcancando os 68,40% reportados. Tentou-se reduzir o valor de momento para 0,960
na versao 9 com o intuito de se alcangar um resultado semelhante ao da versao 8 para o
conjunto de testes, entretanto, apesar de haver ganho nesse conjunto, o mesmo nao foi o

suficiente para justificar mais testes com o hiperparametro de momento.

4.2.2 Modelo utilizando os pesos pré-treinados do sistema de

auto labeling

Como os resultados do modelo utilizando apenas os pesos pré-treinados sobre a base de
dados MS COCO estavam abaixo do esperado, treinou-se um novo modelo utilizando os
coeficientes treinados anteriormente para o sistema de auto labeling. Os resultados desse
novo modelo estao sintetizados na Tabela 4.3. Apresenta-se o gréafico de treinamento da
versao ALb na Figura 4.2, pois essa obteve os melhores resultados. Os demais grafi-
cos estao na Secao A.3 do Apéndice A. Conforme apresentado na Tabela Tabela 4.3, a
versao AL1 alcangou um resultado inicial de mAP@0.50 proximo a do modelo anterior,
entretanto, como comentado anteriormente, sofreu com instabilidade do gradiente. Dessa
maneira, foram testados novos hiperparametros para tentar melhorar seus resultados.

A versao AL2 manteve a resolucao da camada de entrada da rede e testou uma mo-
dificagdo nos hiperparametros de LR e momento, além de fazer uso da flag -clear da
implementagdo da YOLOv4. Essa versao apresentou ganhos de mAP@0.50 e o melhor re-
sultado na métrica de precisao. Todas as versoes subsequentes fizeram uso da flag —clear.
Em seguida, a versao AL3 testou o aumento da resolugao das imagens na camada de en-
trada e da taxa de aprendizagem, obtendo ganhos significativos de mAP. As versoes AL4
e ALb testaram novos aumentos da LR, com o melhor resultado de mAP@0.50 sendo

obtido com a taxa de aprendizagem igual a 107°. Nao se testou o valor de LR igual a
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Tabela 4.4: Resultados da validagao cruzada k-fold da YOLOv4.

Fold Métricas
mAP@Q.50 | Precisao | Revocagao | Fl-score | Tempo (h)

1 73,69% 0,46 0,93 0,61 6,16

2 74,66% 0,57 0,85 0,68 6,04

3 75.15% 0,59 0,84 0,70 5.98

4 82,00% 0,60 0,89 0,71 6,09

5 72,67% 0,43 0,89 0,58 6,02
Média 75,63% 0,53 0,88 0,66 6,06
Desvio padrao 3,29% 0,07 0,03 0,05 0,06

1073 pois j& se havia constatado anteriormente que esse valor levava & instabilidade no
gradiente.

Por fim, testou-se o incremento no hiperpardmetro de momento nas versdes ALG e
AL7. A versao AL6 obteve o melhor resultado de mAP@0.50, alcancando 76,96% nessa
métrica, assim como o melhor F1-score, com 0,70. Esperava-se que a versao ALT obteria os
melhores resultados, uma vez que foi treinada com o que era até entao o melhor valor para
LR. Entretanto, isso nao se concretizou, com seu resultado de mAP sendo marginalmente
menor que o da sua predecessora. Dessa maneira, foram escolhidas as configuragoes da

versao ALG para o teste de validacao cruzada k-fold.

4.2.3 Teste de validacao cruzada k-fold da YOLOv4

O teste de validagdo cruzada k-fold para a YOLOv4 foi realizado conforme descrito na
Subsecao 3.5.2 utilizando os hiperpardmetros da versao AL6. Os resultados desse teste
estdao sintetizados na Tabela 4.4 e apresenta-se o grafico de treinamento do fold 3 na
Figura 4.3, por ser o conjunto sobre o qual as métricas mais se aproximam da média
calculada. Os graficos de treinamento dos demais folds estao apresentados na Secao A.4
do Apéndice A. E possivel observar que os resultados de mAP@0.50 estdo, em sua maioria,
dentro do intervalo de dispersao calculado de 75,63% =+ 3,29%, a excecao do fold 5 que,
apesar de ser o melhor resultado obtido, é, claramente, um ponto fora da curva. Os
resultados de precisao e Fl-score obtidos foram abaixo do esperado, considerando o valor
alcancado pela versao AL6. Por outro lado, os resultados de revocacao foram melhores.
Dessa maneira, acredita-se que um modelo utilizando a arquitetura em questao seria
vidavel para a deteccdo de macaubas e babagus em imagens obtidas por meio de UAV.
Entretanto, a arquitetura da YOLOv4 em sua implementacao no framework Darknet
apresenta certas instabilidades, como é possivel observar na Figura A.21 relativa ao trei-
namento do fold 2. Optou-se por se considerar esse fold, pois, apesar da instabilidade no

gradiente a partir da época 2.000, os melhores resultados do sistema de auto labeling ocor-
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riam apods 1.000 épocas, aproximadamente, logo, o comportamento da rede estd dentro
do esperado. Outro problema da Darknet é a impossibilidade de se definir um parametro
para tornar o treinamento deterministico, o que faz com que seja dificil de reproduzir os
resultados de treinamento multiplas vezes. Por outro lado, essa implementacao da YO-
LOv4 ja possui um pipeline integrado de data augmentation. Desse modo, conclui-se que
é possivel utilizar essa arquitetura para o trabalho em questao, entretanto, é necessario

se atentar a seus aspectos negativos.

4.3 Modelo utilizando YOLOvV9

Nos experimentos realizados com a arquitetura YOLOvV9 os resultados mostraram-se pro-
missores em todas a métricas a principio. Os resultados desse modelo sobre seu conjunto
de validacao estao sintetizados na Tabela 4.5. A versao Y9-1 se sobressaiu nas métricas
de mAP@0.50 e precisdo, com resultados comparaveis aos melhores resultados de trei-
namento da YOLOv4. Apresentam-se os graficos de treinamento, matriz de confusao e

curva precisdo-revocagao (curva PR) dessa versao nas Figuras 4.4 a 4.6.

Tabela 4.5: Resultados de treinamento dos modelos utilizando a arquitetura YOLOvV9
sobre seu conjunto de validacao.

Versao Otimizador | Epocas | Resolugio LR Momento SAPGO 50 Pl'ecigéztrl(i?:vocagéo Flscore
Y9-1 AdamW 100 | 640 x 640 | 7,14-10=* | 0,900 74,9% 0,693 0,726 0,709
Y9-2 AdamW 200 | 640 x 640 | 7,14-10=* | 0,900 72,8% 0,639 0,730 0,681
Y9-3 | SGD+Nesterov | 100 | 640 x 640 | 1,0-1072 0,937 72,0% 0,693 0,723 0,708
Y9-4 AdamW 200 | 640 x 640 | 1,0-107* 0,937 69,9% 0,608 0,769 0,679
Y9-5 Adam 100 | 640 x 640 | 1,0-1072 0,937 65,4% 0,587 0,730 0,651
Y9-6 AdamW 100 | 672 x 672 | 7,14-10~* | 0,900 71,8% 0,642 0,781 0,705
Y9-7 AdamW 100 | 704 x 704 | 7,14-107* | 0,900 73,4% 0,628 0,821 0,712

As versoes seguintes exploraram diferentes configuragdes de hiperparametros, visando
alcancar melhores resultados. A versao Y9-2 constatou que o limiar de 100 épocas como
maximo ¢é o suficiente para se obter os melhores resultados. Em sequéncia, a Y9-3 testou
um otimizador diferente (SGD associado ao gradiente acelerado de Nesterov) e, apesar de
obter resultados semelhantes de precisao, revocagao e F1-score aos do otimizador AdamW,
seu resultado de mAP@0.50 foi inferior, demonstrando que o otimizador AdamW era
melhor para o trabalho em questdao. A Y9-4 averiguou uma estratégia de treinamento
mais longo, com uma LR reduzida, o que se demonstrou ineficaz.

A versao Y9-5 testou o uso do otimizador Adam para o problema, entretanto, seu
resultado foi significativamente inferior ao resultado do SGD associado ao gradiente de
Nesterov, em condig¢oes semelhantes de LR e momento que, por sua vez, foi inferior aos

resultados obtidos com o otimizador AdamW. Isso indica que esse ultimo otimizador é o
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Tabela 4.6: Resultados da validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.

Fold Métricas
mAP@Q.50 | Precisao | Revocagao | Fl-score | Tempo (h)
1 73,4% 0,658 0,791 0,718 0,769
2 74,3% 0,637 0,798 0,708 0,764
3 76,4% 0,592 0,873 0,706 0,770
4 72,0% 0,633 0,760 0,691 0,756
5 72,1% 0,749 0,662 0,703 0,778
6 72,8% 0,649 0,775 0,706 0,766
7 72,4% 0,695 0,656 0,675 0,775
8 66,9% 0,570 0,737 0,643 0,771
9 74,3% 0,654 0,792 0,716 0,771
10 71,9% 0,623 0,789 0,696 0,765
Média 72, 7% 0,646 0,763 0,696 0,767
Desvio padrao 2,3% 0,048 0,062 0,022 0,006

melhor para o problema em questao. As versdes Y9-6 e Y9-7 testaram resolugdes maiores
para a camada de entrada da rede. Foram obtidos os melhores resultados de revocacgao e
F1l-score dos modelos utilizando a YOLOvV9. Por outro lado, esse resultado de F1-score
é devido a um alto valor na métrica de revocagao e acompanhado por um valor baixo na
métrica de precisao. Dessa maneira, a versao Y9-1 é considerada a mais balanceada e

superior dentre os modelos treinados com esta arquitetura.

4.3.1 Teste de validagao cruzada k-fold da YOLOvV9

O teste de validacao cruzada k-fold para a YOLOvV9 foi realizado conforme descrito na
Subsecao 3.6 utilizando os hiperparametros da versao Y9-1. Os resultados desse teste
estao sintetizados na Tabela 4.6 e nas Figuras 4.7 a 4.9. Novamente, é possivel observar
que os valores obtidos para a métrica de mAP@0.50 estao dentro do intervalo de dispersao
calculado de 72, 7% % 2, 3% em sua maioria, cujas excecoes sao os folds 3 e 8. Mais uma
vez, o resultado médio da precisao foi abaixo do esperado, tomando por base o resultado
obtido com a versao Y9-1. A média da revocacao por outro lado, obteve um valor acima
do esperado, ao passo que o Fl-score médio ficou proximo do valor esperado para a rede.
O destaque se d4 pela métrica de tempo de treinamento, onde hd uma reducao de 87%,
aproximadamente, em comparacao com a YOLOvA4.

Apresentam-se os graficos de perda, precisao, revocacao e mAP em funcao das épocas,
a matriz de confusdo e a curva PR relativos ao fold 6 nas Figuras 4.7 a 4.9, respectiva-
mente. Esse fold foi escolhido por estar mais proximo da média das métricas apresentadas.
Os graficos, matrizes de confusao e curvas PR dos demais folds estao dispostos na Secao

B.2 do Apéndice B. Os graficos relativos ao fold 6 apresentam o comportamento esperado,
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com a perda sendo reduzida ao longo das épocas ao passo que as métricas tendem a subir
e estabilizar.

Um ponto importante a ser comentado foi observado na matriz de confusao das redes:
elas tendem a marcar muitas instancias do plano de fundo das imagens como babacu.
Assume-se que esse problema se dé4 em funcao das instancias de babacu que nao foram
marcadas nas imagens por estarem distorcidas. Como a imagem ¢é reduzida de 2.000 x
2.000 px para 640 x 640 px na YOLOV9 (e para 704 x 704 na YOLOv4) perde-se os
detalhes dessas distor¢oes, como também é possivel observar na Figura 3.3. Isso pode
explicar a queda na performance da rede YOLOv4, que chegou a alcancar um mAP@0.50
de 86,82% no sistema da ferramenta de auto labeling e, subsequentemente, os resultados
obtidos pela YOLOv9. Por outro lado, é possivel observar que as redes dificilmente
confundem instancias de baba¢u e macatiba entre si, o que indica que, mesmo apds a
reducao das imagens, ainda ha caracteristicas suficientes para se distinguir essas espécies.

Os resultados de validacao cruzada k-fold na métrica mAP@0.50 obtidos pelo modelo
utilizando a YOLOvV9 foram inferiores ao do modelo utilizando a YOLOv4 (com os pesos
pré-treinados do sistema de auto labeling), 72,7% contra 76,96%, respectivamente. En-
tretanto, ainda ha margem de crescimento para os resultados da YOLOv9, uma vez que
essa arquitetura nao possui um pipeline integrado de data augmentation, o que poderia
gerar melhora em suas métricas. Outro ponto importante a ser levado em consideragao
é o fato que a YOLOVY foi treinada apenas a partir de pesos pré-treinados sobre a base
MS COCO, obtendo resultados melhores que o modelo de produgao da YOLOv4 (que foi
treinado de maneira similar). A implementacao da YOLOV9 no framework Ultralytics
também se prova vantajosa: sdo produzidas mais informagoes automaticamente (como a
matriz de confusao do modelo e sua curva PR, entre outros), é possivel configurar para
que o treinamento seja deterministico (de modo que os resultados podem ser reproduzidos
e devem se manter dentro da margem de erro calculada), o treinamento é mais répido, o
framework em questao é mais facil de ser utilizado e sua documentacao é mais atualizada.
Dessa maneira, acredita-se que um modelo utilizando a YOLOvV9 também seria adequado

para a tarefa de detecgao de macatbas e babagus em imagens obtidas por meio de UAV.

4.4 Discussao dos resultados

Em termos das métricas avaliadas, a YOLOv4 se sobressai nas métricas de mAP@0.50
(75,63% contra 72,7% da YOLOV9) e revocagao (0,88 contra 0,763), ao passo que a YO-
LOV9 se destaca nos resultados de precisao (0,53 da YOLOv4 contra 0,646 da YOLOv9)
e de Fl-score (0,66 contra 0,696). Como a métrica de mean average precision leva em

consideracao a troca entre precisao e revocagao, a YOLOv4 aparenta possuir uma vanta-

38



gem sobre a YOLOV9. Por outro lado, a YOLOvV9 nao teve acesso a nenhum pipeline de
data augmentation, o que poderia melhorar seus resultados. Assim, para aplicagoes onde a
precisao do modelo é primordial, a versao da YOLOvV4 que fez uso dos pesos pré-treinados
no sistema de auto labeling se sobressai no contexto deste trabalho.

Por outro lado, levando em consideracao a parte pratica de treinamento e até mesmo
o contexto de producao de um modelo, a YOLOvV9 se apresenta como mais vantajosa,
uma vez que supera o modelo de produgao da YOLOv4 em condigbes iguais (ao se treinar
apenas a partir dos pesos pré-treinados no conjunto de dados MS COCO) com facilidade
e ¢ comparavel ao modelo que utilizou os pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
No contexto de producao de um sistema de ML, é preciso levar em conta que nao neces-
sariamente haveria o modelo de auto labeling. Por outro lado, ainda hé a possibilidade
de se gerar mais imagens de treinamento, por meio de técnicas de data augmentation, e
melhorar os resultados da YOLOv9. Como comentado anteriormente, o framework da
Ultralytics é mais facil de ser utilizado e produz mais informagoes de maneira automa-
tizada, como a matriz de confusao, que revelou detalhes importantes do comportamento
das redes treinadas. Dessa maneira, a YOLOv9 também pode ser utilizada no contexto
deste trabalho, uma vez que alcanga resultados equiparaveis a de sua predecessora.

Comparando este trabalho com o de Jintasuttisak, Edirisinghe e Elbattay [19] que ¢ o
que mais se aproxima em termos de especificagoes, ainda ha o que se melhorar, especial-
mente na métrica mAP@0.50, na qual os autores alcancaram melhor resultado de 92,34%.
Porém, ¢é preciso salientar que o contexto desta pesquisa se deu em areas de ocorréncia
natural das espécies de palmeiras analisadas, ao passo que o trabalho supracitado se deu
em areas de plantio, que sdo mais simples. Além disso, este estudo lida com a deteccao de
duas espécies enquanto aquele lida apenas com uma. Assim, ao se analisar objetivamente
o que foi realizado, ainda ha melhorias a serem feitas, como no que diz respeito a anotacao
das imagens e a qualidade das marcagoes pelo modelo, mas este trabalho demonstra a
possibilidade do uso de imagens obtidas a partir de UAV para deteccao de palmeiras em

ambientes naturais.
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Figura 4.2: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao AL5 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura 4.3: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento do fold 3 da validacao cruzada k-fold da YOLOv4.
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Figura 4.4: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAPQ@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-1
utilizando a YOLOV9.
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Figura 4.7: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocacao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 6 da
validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Capitulo 5
Conclusao

Neste trabalho foram apresentados dois modelos para deteccao e diferenciacao de espéci-
mes de babac¢u e macaiiba em imagens obtidas a partir de UAV em ambientes naturais.
Além disso, foram feitas as anotagoes do conjunto de dados de forma manual, auxiliada
por um sistema de auto labeling. Esse ultimo foi de grande ajuda para o estudo, dado a
quantidade necessaria de dados para treinar um modelo de DL. Apesar de suas marca-
¢Oes nao serem perfeitas, o sistema fez grande parte do trabalho, necessitando de pequenos
ajustes em suas anotacoes e deixando poucas instancias sem marcagoes.

Os modelos treinados para detecgao fizeram uso das arquiteturas YOLOv4 e YOLOV9,
com a primeira rede obtendo os melhores resultados na métrica de mAP@0.50 (75,63%
+ 3,29% e 72,7% =+ 2,3%, respectivamente). E possivel afirmar que a rede utilizando a
arquitetura YOLOvV9 é capaz de distinguir com facilidade as espécies estudadas. Apesar
dos resultados promissores, ainda hé melhorias a serem feitas, especialmente no que tange
a qualidade das anotagdes das imagens. Se reconhece a falta de conhecimento a nivel
de especialista para tanto e sao propostos dois caminhos a serem seguidos: retomar a
estratégia de marcar todo tipo de palmeira que se assemelhasse a uma das espécies de-
sejadas, independentemente do nivel de distor¢ao nos espécimes; ou reduzir a dimensao
das imagens para tamanhos mais compativeis com as camadas de entradas das arquite-
turas utilizadas. O primeiro caminho se justifica devido a reducao das imagens para as
dimensoes de 704 x 704 px ou 640 x 640 px, que elimina ou reduz o efeito das distor¢oes
nas imagens. O segundo visa fornecer mais dados aos modelos para que esses aprendam
a reconhecer espécimes com menores niveis de distorgao.

Por fim, recomenda-se o uso do modelo treinado a partir da arquitetura YOLOv4 utili-
zando pesos pré-treinados do sistema de auto labeling para aplicacdes onde a precisao das
detecgoes ¢ primordial. Para um modelo treinado apenas a partir das imagens marcadas,
sugere-se o uso da arquitetura YOLOvV9, uma vez que seus resultados superam aqueles

da YOLOvV4 quando ajustados a partir de pesos pré-treinados na base MS COCO. Além
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disso, o treinamento da YOLOvV9 é mais rapido e pode se beneficiar do uso de técnicas
de data augmentation para melhorar seus resultados. O framework Ultralytics (respon-
savel neste trabalho pela implementagao da YOLOV9) também é de grande ajuda para a

producao e analise dos modelos.
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Apéndice A

Graficos de treinamento da YOLOv4

A.1 Graficos relativos ao treinamento da ferramenta

de auto labeling

mAPZ|

84.67%
C:0.0%

Loss

18.0

16.0

14.0

12.0

10.0

8.0

6.0

o7

2.0

0.0
0 600 1200 1800 2400 3000 3600 4200 4800 5400 601
current avg loss = 7.5056 iteration = 6000 approx. time left = 0.28 hours

Press 's' to save : chart.png — Saved Iteration number in cfg max_batches=6000

Figura A.1: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas
relativo ao treinamento da versao 1 do modelo de auto labeling utilizando a arquitetura

YOLOvA4.
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Figura A.2: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fun¢do das épocas

relativo ao treinamento da versao 2 do modelo de auto labeling utilizando a arquitetura
YOLOv4.
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Figura A.3: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas

relativo ao treinamento da versao 3 do modelo de auto labeling utilizando a arquitetura
YOLOvA4.
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Figura A.4: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas
relativo ao treinamento da versao 4 do modelo de auto labeling utilizando a arquitetura
YOLOvA4.
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Figura A.5: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas

relativo ao treinamento da versao 5 do modelo de auto labeling utilizando a arquitetura
YOLOvA4.
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A.2 Graficos relativos ao treinamento do modelo de

producao utilizando pesos pré-treinados sobre a
base de dados MS COCO

O grafico relativo a versao 3 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos pré-
treinados sobre a base de dados MS COCO nao foi produzido devido a instabilidade do
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Figura A.6: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas
relativo ao treinamento da versdo 1 (treinada por 6.000 épocas) do modelo de produgao

da YOLOv4 utilizando pesos pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.7: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas
relativo ao treinamento da versao 1 (treinada por um total de 10.000 épocas) do modelo
de producao da YOLOv4 utilizando pesos pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.8: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas
relativo ao treinamento da versao 2 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos
pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.9: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em funcao das épocas

relativo ao treinamento da versao 4 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos
pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.10: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas

relativo ao treinamento da versao 5 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos
pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.11: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao 7 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos

pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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Figura A.12: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao 8 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos

pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.

67



mAPZ|
61.4%
C:0.0%
Loss
18.0
16.C
14.C 7%=
69897 \/69%
67%
66% "/ 66%
6647 647
/ 6o A s SO
12.0 { } ! 61%\/ ! i 61% y
597 59% \f \/
10.C
49%
b
4
s
}

8.0

LT
WL
6.0 %%ii .

{?“\5‘; ! °
‘éi'k&%it o § Aﬁ ; f*
§ B IR TR : ;?x‘! f
Wﬁ - 'k‘&;;v : \& ‘5! "'

i

4.0
s 3!
: &j %}W’%
",
2.0 3‘% 3" %i__
0.0
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000 8000 9000 101
iteration = 10000 approx. time left = 0.19 hours
Iteration number in cfg max_batches=10000

current avg loss = 2.2707
Press 's' to save : chart.png

Figura A.13: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao 9 do modelo de producao da YOLOv4 utilizando pesos

pré-treinados sobre a base de dados MS COCO.
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A.3 Graficos relativos ao treinamento do modelo uti-
lizando os pesos pré-treinados do sistema de auto

labeling
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Figura A.14: Gréfico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungio das épocas
relativo ao treinamento da versao AL1 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura A.15: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao AL2 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura A.16: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao AL3 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura A.17: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao AL4 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura A.18: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas
relativo ao treinamento da versao AL6 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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Figura A.19: Grafico da perda (em azul) e mAP@0.50 (em vermelho) em fungao das épocas

relativo ao treinamento da versao AL7 do modelo de produgdo da YOLOv4 utilizando
pesos pré-treinados do sistema de auto labeling.
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A.4 Graficos relativos ao teste de validacao cruzada
k-fold
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Figura A.20: Gréfico da perda (em azul) e mAP@Q.50 (em vermelho) em fungao das
épocas relativo ao treinamento do fold 1 da validacao cruzada k-fold da YOLOvVA4.
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Figura A.21: Grafico da perda (em azul) e mAP@Q.50 (em vermelho) em fungdo das

épocas relativo ao treinamento do fold 2 da validacao cruzada k-fold da YOLOvA4.
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Figura A.22: Grafico da perda (em azul) e mAP@Q.50 (em vermelho) em fungdo das
épocas relativo ao treinamento do fold 4 da validacao cruzada k-fold da YOLOv4
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Figura A.23: Grafico da perda (em azul) e mAP@Q.50 (em vermelho) em fungdo das
épocas relativo ao treinamento do fold 5 da validacao cruzada k-fold da YOLOvA4.
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Apéndice B

Graficos de treinamento e validacao
da YOLOvV9

B.1 Graficos relativos aos treinamentos do modelos
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Figura B.1: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificagdo e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em fungao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-2
utilizando a YOLOV9.
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Figura B.2: Matriz de confusao relativa a versao Y9-2 da YOLOvV9.
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Figura B.3: Curva precisao-revocagao relativa a versao Y9-2 da YOLOvV9.
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Perda das caixas delimitadoras
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Figura B.4: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificagdo e DFL; mAP@Q
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-3
utilizando a YOLOV9.
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Figura B.5: Matriz de confusao relativa a versao Y9-3 da YOLOV9.
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1.0

Curva precisdo-revocagdo

0.8 4

Precisdo
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Revocacdo
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Macanba
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0.840

= Todas as classes 0.740 mAP@O05

Figura B.6: Curva precisao-revocacao relativa a versao Y9-3 da YOLOVO.

Perda das caixas delimitadoras Perda de classificagdo Perda DFL
404
250 —— Treino —— Tieino 1.8 4 —— Teino
Validagio 354 Validacio Validagio
2254
304 16
2.00
254
£ 1.75 - . 14 ]
£ 150 201
1.25 4 154 L2
1.00 A 1.0+
1.0
0.75 4 0.5 4
T T T T T T T
a 20 40 60 a0 100 0 20 40 60 80 100 a 20 40 60 a0 100
mAP@0.50 Precisdo Revocagdo
1.0 1.0 Lo
0.8 4 0.8 4 0.8 4
w 0.6 0.6 0.6
g
g
= 04 0.4+ 044
0.2 4 0.2 4 0.2 4
——— Validagio ——— Validagio ——— Validagio
0.0 T T T T 0.0 T T T T 0.0 T T T T
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Epocas Epocas Epocas

Figura B.7: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@Q
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-4
utilizando a YOLOvV9.
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Figura B.8: Matriz de confusao relativa a versao Y9-4 da YOLOvV9.
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Figura B.9: Curva precisao-revocagao relativa a versao Y9-4 da YOLOvV9.
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Perda das caixas delimitadoras
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Figura B.10: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-5
utilizando a YOLOV9.
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Figura B.11: Matriz de confusao relativa a versao Y9-5 da YOLOvVO.



1.0

Curva precisdo-revocagao

0.8 4
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06 08

Revocacgdo

——— Babagu

Macanba

0.623
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s Todas as classes 0.691 mAP@O0S

1.0

Figura B.12: Curva precisao-revocacao relativa a versao Y9-5 da YOLOvV9.

Perda das caixas delimitadoras Perda de classificagdo Perda DFL
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Figura B.13: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-6

utilizando a YOLOV9.
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Matriz de confusdo
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Babacu Macatba Plano de findo
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Figura B.14: Matriz de confusao relativa a versao Y9-6 da YOLOvVO.
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Figura B.15: Curva precisao-revocacao relativa a versao Y9-6 da YOLOvV9Y.
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Perda das caixas delimitadoras Perda de classificacdo Perda DFL
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Figura B.16: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento da versao Y9-7
utilizando a YOLOV9.
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Figura B.17: Matriz de confusao relativa a versao Y9-7 da YOLOvVO.
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Curva precisdo-revocagao
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Figura B.18: Curva precisao-revocacao relativa a versao Y9-7 da YOLOvV9Y.
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B.2 Graficos relativos ao teste de validacao cruzada

k-fold

Perda das caixas delimitadoras Perda de classificagao Perda DFL
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Figura B.19: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 1 da
validagao cruzada k-fold da YOLOV9.
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Matriz de confusio
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Predigdo
Macaiba

- 40

=20

Plano de fundo
8

Babacu Macatba Plano de fundo
Ground truth

Figura B.20: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 1 da validacdo cruzada

k-fold da YOLOV9.
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Figura B.21: Curva precisao-revocacao relativa ao treinamento do fold 1 da validacao
cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.22: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagdo em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 2 da

validacao cruzada k-fold da YOLOV9.
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Figura B.23: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 2 da validagao cruzada
k-fold da YOLOWV9.

91
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0.667
0.848

e Todas as classes 0.757 mAP@0S

Figura B.24: Curva precisao-revocacgao relativa ao treinamento do fold 2 da validagao
cruzada k-fold da YOLOVO.
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Figura B.25: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 3 da

validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Macaiba

- 60

-0

=20

Plano de fundo

Macatba
Ground fruth

Babacu Plano de fundo

Figura B.26: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 3 da validacao cruzada
k-fold da YOLOV9.
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Figura B.27: Curva precisdo-revocacgao relativa ao treinamento do fold 3 da validagao

cruzada k-fold da YOLOVO.
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Perda das caixas delimitadoras Perda de classificagdo Perda DFL
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Figura B.28: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagdo em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 4 da

validagdo cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.29: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 4 da validacao cruzada
k-fold da YOLOWV9.

94



Curva precisdo-revocagao
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Figura B.30: Curva precisao-revocacgao relativa ao treinamento do fold 4 da validagao
cruzada k-fold da YOLOVO.

Perda

Métricas

100

Perda das caixas delimitadoras Perda de classificagdo Perda DFL
— Tieino 10 4 —— Treino —— Tieino
204 —— Validagio —— Validagiio 161 —— Validaciio
1.8 15 A
16 141
131
144
1.2
1.2 4
L1+
1.0+
104
0.8 4
T T T T T T T T T T T T
0 20 40 60 a0 100 0 20 40 60 a0 100 0 20 40 60 a0 100
mAP@0.50 Precisdo Revaocagdo
10 L0 L0
0.8 4 0.8 4 0.8
0.6 4 0.6 4 0.6 4
0.4 4 044 0.4
0.2 4 0.2+ 0.2
—— Validagio ——— Validagio —— \alidagio
0.0 T T T T 0.0 T T T T 0.0 T T T T
20 40 G0 &0 100 20 40 60 &0 100 20 40 [&1] 80
Epocas Epocas Epocas

Figura B.31: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocacao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 5 da
validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.32: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 5 da validacao cruzada
k-fold da YOLOV9.
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Figura B.33: Curva precisao-revocacgao relativa ao treinamento do fold 5 da validagao
cruzada k-fold da YOLOVO.
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Figura B.34: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagdo em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 7 da

validagdo cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.35: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 7 da validacao cruzada
k-fold da YOLOWV9.
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Figura B.36: Curva precisao-revocacgao relativa ao treinamento do fold 7 da validagao
cruzada k-fold da YOLOVO.
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Figura B.37: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacdo e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 8 da
validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.38: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 8 da validacao cruzada

k-fold da YOLOVY.
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Figura B.39: Curva precisao-revocacao relativa ao treinamento do fold 8 da validacao
cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.40: Graficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagdo em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 9 da

validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.41: Matriz de confusao relativa ao treinamento do fold 9 da validacao cruzada
k-fold da YOLOV9.
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Figura B.42: Curva precisao-revocacgao relativa ao treinamento do fold 9 da validagao

cruzada k-fold da YOLOVO.
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Figura B.43: Gréficos das perdas das caixas delimitadoras, de classificacao e DFL; mAP@
0.50, precisao e revocagao em funcao das épocas relativo ao treinamento do fold 10 da
validagao cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Figura B.44: Matriz de confusdo relativa ao treinamento do fold 10 da validagao cruzada

k-fold da YOLOVY.
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Figura B.45: Curva precisao-revocacao relativa ao treinamento do fold 10 da validacao
cruzada k-fold da YOLOvV9.
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Apéndice C

Lista das imagens utilizadas e suas
aplicacoes
Tabela C.1: Relagdo das imagens utilizadas para o treinamento dos modelos de auto labeling (AL v. 1 a 5), produgio

(utilizando pesos pré-treinados do conjunto de dados MS COCO) e produgdo utilizando pesos pré-treinados do sistema de

auto labeling.

Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdao | Producao AL
A01__Split20000-0-0__patch_ 168.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1_ patch_ 011.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 012.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 024.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch__025.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch_ 036.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-1__patch_ 037.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 038.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 049.jpg Teste Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-1__patch_ 050.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 051.jpg Teste Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-1__patch__062.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 063.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 064.jpg Treino Treino Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 075.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 076.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1_ patch_ 077.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1_ patch_ 086.jpg Teste Teste Teste Teste Teste Treino Teste
AO01_Split20000-0-1_ patch_ 087.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 088.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch__089.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch__090.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 099.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-1__patch_ 100.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 101.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 102.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 103.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 111.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 112.jpg Treino Treino Treino Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 113.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 114.jpg Treino Treino Treino Teste Teste Treino Teste
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Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdo | Producdo AL
A01_ Split20000-0-1__patch_ 115.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 116.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 125.jpg Teste Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-1__patch_ 126.jpg Treino Treino Treino Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 127.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 128.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 129.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1_ patch_ 138.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1_ patch_ 139.jpg Teste Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-1_ patch_ 140.jpg Treino Teste Teste Teste Teste Teste Teste
AO01_ Split20000-0-1_ patch_ 141.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 142.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch__150.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-1__patch_ 151.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_ Split20000-0-1_ patch_ 152.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 153.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 154.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 155.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 163.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1__patch_ 164.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 165.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 166.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 167.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_ 168.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 006.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 007.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 008.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch__009.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__010.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 011.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 012.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-2_ patch_ 019.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 020.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 021.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 022.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 023.jpg N/A Treino Treino Treino Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch__024.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 025.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 030.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 031.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2_ patch_ 032.jpg N/A Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch_ 033.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 034.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 035.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__036.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 037.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 038.jpg N/A Treino Teste Teste Teste Treino Teste
AO01_ Split20000-0-2_ patch_ 043.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-2__patch_ 044.jpg N/A Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-2__patch_ 045.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 046.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 047.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__048.jpg N/A Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 049.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 050.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 051.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
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Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdo | Producdo AL
A01_Split20000-0-2__patch_ 055.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 056.jpg N/A Treino Treino Treino Teste Teste Teste
A01_ Split20000-0-2__patch_ 057.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__058.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 059.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 060.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 061.jpg N/A Treino Treino Treino Teste Teste Teste
A01__Split20000-0-2__patch_ 062.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 063.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 064.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-2__patch_ 068.jpg N/A Treino Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch__069.jpg N/A Treino Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch__070.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 071.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-0-2_ patch_ 072.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 073.jpg N/A Treino Treino Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-2__patch_ 074.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 075.jpg N/A Teste Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-0-2__patch_ 076.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 077.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 081.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 082.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 083.jpg N/A Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_ 084.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-0-2_ patch_ 085.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__086.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__088.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__089.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 090.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__094.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__098.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 100.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_102.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
A01__Split20000-0-2__patch_106.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_126.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_128.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_137.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 138.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-2_ patch_ 145.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 146.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2_ patch_ 147.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 153.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 158.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__159.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__162.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__163.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_164.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
A01_ Split20000-0-2__patch_166.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-0-3__patch_ 025.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-0-3__patch_038.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-3__patch_ 051.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 017.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 031.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 043.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_045.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch_ 046.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
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Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdo | Producdo AL
A01_ Split20000-1-0__patch_ 057.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 058.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 060.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 067.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 073.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_080.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 084.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0_ patch_ 086.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 094.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 095.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__096.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 097.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_ 102.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-1-0__patch_112.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_113.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_118.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_121.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_126.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_127.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_130.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_131.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_ 132.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
A01__Split20000-1-0__patch_ 142.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_ 144.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch_ 153.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
A01__Split20000-1-0__patch_ 164.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__165.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
A01_ Split20000-1-0_ patch_ 168.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__006.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_patch 011.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 012.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-1-1_ patch_ 013.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_patch_022.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
AO01_ Split20000-1-1__patch_ 024.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
A01_ Split20000-1-1__patch_ 031.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_ 035.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1__patch_ 037.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 044.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 045.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 046.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 048.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 055.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__058.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__060.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__061.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__063.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 072.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_patch_073.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
AO01_ Split20000-1-1__patch_ 082.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_085.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_100.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 104.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_105.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 108.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1_ patch_ 118.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_patch 122.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
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Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdo | Producdo AL
A01_Split20000-1-1_ patch_125.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1__patch_ 127.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 133.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_136.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 142.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_patch_ 147.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_patch 156.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
AO01__Split20000-1-1_ patch_ 157.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 003.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 008.jpg N/A N/A Treino Treino Treino N/A N/A
AO01_Split20000-1-2_patch_009.jpg | N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch_ 016.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch_ 021.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2_ patch_ 030.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_046.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 047.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 053.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 057.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 058.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 059.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2_ patch_ 074.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 084.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2_ patch_ 085.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 086.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
AO01__Split20000-1-2_ patch_ 092.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 099.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch__106.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 110.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch__122.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch_ 134.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_136.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_144.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_149.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_157.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-2__patch_160.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 161.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-3__patch_ 000.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-3_patch_001.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_ Split20000-1-3__patch_040.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01_Split20000-1-3_ patch_ 052.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch_ 001.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01_ Split20000-2-1_ patch_ 014.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch_015.jpg N/A N/A Treino Teste Teste Treino Teste
A01__Split20000-2-1__patch_ 016.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch__026.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch__027.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch__066.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-2-1_patch_092.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
AO01_ Split20000-2-1__patch_ 104.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino

Area02_30000-0-0__patch_ 008.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 010.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 016.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 017.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_018.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 019.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_patch_022.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Teste
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Area02_30000-0-0__patch_ 025.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 027.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 039.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 040.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 048.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_patch_049.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_050.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 059.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_062.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__067.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 071.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__074.jpg N/A N/A Treino Treino Teste Treino Teste
Area02__30000-0-0__patch__079.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__080.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 081.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 084.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 090.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 091.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 092.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 094.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_105.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_110.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0_patch_115.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0_ patch_ 131.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_138.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 147.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__150.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_patch_151.jpg | N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 155.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__161.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 164.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 168.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 169.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_170.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_173.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_177.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 178.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 179.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 180.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 189.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 194.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__196.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 205.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 211.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 216.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_218.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 220.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 221.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 222.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 223.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 224.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 233.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 249.jpg N/A N/A Treino Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0_ patch_ 255.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 256.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 265.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-0-0__patch_ 273.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 275.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 278.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 284.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 289.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 324.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_ patch_325.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0_patch_340.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__351.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-0-0__patch__361.jpg N/A N/A N/A Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-0-0_patch_362.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__367.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__379.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__380.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_ patch_ 400.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 407.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_410.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 436.jpg N/A N/A Treino Treino Treino N/A N/A
Area02_30000-0-1_ patch_ 000.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 001.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 003.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 004.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 012.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 023.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
Area02__30000-0-1__patch_024.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_025.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_031.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 044.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-0-1__patch__046.jpg N/A N/A N/A Teste Teste Treino Teste
Area02__30000-0-1__patch_ 047.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 049.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch_053.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 056.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Teste Teste
Area02_30000-0-1_patch_064.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 068.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 070.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 071.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_073.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_074.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch 078.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 087.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_090.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_108.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 109.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 111.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_112.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_119.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch_129.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 139.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_142.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_149.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 150.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 154.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 156.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 158.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 159.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-0-1_patch_175.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_176.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_177.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_180.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 182.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_190.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_191.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_192.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch _196.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 197.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_200.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_204.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_ 213.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 215.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 222.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 224.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 231.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 235.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 239.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 241.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 243.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 246.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 252.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 253.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 254.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 256.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_259.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 263.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_264.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_265.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 274.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 277.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 278.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 279.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 300.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 301.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 315.jpg N/A N/A N/A N/A Teste Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch_316.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_317.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 344.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_345.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch 347.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_358.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__369.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_371.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_372.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 380.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 388.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 393.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_407.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_411.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 000.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__002.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 005.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 007.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 012.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-1-0__patch_ 016.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 021.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 023.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__028.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 029.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 033.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0_ patch_035.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch_036.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_039.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_047.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_056.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 058.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__059.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_067.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 071.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_074.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 080.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 081.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 084.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 092.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 097.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 107.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 114.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 121.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 122.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_123.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__128.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-1-0_patch_131.jpg | N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__133.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_137.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 140.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 142.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 145.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 147.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_157.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-0_ patch_ 159.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 164.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 170.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_175.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 177.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_181.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch_183.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch_184.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__197.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__199.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_201.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 210.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_patch_211.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 220.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 224.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 227.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-0_ patch_ 245.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 001.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_002.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_004.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Teste Treino
Area02_30000-1-1_patch_006.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Teste Treino
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Imagens ALv.1 | ALv. 2 | ALv. 3 | ALv. 4 | ALv. 5 | Producdo | Producdo AL
Area02_30000-1-1_patch_027.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_ 042.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 047.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 064.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 065.jpg N/A N/A Teste Teste Teste Treino Teste
Area02_30000-1-1_ patch_ 067.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 068.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-1_ patch_ 069.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_089.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-1__patch__090.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch__106.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-1__patch__108.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1 patch_130.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_149.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_151.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 152.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_171.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Teste Teste
Area02_30000-1-1_patch_192.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 211.jpg N/A N/A N/A Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 231.jpg N/A N/A N/A N/A N/A Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 232.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 233.jpg N/A N/A Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_274.jpg N/A N/A N/A N/A Treino Treino Treino

Tabela C.2: Relagdo das imagens utilizadas durante o procedimento de validacao cruzada k-fold
da YOLOvA4.

Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-0-0__patch_168.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_011.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 012.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_024.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 025.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_036.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 037.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_038.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 049.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_050.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_ 051.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 062.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_ 063.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_064.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 075.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 076.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_077.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 086.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-0-1_ patch_ 087.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 088.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_089.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_ 090.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_099.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_100.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_101.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_102.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_103.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_111.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_112.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-0-1__patch_113.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_114.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_115.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_116.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_125.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-0-1_patch_ 126.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 127.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 128.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_129.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_138.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_139.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 140.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 141.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 142.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 150.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 151.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_152.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 153.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_ patch_154.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1__patch_155.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1_patch_163.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_164.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_patch_ 165.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_ 166.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_167.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-1_patch_168.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_006.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 007.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-0-2_ patch_ 008.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 009.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_010.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_011.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_patch_012.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 019.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 020.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 021.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 022.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 023.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_024.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 025.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_030.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_031.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 032.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 033.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 034.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 035.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 036.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_037.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 038.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 043.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 044.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 045.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 046.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 047.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 048.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_049.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 050.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 051.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 055.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_056.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 057.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 058.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 059.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_060.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_patch_ 061.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_062.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 063.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-0-2_ patch_ 064.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 068.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_069.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 070.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_071.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 072.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_073.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 074.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 075.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 076.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_patch_077.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_081.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_patch_082.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 083.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2_patch_084.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 085.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 086.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 088.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 089.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 090.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 094.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 098.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_100.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_102.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_106.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_126.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 128.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_137.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2__patch_138.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 145.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 146.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_ 147.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 153.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 158.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_ 159.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-0-2_ patch_162.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_163.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2_ patch_164.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 166.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-0-3__patch_025.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-0-3__patch_038.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-0-3__patch_051.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 017.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_031.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 043.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 045.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-0__patch_ 046.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_057.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 058.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 060.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 067.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_073.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_080.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-0__patch_084.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_ 086.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0_patch_ 094.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_ 095.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-0_ patch_ 096.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_patch_097.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_102.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-0__patch_112.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0__patch_113.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_118.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 121.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_126.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 127.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_130.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_131.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_132.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0_patch_ 142.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-0_ patch_144.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_patch_ 153.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0__patch_164.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_patch_ 165.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-0_patch_168.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_ 006.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_011.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-1__patch_ 012.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-1-1_patch_ 013.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 022.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_024.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_031.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_035.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 037.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 044.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 045.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 046.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 048.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 055.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 058.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_060.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_ 061.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_063.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_ 072.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 073.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 082.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 085.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_100.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_104.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_105.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-1__patch_108.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_118.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_122.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_125.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 127.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_133.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1__patch_136.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_142.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_ 147.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-1_ patch_156.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-1-1_patch_ 157.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 003.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 008.jpg | N/A N/A N/A N/A N/A
A01_Split20000-1-2_ patch_009.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_016.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_patch_021.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 030.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
A01_Split20000-1-2_ patch_ 046.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 047.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 053.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-2_ patch_ 057.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_058.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 059.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_074.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 084.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 085.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2__patch_ 086.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_092.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-2__patch_ 099.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_106.jpg | Treino Treino Treino Treino Treino
A01_ Split20000-1-2_ patch_ 110.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_122.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_134.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 136.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 144.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_149.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_157.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_160.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-2__patch_161.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-1-3__patch_000.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-1-3__patch_001.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-3__patch_040.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-1-3__patch_ 052.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-2-1_ patch_ 001.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-2-1_patch_014.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
A01_Split20000-2-1__patch_015.jpg | Teste Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-2-1_ patch_016.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-2-1_ patch_ 026.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_ Split20000-2-1_ patch_ 027.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-2-1_ patch_ 066.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-2-1_ patch_ 092.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
A01_Split20000-2-1_patch_104.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino

Area02_30000-0-0_patch_008.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0_patch_010.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_016.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_017.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-0-0_patch_018.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_019.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_022.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_patch_025.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_027.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0_patch_039.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 040.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 048.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 049.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 050.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_059.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 062.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_067.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_071.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_074.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_patch_079.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_080.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_081.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 084.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_090.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_091.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_092.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 094.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_105.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_110.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_115.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 131.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_138.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 147.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_150.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_151.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_155.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_161.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_164.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_168.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_169.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0_patch_170.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_173.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_177.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-0-0_patch_178.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_179.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_180.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_189.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_194.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0_patch_196.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_ 205.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 211.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 216.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 218.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 220.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 221.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 222.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 223.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 224.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_233.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_249.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_255.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 256.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_265.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_273.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_275.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 278.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_ 284.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 289.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 324.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 325.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 340.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 351.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_361.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 362.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_ 367.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_379.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_380.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0__patch_400.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_407.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-0_patch_410.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02 30000-0-0_patch 436.jpg N/A N/A N/A N/A N/A
Area02_30000-0-1_ patch_000.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-0-1_patch_001.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_003.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_004.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_012.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_023.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_024.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_025.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 031.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 044.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 046.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_047.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_049.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_053.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1__patch_056.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1__patch_064.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_068.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_070.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_071.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_073.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_074.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_078.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_087.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_090.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_108.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_109.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_111.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_112.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_119.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_129.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_139.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 142.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1__patch_149.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 150.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 154.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch_156.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_158.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_159.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_175.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_176.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-0-1_patch_177.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_180.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_182.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_190.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_191.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_192.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_196.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 197.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 200.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_ 204.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_213.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 215.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1_ patch_ 222.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 224.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_231.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_235.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_239.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_241.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_243.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_246.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 252.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1_ patch_253.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 254.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 256.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1_ patch_ 259.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 263.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 264.jpg Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 265.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 274.jpg Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 277.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 278.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1_patch_ 279.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_300.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_301.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 315.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_316.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_317.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_344.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_345.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-0-1_ patch_ 347.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_358.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_369.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_371.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_372.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_380.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_patch_388.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_ 393.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-0-1_ patch_407.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-0-1_patch_411.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_000.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 002.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_005.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 007.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_012.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_016.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_021.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_023.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_028.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_029.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_033.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_035.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_036.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_039.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 047.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 056.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 058.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_059.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 067.jpg Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_071.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_074.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 080.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_081.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_084.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_092.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_097.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_107.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_114.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_121.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino

123



Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-1-0_patch_122.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_123.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_128.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0_patch_ 131.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_133.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_137.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_140.jpg | Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 142.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 145.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 147.jpg Treino Teste Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_157.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 159.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_164.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_170.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_175.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_177.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_181.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_183.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_184.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_197.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_199.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0_patch_ 201.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 210.jpg | Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0_patch_211.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 220.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 224.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 227.jpg Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-1-0__patch_ 245.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 001.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_002.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 004.jpg Treino | Treino | Treino Teste Treino
Area02_30000-1-1_ patch_006.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_027.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_042.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_047.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_064.jpg | Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_ 065.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino Teste
Area02_30000-1-1_patch_067.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_068.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
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Imagens Fold 01 | Fold 02 | Fold 03 | Fold 04 | Fold 05
Area02_30000-1-1_patch_069.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1__patch_089.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_090.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_106.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_108.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_130.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_149.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 151.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 152.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_171.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_192.jpg Treino | Treino Teste Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_211.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_231.jpg Teste Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 232.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_ patch_ 233.jpg Treino | Treino | Treino | Treino | Treino
Area02_30000-1-1_patch_274.jpg | Treino | Treino | Treino | Treino | Treino

Tabela C.3: Relacdao das imagens utilizadas durante o procedimento de validagado cruzada k-fold da YOLOv9.

Imagens Fold 01 Fold 02 Fold 03 Fold 04 Fold 05 Fold 06 Fold 07 Fold 08 Fold 09 Fold 10
AO01__Split20000-0-0__patch__168.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_011.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_ 012.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_024.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-1__patch_ 025.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 036.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_037.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-1__patch__038.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_ 049.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch__050.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch_051.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_062.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_063.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch_ 064.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-1__patch_075.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-1__patch_076.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_077.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_ 086.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-1__patch_ 087.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_ 088.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 089.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 090.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_ 099.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch__100.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_101.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_102.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-1__patch__103.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_111.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_112.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-1__patch_113.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_114.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch__115.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-0-1__patch__116.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch__125.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch__126.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_ 127.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_ 128.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 129.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 138.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
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Imagens Fold 01 Fold 02 Fold 03 Fold 04 Fold 05 Fold 06 Fold 07 Fold 08 Fold 09 Fold 10
A01_Split20000-0-1__patch_139.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_140.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch__141.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch_142.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch__150.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_151.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch__152.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_153.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-1__patch__154.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1__patch_ 155.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-1__patch_ 163.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-1_ patch_ 164.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-1__patch_ 165.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-1__patch_ 166.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-1__patch__167.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-1__patch__168.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_006.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_007.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_008.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_009.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-2__patch_010.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_011.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2_ patch_012.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_019.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch_020.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__021.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 022.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 023.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 024.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 025.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 030.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_ 031.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_032.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_033.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_034.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_035.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_036.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_037.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-0-2_ patch_038.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_ 043.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_044.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__045.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 046.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 047.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 048.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 049.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__050.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_ 051.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__ 055.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_056.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_057.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch_058.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_059.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_060.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_061.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-0-2_ patch_ 062.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_ 063.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 064.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__068.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-2__patch_ 069.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 070.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_071.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 072.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-2_ patch_073.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-2__patch_ 074.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 075.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_076.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_077.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_ 081.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_082.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch_ 083.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2_ patch_ 084.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-2__patch_ 085.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_ 086.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-0-2__patch__088.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 089.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
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Imagens Fold 01 Fold 02 Fold 03 Fold 04 Fold 05 Fold 06 Fold 07 Fold 08 Fold 09 Fold 10
AO01_Split20000-0-2__patch_090.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_094.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch_098.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-2__patch__100.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01_Split20000-0-2__patch__102.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2_ patch_106.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01_Split20000-0-2__patch_126.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_ 128.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__137.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 138.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_ 145.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 146.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-0-2__patch_ 147.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01_Split20000-0-2_ patch_153.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch__158.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-2__patch__159.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-0-2__patch_162.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-0-2__patch_163.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-0-2__patch_164.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-0-2__patch__166.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-0-3__patch_ 025.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-0-3__patch_038.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-0-3__patch_ 051.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch_ 017.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-1-0__patch_ 031.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__043.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 045.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 046.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_ 057.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_ 058.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch__ 060.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch_ 067.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__073.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_080.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch_084.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch_ 086.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch_094.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch_ 095.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch_ 096.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch_ 097.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch_102.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__112.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 113.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 118.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_ 121.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-1-0_ patch_ 126.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-0__patch_127.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__130.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-0__patch__131.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch_132.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch_142.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch__144.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-1-0__patch__153.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-1-0__patch__164.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-0__patch__165.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-0__patch__168.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 006.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1_ patch_011.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 012.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_013.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 022.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_patch_ 024.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 031.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_035.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1__patch_ 037.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-1-1__patch_ 044.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 045.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_046.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_048.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_055.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch_058.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 060.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 061.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 063.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
A01__Split20000-1-1__patch_ 072.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 073.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
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A01_Split20000-1-1__patch_082.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_085.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch__100.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch__104.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-1-1__patch__105.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_108.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 118.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1__patch_ 122.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__125.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-1_ patch_ 127.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-1-1_ patch_ 133.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_136.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_ 142.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-1_ patch_147.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-1-1__patch__156.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-1__patch__157.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_003.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_008.jpg N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A
AO01__Split20000-1-2__patch_009.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-2__patch_016.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-2_ patch_021.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-2_ patch_030.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01_Split20000-1-2_ patch_ 046.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_ 047.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2_ patch_ 053.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch_ 057.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 058.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 059.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_074.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 084.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-2__patch_ 085.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 086.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-1-2__patch_ 092.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_099.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-1-2__patch_106.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01__Split20000-1-2__patch_110.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_122.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_134.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01_Split20000-1-2_ patch_136.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch__144.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_149.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-1-2__patch__157.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-2_ patch_ 160.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-1-2_ patch_ 161.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-3__patch_ 000.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
A01_Split20000-1-3__patch_ 001.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
A01__Split20000-1-3__patch__040.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01__Split20000-1-3__patch_ 052.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_001.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
AO01__Split20000-2-1__patch_014.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_015.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_016.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
A01__Split20000-2-1__patch_026.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
AO01__Split20000-2-1__patch_ 027.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_ 066.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_ 092.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
AO01_Split20000-2-1__patch_104.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino

Area02_30000-0-0__patch_008.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__010.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_016.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_017.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_018.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_019.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_022.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__025.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__027.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_039.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_040.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_048.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_049.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch__050.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_059.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_062.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_067.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02__30000-0-0__patch_071.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_074.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
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Area02_30000-0-0__patch_079.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_080.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-0-0__patch_081.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_084.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_090.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_091.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_092.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_094.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch__105.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_110.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_115.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_131.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_138.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_147.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__150.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-0-0__patch__151.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_155.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_161.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_164.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_168.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_169.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_170.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_173.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_177.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_178.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02__30000-0-0__patch__179.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_180.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_189.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_194.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_196.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 205.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 211.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_216.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_218.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_220.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_221.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_222.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_223.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_224.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_233.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_249.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 255.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_256.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 265.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 273.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 275.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_ 278.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_ 284.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__289.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_324.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_325.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-0__patch_340.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_351.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_361.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch_362.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_367.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_379.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_380.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-0__patch__400.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_407.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-0__patch_410.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-0__patch_436.jpg N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A N/A
Area02_30000-0-1__patch_ 000.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_001.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_003.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02__30000-0-1__patch__004.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_012.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_023.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_024.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_025.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_031.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_044.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_046.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_047.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__049.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_053.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-0-1__patch_056.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_064.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_068.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_070.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_071.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_073.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_074.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_078.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch__087.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_090.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_108.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_109.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_111.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1_patch_112.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__119.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__129.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_139.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_142.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_149.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch__150.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_154.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch__156.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_158.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_159.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_175.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch__176.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_177.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_180.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_182.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_190.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_191.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__192.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-0-1__patch__196.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_197.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_200.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_204.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_213.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_215.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_222.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_224.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_231.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_235.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_239.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 241.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 243.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_ 246.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_ 252.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_ 253.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__254.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_256.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_259.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_263.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-0-1__patch_264.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_265.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_274.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_277.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_278.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_279.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch__300.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_301.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_315.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_316.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_317.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_344.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02__30000-0-1__patch__345.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-0-1__patch_ 347.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_358.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_369.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_371.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_372.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-0-1__patch_380.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_388.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_393.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_407.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-0-1__patch_411.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__000.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-1-0__patch_002.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_005.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch_007.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_012.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_016.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_021.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_023.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_028.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-0__patch__029.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 033.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 035.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_036.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 039.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_047.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__056.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__058.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_059.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_067.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_071.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_074.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_080.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_081.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_084.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_092.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_097.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__107.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_114.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-0__patch_121.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_122.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_123.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__128.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__131.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__133.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_137.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-0__patch_140.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_142.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-0__patch_145.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_147.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_157.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__159.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_164.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch__170.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_175.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_177.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 181.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 183.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 184.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-1-0__patch__197.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-0__patch__199.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_201.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_210.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_211.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-0__patch_220.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_224.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_ 227.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-0__patch_245.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_001.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_002.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-1__patch__004.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-1__patch_ 006.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-1__patch_ 027.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_042.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_ 047.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-1_patch_064.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02__30000-1-1__patch__065.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02__30000-1-1__patch_ 067.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_068.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_069.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_089.jpg Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_090.jpg Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_106.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-1__patch_108.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_130.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1_patch_149.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-1__patch__151.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch__152.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
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Area02_30000-1-1__patch_171.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_192.jpg Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_211.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino
Area02_30000-1-1__patch_231.jpg Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_232.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste
Area02_30000-1-1__patch_233.jpg Treino Treino Treino Teste Treino Treino Treino Treino Treino Treino
Area02_30000-1-1__patch_274.jpg Treino Treino Treino Treino Treino Treino Treino Teste Treino Treino
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