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Contexto y Problema

., Quée metodologias para cuantificacion de erosion existen?

Estacas graduadas

Estaciones de aforo

Parcelas de escorrentia
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Sistema receptor

Parcelas de escorrentia
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Contexto y Problema

Desventajas del uso de parcelas de escorrentia

e Alto costo de construccion.

» Gastos en mantenimiento y funcionamiento.

* Trabajo manual no calificado.

 Uso ineficiente del suelo.

* Resultados experimentales escasos de precision
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Plataformas de vuelo

Fotogrametr
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- Planeacion de Levantamiento Fotogrametrico
®
&
®
®
®
@
& Mission Type @ Flight Time est. ¥ Mission Type . Flight Time es!
3DMap - Area 9 MIN 17 SEC 3DMap - Area 9 MIN 17 SEC
# Flight Length & Waypoints Qty. Z Flight Length 7 Waypoints Qty
1148 M 26 PTS 1148 M 26 PTS
1 Basic Advanced .
»1:"“»0030 :
IEREREERES t + 4
111118 1 ;: :: ) HO B N
111338338 111t Camera Model Phantom 3 Professiona... > Front Overlap Ratio
$2888388888820¢:
444444104 ttt 1’ 1
+eetetetttttttll
4444412 L ! ‘: :t :; 2 ;
:: »1:{}: $1281318848 Y Shooting Angle Parallel to Main Path >
; 1 ) : ! 1b
$ } Side Overlap Ratio
e
4 @ Capture Mode Capture at Equal Time |... >

Flight Course Mode Inside Mode > Course Angle

N Speed 9.3kM/H @ Shutter Intv. 2,0 SEC

Margin

¥ Altitude 242M EA Resolution 1,0 CM/PX

Gimbal Pitch Angle

®

P— - -796°

Fly Route

LAT 0.000000

\
LON 0.000000 < . >

@ End-Mission Action  RTHAIL 31.1M )
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Punto de control en tierra GCP, con estacion de referencia GNSS-RTK
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Agisoft Photo Scan Profess

Herramienta de procesamiento
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Resultados

1.39 km

1.37 km
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Modelo Digital de Elevacion (DEM), 1.2 cm/pix de resolucion espacial
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Resultados

RMSE
Nombre Error X Error' Y Error Z Total (cm) Imagen

(cm) (cm) (cm) (pix)

1 -0.988875 6.77665 0.986576 6.91912 1.865 (33)

2 12.6342 1.28809 -0.611085 12.7144 2.933 (49)

3 -7.05822 -8.57385 -0.575772 11.1203 1.602 (49)

5 -4.58794 0.490167 0.0480357 4.6143 2.404 (31)
Total 7.60705 S.50757 0.688186 9.411386 2.279




Resultados

Mediante sistemas UAV comerciales es posible realizar levantamientos fotogrameétricos
de alta resolucion.

Mediante la utilizacion de puntos de control en tierra (GNSS) y software de
procesamiento en fotogrametria fue posible generar DEMs de alta resolucion.

Se ha logrado obtener resoluciones espaciales cercanas a 1cm/pix a alturas de vuelo de
alrededor de 25 metros, traslape frontal-lateral de 80% y un giro de 65° a la ruta de vuelo
programada.

El aumento de resolucion espacial y precision de productos fotogrametricos, va en
funcidon de la calidad y cantidad de puntos de control en tierra, asi como la calidad de las
Imagenes.

Mediante el modo de filtrado de puntos de control por imagen, es necesario ubicar de
manera correcta los puntos de control por imagen debido a que una ubicacion
aproximada genera un aumento en el error cuadratico medio RMSE.
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Trabajo en Desarrollo

Se pretende reducir el RMSE de los modelos digitales de elevacion para garantizar
precision en los mismos.

Se esta estudiando |la variabilidad espacial de los puntos de control, como referencia
para establecer una comparacion precisa a lo largo del tiempo.

Se estan iniciando estudios de la variacion de volumen dinamico erosionado a lo largo de
la estacion lluviosa para luego crear modelos del fenomeno.
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Muchas gracias!
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