EJE TEMATICO 1 LEVANTAMIENTO DE INFORMACION TERRESTRE

CONCEPTOS BASICOS DE CARTOGRAFIA

TECNOLOGIA LIDAR

LIDAR,LIGHT DETECTION AND RANGING, EMPLEA HACES DE LUZ LASER EN SU MODALIDAD DE DETECCION REMOTA
PARA CALCULAR DISTANCIAS. LA COMBINACION DE ESTOS PULSOS CON OTROS DATOS CAPTURADOS POR EL
SISTEMA PRODUCE UNA REPRESENTACION TRIDIMENSIONAL PRECISA DEL OBJETO O LA SUPERFICIE TERRESTRE,
FORMANDO ASi UNA NUBE DE PUNTOS 3D.

LOS PLANOS Y MAPAS NECESITAN UN MARCO DE REFERENCIA QUE PERMITA UBICAR LOS ELEMENTOS QUE
REPRESENTAN.

TIPOS DE PROYECCION CARTOGRAFICA
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M é DULQ 2 LEVANTAMIENTO DE CONDICONES EXISTENTES

COORDENADAS GEOGRAFICAS

LAS COORDENADAS GEOGRAFICAS SON UN SISTEMA QUE PERMITE
UBICAR CUALQUIER PUNTO EN LA TIERRA. SE BASAN EN DOS
COORDENADAS ANGULARES: LA LATITUD, QUE INDICA SI UN PUNTO
SE ENCUENTRA AL NORTE O AL SUR DEL ECUADOR, Y LA LONGITUD,
QUE DETERMINA SI ESTA AL ESTE O AL OESTE DEL MERIDIANO DE
GREENWICH. ESTAS COORDENADAS DEFINEN LOS ANGULOS DE LA
SUPERFICIE TERRESTRE CON RESPECTO AL EJE DE ROTACION DEL
PLANETA.

Polo Norte
a0°

-90°
Polo Sur

) o° 0
Primer Meridiano v

FUENTE: ADAPTADO DE HTTPS://W W W.XQUADRONE.MX/DIVISIONAGRICOLADIGITAL

SENSORES ACTIVOS Y PACIVOS

LOS SENSORES ACTIVOS PRODUCEN ENERGIA PROPIA, MIENTRAS QUE LOS PASIVOS DEPENDEN
DE LA LUZ SOLAR REFLEJADA. ESTA DISTINCION MARCA UNA DIFERENCIA FUNDAMENTAL EN SU
FUNCIONAMIENTO Y APLICACIONES.
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SISTEMAS DE POSICIONAMIENTO GLOBAL

EJE TEMATICO 2 FOTOGRAMETRIA CON DRONES
DRONES

FUENTE: ADAPTADO DE HTTPS://ANKA.COM.CO/BLOG-POST/ERRORES-FOTOGRAMETRIA/

LOS DRONES DE ALA FIJA PRESENTAN UNA APARIENCIA SEMEJANTE A LA DE LOS AVIONES, CON UN FUSELAJE CENTRAL Y DOS ALAS. GRACIAS A sU DISENO CONCEPTOS BASICOS Y NORMATIVIDAD

AERODINAMICO, DISFRUTAN DE UNA AUTONOMIiA DE VUELO PROLONGADA Y UN CONSUMO DE ENERGIA REDUCIDO.
\l I I/ \( A'.? / LA AERONAVE.

UN DRON MULTIROTOR CONSISTE EN UN

QUE PROPORCIONAN EL IMPULSO NECESARIO PARA HACER GIRAR LAS HELICES Y PROPULSAR

FOTOFRAMETRIA
NUCLEO CENTRAL RODEADO DE VARIOS ROTORES

LA FOTOGRAMETRIA ES UN METODO DIRIGIDO A ANALIZAR Y ESTABLECER CON EXACTITUD LA ESTRUCTURA,
TAMANO Y UBICACION TRIDIMENSIONAL DE UN OBJETO, EMPLEANDO PRINCIPALMENTE DATOS RECOPILADOS A

PARTIR DE UNA O MAS IMAGENES DEL MISMO.

SISTEMAS DE POSICIONAMIENTO GLOBAL

FOTOFRAMETRIA
1 CONTROLADO A DISTANCIA QUE PERMITE LLEVAR A CABO
: TAREAS FOTOGRAMETRICAS.
NORMAT|V|DAD EN COLOMBIA, LA AERONAUTICA CIVIL ES LA ENCARGADA DE REGULAR EL EMPLEO DE LOS SISTEMAS DE AERONAVES PILOTADAS A 1
DISTANCIA (RPAS), POPULARMENTE LLAMADOS DRONES. ESTAS REGULACIONES TIENEN COMO OBJETIVO PRINCIPAL ASEGURAR LA i
PROTECCION DEL ESPACIO AEREO Y LA SEGURIDAD TANTO DE LAS PERSONAS COMO DE LAS PROPIEDADES EN TIERRA. i
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MIGRACION CIVIL 3D A INFRAWORKS

CARGAR LA ORTOFOTO
ARCHIVO DE TIPO RASTER, DONDE OPTAMOS POR
IMAGEN DE NUBE DE PUNTOS. UNA VEZ
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CONCLUSIONES

« LA RECOLECCION DE DATOS EN TIERRA ES ESENCIAL PARA OBTENER

INFORMACION PRECISA SOBRE UN AREA GEOGRAFICA PARTICULAR, SIENDO
VITAL PARA LA ELABORACION Y EJECUCION DE PROYECTOS DE
CONSTRUCCION, INGENIERIA Y DESARROLLO URBANO.

REALIZAR EL MONTAJE DEL

SELECCIONADA, SE PROCEDE A ELABORAR Y

PREPARAR EL DISENO TOPOGRAFICO PARA LA
CONSTRUCCION DE LA CARRETERA. EN ESTA
ETAPA, SE PROCEDE A CARGAR Y ACTUALIZAR LA
SUPERFICIE PROVENIENTE DE UN ARCHIVO XML
PREVIAMENTE ELABORADO Y CONFIGURADO.
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S SYLIHAAS

CONFIGURAR EL ARCHIVO SEGUN SEA NECESARIO.

UNTVERSTDAD

La Gran Colombia

MOBILIARIO URBANO Y ASEGURAR
LA INTEGRIDAD DE TODOS SUS
ELEMENTOS.

LA CARGA DE ARCHIVO EN CIVIL 3D
SE LIMITA AL DISENO DE LA VIA Y AL
CORREDOR, YA QUE LOS DEMAS
DATOS ESTAN PREVIAMENTE
INTEGRADOS Y LISTOS PARA USAR,
TRAS HABER SIDO ELABORADOS Y
CONFIGURADOS.
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- LA FOTOGRAMETRIA MEDIANTE DRONES CONSISTE EN TOMAR IMAGENES
AEREAS DE ALTA RESOLUCION PARA GENERAR MODELOS TRIDIMENSIONALES
DEL TERRENO. ESTE METODO SE EMPLEA EN CARTOGRAFIA Y PLANIFICACION
URBANA, PROPORCIONANDO DATOS DETALLADOS DE MANERA EFICIENTE Y
RENTABLE.

« CIVIL 3D ES UN SOFTWARE PARA INGENIERIA CIVIL QUE SIMPLIFICA EL DISENO Y
LA REPRESENTACION DE INFRAESTRUCTURAS LINEALES COMO CARRETERAS Y
TUBERIAS. PERMITE CREAR MODELOS DIGITALES PRECISOS DEL TERRENO Y LAS
ESTRUCTURAS, FACILITANDO EL PROCESO DE DISENO Y VISUALIZACION DE
PROYECTOS DE INGENIERIA CIVIL.

« INFRAWORKS ES UNA HERRAMIENTA EFICIENTE Y VERSATIL PARA EL DISENO,
SIMULACION Y VISUALIZACION DE PROYECTOS DE INFRAESTRUCTURA,
FACILITANDO LA CREACION DE MODELOS DIGITALES PRECISOS Y MEJORANDO
LA EFICIENCIA DEL PROCESO DE DISENO.
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