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Escéanen Lidar (Light Detection and Ranging)

Los datos LiDAR se pueden utilizar para generar todo, desde mapas
topogréficos detallados hasta modelos 3D precisos y dindmicos ne-
cesarios para guiar de forma sequra un vehiculo auténomo a través

de un entorno en constante cambio. Conclucian

Por medio de unos |aseres que se estrellan con el terreno o pieza de infraestructura y regresan a unos sensores que
captan cada rebote de la luz, se genera una imagen tridimensional rica en informacion y compatibilidad entre software.
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Fotogrametria con dron (Recap)

Una vez se tiene |a nube de puntos es importante el trabajar a partir de la informacian suministrada para ello cargar
esta informacion en un software (Recap) que permite interactuar con la informacicn captada en |a fotogrametria.

https://paulblgis.files.wordpress.com/2016/09/lidar.jpg?w=816K
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Tt lna vez se tiene |a fotogrametria del terreno, pieza urbana o elemento de infraestructura es importante la vinculacian
con un software que permita el procesar la informacion de la fotogrametria para generar asi un modelado de dicha in-
Construccitn Creacitn de mapas Gestitn de la vegetacidn formaciaon.

El LiDAR puede inspeccionar con | LiDAR se utiliza para crear modelos | EI LiDAR se puede utilizar para escanear

rapidez y precisian una obra, calcu- | digitales de elevacidn y crear mapas | a través del dosel arbareo y monitorear

lar el volumen de los materiales y | de carreteras, puentes y otras carac- | |a densidad, especies y salud de |a vege-

utilizarse para realizar inspeccio- | teristicas geograficas y de infraes- | tacian con el fin de identificar la flora

nes de seguridad y detectar posi- | tructura. que podria ser de alto riesgo para las

bles peligros. instalaciones de servicios piblicos vy
otra infraestructura.
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Ti - La fotogrametria con drones permite hacer el levantamiento de as condiciones existentes de
Lrara que infra estructura, aportando datos exactos que se codificaran en un modelo 30 que facilita el

andlisis y la toma de decisiones.

https://www.ibm.com/mx-es/topics/lidarX

Vuelo con drones

Los escaneres LiDAR a bordo de drones son uno de los sistemas
més rentables que pueden proporcionar datos geoespaciales como

nubes de puntos, modelados y cartografia en proyectos relevantes Migracitn
que requieren de una alta precision y gran detalle.
s hobbytuxtia com/drones profesionales/idar-soluciones g
Por medio del civil 3D se dibuja el Recopila informacion del proyecto
trazado para infraestructura vial y de infraestructura y lo convierte
Matrice 350 RTK Dji Mavic 3 MultiespectralK suministros de agua y alcantarilla- en un modelo 3D rico en informa-
do. cian.

Concluciones

La fotogrametria con drones permite hacer el levantamiento de las condiciones existentes de infra estructura, facili-
tando la generacidn de la nube de puntos que posteriormente permitiré trabajar sobre la informacian conseguida en
ella.

Licencias para vuelo con drones

Los drones se dividen en categorias que diferencian las actividades
que pueden ejecutar sin autorizacign expresa y tambien el peso de
la aeronave.

Leorreterenciacian y sistemas de coordenadas

La georreterenciacion es el uso de coordenadas de mapa para asignar
una ubicacidn espacial a entidades cartograficas. Todos |os elementos o
de una capa de mapa tienen una ubicacian geogrética y una extensidn —
especificas que permiten situarlos en la superficie de |a Tierra o cerca B

de ella. La capacidad de localizar de manera precisa las entidades geo- B

graficas es fundamental tanto en |a representacidn cartografica como F

en .
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Son todos los drones que tienen un peso supe-
rior a 2all gr y de hasta Za kg. Por lo cual, no
requieren de autorizacian de |la Aerocivil, dado
que su operacian representa un minimo riesqgo.
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“a -Maximo 7all mts horizontales.

Y S p—— En |a ilustracidn que se muestra a continuacion, la notacian

o 10 20 30 40 . . .
ongitude 3.4) registra un punto que estd dos unidades por encima de x y
N\ A (2,3.4) t t ta d dad d

don Aeronaves con un peso mayor a lalKDG, \ . . . >

_ _ N tres unidades por encima de y desde el origen, y cuya elevacian
estas aeronaves son especiales debido a su ca- \ estd cuatro unidades por encima de la superficie de la Tierra (4
pacidad de dafio por mala operacidgn y por su al- : metros por encima del nivel del mar).
cance tecnoldgico. Por ahora estas aeronaves . y o | .

, . E.Id o ] ,’ Un método para describir |a posicidn de una ubicacian geografi- s

estan restringidas y no son autorizadas en pais. ’I ca en la superficie de la Tierra consiste en utilizar mediciones L °

esféricas de latitud y longitud. Estas son mediciones de los &n-
gulos (en grados) desde el centro de la Tierra hasta un punto en
su superficie. Este tipo de sistema de referencia de coordena-
das generalmente se denomina sistema de coordenadas geo-
graficas.
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Clases de drons
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Multirrotor

Los drones multirotor son los mas comunes
en muchos de los sectores productivos en
la actualidad, se utilizan para hacer foto-
grametria, fotografia y modelos 3D.

Proyeccian cartografica

La proyeccion cartogréafica es todo sistema de transformacion empleado para realizar la repre-

Estos UAS se companen de un cuerpo cen- Y;S;?ji:?ngmsaramas — sentacian grafica que establece una relacian ordenada entre los puntos de la superficie curva
tral y maltiples rotores que propulsan las -Despeque y aterrizaje vertical y sencillo EIE IEI TiE!PI"EI Yy IDS CIE und SUDEFfiEiE |J|EIHEI.

hélices para volar y maniobrar, su nombre -3e puede mantener con vuelo suspendido

va de acuerdo a su namero de hélices. (Tri- Uesventajas

capteros, cuadricopteros, hexacapteros,. -No es aerodinamico
octacopteros y mas) -No vuelan con lluvia o vientos fuertes

Multirrotor

Los drones multirotor son los mas comunes
en muchos de los sectores productivos en
la actualidad, se utilizan para hacer foto-

grametria, fotografia y modelos 3D. Proyeccidn acimutal Proyeccidn cilindrica La proyeccidn conica
SN ; - Con la proyeccidn acimutal se proyecta una Las proyecciones cilindricas usan un cilin- la proyeccian canica se obtiene
stos SE COmMpOoOnen de un cuerpo cen- Elrliz] ek .y . .

s P P Cubre #reas extensas porcidn de la Tierra directamente sobre un dro tangente a la esfera terrestre, coloca- proyectando los elementos de la
tral y maltiples rotores que propulsan las Realiza trabajo en menas tiempo 2 4 e sl dlah 0 seleceio- 10 de tal | el d . o o t t
hélices para valar y maniobrar, su nombre Pueds volar & mayor alturs plano tangente al globo en un punto seleccio o de tal manera que el paralelo de contac superficie  esférica  terrestre

. i -Mayor tiempo de vuelo ' i i i . oo _
v e merEdn @ s 1 TAE= ol e e, etor e nado. Se obtiene una imagen similar a la to es el Ecuador. La malla de meridianos y sobre una superficie canica tan
capteros. cuadricopteros, hexactpteros, “Necesita una zona plana para aterrizar y despegar visian de la Tierra desde un punto interior a la paralelos se dibuja proyectandolos sobre gente. Se sitia el vértice en el eje
; ; -No puede mantener un vuelo estatico suspendido : q- :
octachpteros y mas).. Dificilmente pusden entrar en un lugar cerrads Tierra, caso en el que nos encontramos con el cilindro suponiendo un foco de luz que se que une los dos polos.
Menos eficientes para mapeo una proyeccidn acimutal gnomdnica. encuentra en el centro del globo.

https://idc.apddrones.com/drones/drones-multirotor-vs-ala-fija/K
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